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时变时滞非自治神经网络的全局指数稳定性
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摘要：在激励函数仅满足全局Ｌｉｐｓｃｈｉｔｚ连续，时变时滞函数有界、连续可微且导数小于１的条件下，通过构造一个恰当的
Ｌｙａｐｕｎｏｖ泛函并结合Ｙｏｕｎｇ不等式，利用Ｌｙａｐｕｎｏｖ稳定性理论，首先研究了一类具有时变时滞的多轴突非自治神经网
络系统的全局指数稳定性问题，得到一系列在实践中易于验证的、保证系统全局指数稳定的充分条件。作为特例，还得到
了具有定常时滞的多轴突非自治系统以及一般的非自治系统的全局指数稳定性充分条件。其次，还得到了一类同时具有
连续时变时滞和无穷分布时滞的多轴突非自治神经网络系统的全局指数稳定性充分条件。本文去掉了关于激励函数有
界、可微等限制条件，推广并改进了相关文献的结果。本文的结果也适合自治神经网络系统。最后举例说明了本文方法
的有效性。
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　　近年来关于各类自治时滞神经网络系统平衡点的
全局稳定性得到了广泛深入的研究，已经获得许多重
要结果［１８］。对自治系统平衡点稳定性的研究，通常是
在假设激励函数有界、连续可微且导数为正、有界或假
定激励函数有界并满足Ｌｉｐｓｃｈｉｔｚ条件的情形下通过
构造恰当的Ｌｙａｐｕｎｏｖ泛函来进行。而鉴于构造Ｌｙａ
ｐｕｎｏｖ泛函的困难，也有的作者借助微分不等式在不
用构造Ｌｙａｐｕｎｏｖ泛函的情形下用纯分析的技巧研究
平衡点的全局稳定性［９１１］。

然而对于非自治时滞神经网络系统来说，在激励
函数仅满足全局Ｌｉｐｓｃｈｉｔｚ连续的条件下，系统的平衡
点却不一定存在，而且就作者所知，关于非自治时滞
神经网络系统的研究文献并不多见。文献［９１１］基于
微分不等式并结合均值不等式以及Ｙｏｕｎｇ不等式在
不构造Ｌｙａｐｕｎｏｖ泛函的情形下研究了如下形式的非
自治时滞神经网络系统的全局指数稳定性
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对于一类更为广泛的具有时变时滞的多轴突非自
治神经网络系统的研究则更加少见。本文去掉了激励

函数的有界性或连续可微性假设，仅要求满足全局
Ｌｉｐｓｃｈｉｔｚ条件。笔者将基于Ｙｏｕｎｇ不等式，并构造
一个恰当的Ｌｙａｐｕｎｏｖ泛函研究如下形式的具有时变
时滞的多轴突非自治神经网络模型［１４１５］

狓犻（）狋＝－犮犻（）狋狓犻（）狋＋

∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犪犻犼犾（）狋犳犻犼犾狓犼狋－τ犻犼犾（）（ ）（ ）狋 ＋
犐犻（）狋，犻＝１，２，…，狀 （１）

本文构造的Ｌｙａｐｕｎｏｖ泛函，在形式上比文献
［１４１５］更具一般性，在应用Ｙｏｕｎｇ不等式时，引入
了可调参数，得到的结论具有更广泛的适用范围，推
广并适当改进了相关文献的结论。

笔者也研究了作为系统（１）特例的如下系统（２）的
全局稳定性。
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１模型描述
在系统（１）中，狀表示网络中神经元的数量，犿表

示神经元轴突的数量，狓犻（）狋表示时刻狋第犻个神经元
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的状态变量，犳犻犼犾狓犼（）（ ）狋则表示时刻狋第犼个神经元
的激励函数，犪犻犼犾（）狋表示在时刻狋第犼个神经元对第犻
个神经元在时刻狋－τ犻犼犾（）狋的权重大小，τ犻犼犾（）狋表示第犻
个神经元沿着第犼个神经元的第犾个轴突所发生的信
号传输时滞，犐犻（）狋表示对第犻个神经元在时刻狋的外
部输入，而犮犻（）狋表示第犻个神经元在与网络的连接断
开也没有外部输入的情形下其恢复静止状态的速率。
对于系统（１），笔者作如下的假设

（Ｈ１）犮犻（狋），犪犻犼犾（狋），犐犻（狋）（犻，犼＝１，２，…，狀；犾＝１，２，
…，犿）都是定义在０，＋［ ）" 上的有界连续函数。

（Ｈ２）激励函数是全局Ｌｉｐｓｃｈｉｔｚ连续的，即存在
常数λ犻犼犾使得对任意的犻，犼＝１，２，…，狀以及犾＝１，２，
…，犿，狌、狏∈犚有犳犻犼犾（）狌－犳犻犼犾（）狏≤λ犻犼犾狌－狏，
犵犻犼犾（）狌－犵犻犼犾（）狏≤μ犻犼犾狌－狏。
（Ｈ３）时滞函数τ犻犼犾（）狋非负有界，即０≤τ犻犼犾（）狋≤

τ，连续可微且τ犻犼犾（）狋＜１。
在激励函数仅满足全局Ｌｉｐｓｃｈｉｔｚ条件的情形下，

一般来说非自治系统不一定再具有平衡点［１３］，因此
本文中并不要求系统具有平衡点。在这样的情形下，
笔者对系统（１）的全局指数稳定性作如下的定义。

定义１［１３，１６］　若存在常数ε＞０，犕≥１使得对于
系统（１）任意两个具有初始条件（）狊，珘（）狊，狊∈
－τ，［ ］０的解（）狓狋，珟（）狓狋都有下式成立，则称系统（１）
是全局指数稳定的

‖（）狓狋－珟（）狓狋‖狉≤犕ｅ－ε狋‖－珘‖狉，狋≥０
其中‖（）狓狋‖狉＝∑
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∑
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注１　由向量范数的等价性知对狉＝＋"

的特殊
情形，上述定义仍然适用。

定义２［１８］　连续函数犳：犚→犚的上右Ｄｉｎｉ导数
被定义为

犇＋犳（）狋＝ｌｉｍｓｕｐ
δ→０＋

犳狋＋（）δ－（）犳狋
δ

对于系统（１）的任意两个分别具有初始条件（）狊，
珘（）狊，狊∈－τ，［ ］０的解（）狓狋，珟（）狓狋，令狔（）狋＝（）狓狋－
珟（）狓狋，则狔（）狋显然满足如下的方程

狔犻（）狋＝－犮犻（）狋狔犻（）狋＋

∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犪犻犼犾（）狋犉犻犼犾狔犼狋－τ犻犼犾（）（ ）（ ）狋 ，犻＝１，２，…，狀

（３）
其中犉犻犼犾狔犼（）（ ）狋＝犳犻犼犾狓犼（）（ ）狋－犳犻犼犾珟狓犼（）（ ）狋。

利用（Ｈ２）容易得到
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引理１［１２］　（Ｙｏｕｎｇ不等式）设犪≥０，犫≥０，以及
１
狆＋

１
狇＝１，狆＞１，则犪犫≤

１
狆犪

狆＋１狇犫
狇。

２主要结果
定理１　若存在常数α犻犼犾，β犻犼犾犻，犼＝１，２，…，狀（ ；

犾＝１，２，…，）犿，犱犻＞０犻＝１，２，…，（ ）狀，使得对任意犻
都有

－狉犱犻犮犻（）狋＋犱犻狉－（ ）１∑
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犪犼犻犾－１犼犻犾（）（ ）狋 狉（１－α犼犻犾）

１－τ犼犻犾－１犼犻犾（）（ ）狋 ＜０（５）
则系统（１）全局指数稳定。其中－１犻犼犾（）狋是犻犼犾（）狋＝狋－
τ犻犼犾（）狋的反函数。

证明　由（５）式知，存在足够小的常数ε＞０使得
下式成立

－犱犻狉犮犻（）狋－（ ）ε＋犱犻狉（ ）－１∑
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犪犼犻犾φ－１犼犻犾（）（ ）狋 狉１－α犼（）犻犾

１－τ犼犻犾φ－１犼犻犾（）（ ）狋 ＜０
（６）

考虑如下形式的Ｌｙａｐｕｎｏｖ泛函
（）犞狋＝∑

狀

犻＝１
犱犻 狔犻（）狋狉ｅε狉狋＋∑

犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
λ狉１－β犻犼（）犾犻犼犾［ ·

∫狋狋－τ犻犼犾（）狋 犪犻犼犾φ－１犻犼犾（）（ ）狊 狉１－α犻犼（）犾

１－τ犻犼犾φ－１犻犼犾（）（ ）狊 ·

狔犼（）狊狉ｅε狉［狊＋τ犻犼犾φ－１犻犼犾（）（ ）狊 ］ｄ］狊
计算（）犞狋沿着系统（３）的Ｄｉｎｉ上右导数，由（４）式容
易得到
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１－τ犻犼犾（φ－１犻犼犾（狋））·

狔犼（狋）狉ｅε狉（狋＋τ犻犼犾（φ－１犻犼犾（狋）））－
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狔犼（狋－τ犻犼犾（狋））狉ｅε｝狉狋 （７）
由引理１有

犪犻犼犾（）狋λ犻犼犾狔犻（）狋狉－１狔犼狋－τ犻犼犾（）（ ）狋 ＝
犪犻犼犾（）狋α犻犼犾λβ犻犼犾犻犼犾狔犻（）狋狉（ ）－１·

犪犻犼犾（）狋１－α犻犼犾λ１－β犻犼犾犻犼犾 狔狋－τ犻犼犾（）（ ）（ ）狋 ≤
１
狉犪犻犼犾（）狋

狉（１－α犻犼犾）λ狉１－β犻犼（）犾犻犼犾 狔狋－τ犻犼犾（）（ ）狋狉＋
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狉－１
狉犪犻犼犾（）狋

狉α犻犼犾
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狉β犻犼犾
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将上式代入（７）式得
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∑
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λ狉（１－β犻犼犾）犻犼犾

犪犻犼犾（φ－１犻犼犾（狋））狉（１－α犻犼犾）

１－τ犻犼犾（φ－１犻犼犾（狋））狔犼（狋）狉ｅε狉τ犻犼犾（φ－１犻犼犾（狋））－

∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
λ狉（１－β犻犼犾）犻犼犾 犪犻犼犾（狋）狉（１－α犻犼犾）狔犼（狋－τ犻犼犾（狋））狉｝＝

∑
狀

犻＝１
ｅε狋｛－狉犱犻（犮犻（狋）－ε）＋（狉－１）犱犻·

∑
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犾＝１∑
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狉α犻犼犾
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犻犼犾＋∑

犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犱犼λ狉１－β犼（）犻犾犼犻犾 ·

犪犼犻犾φ－１犼犻犾（）（ ）狋 狉１－α犼（）犻犾

１－τ犼犻犾φ－１犼犻犾（）（ ）狋 ｅε狉｝τ 狔犻（）狋狉

由（６）式知犇＋ （）犞狋≤０，从而对于任意的狋＞０，有
（）犞狋≤犞（）０。
这样一方面有（）犞狋≥ｍｉｎ１≤犻≤狀

犱｛｝犻∑
狀

犻＝１
狔犻（狋）狉ｅε狉狋；

另一方面还有

犞（０）＝∑
狀

犻＝１
犱犻 狔犻（０）狉＋∑

犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
λ狉（１－β犻犼犾）犻犼犾［ ·

∫０

－τ犻犼犾（０）
犪犻犼犾（φ－１犻犼犾（狊））狉（１－α犻犼犾）

１－τ犻犼犾（φ－１犻犼犾（狊））狔犼（狊）狉ｅε狉［狊＋τ犻犼犾（φ－１犻犼犾（狊））］ｄ］狊≤
∑
狀

犻＝１
犱犻ｓｕｐ狊∈［－τ，０］犻（狊）－珘犻（狊）

狉［ ＋

∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
λ狉（１－β犻犼犾）犻犼犾 犮ｓｕｐ狊∈［－τ，０］犻（狊）－珘犻（狊）］狉≤

ｍａｘ
１≤犻≤狀∑

狀

犻＝１
犱犻１＋∑

犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
λ狉１－β犻犼（）犾犻犼犾［ ］犮‖－珘‖狉狉

这里犮＝ｓｕｐ狊∈－τ，［］０
犪犻犼犾φ－１犻犼犾（）（ ）狊 狉１－α犻犼（）犾

１－τ犻犼犾φ－１犻犼犾（）（ ）狊｛ ·

ｅε狊＋τ犻犼犾φ－１犻犼犾（）（ ）［ ］狊 ×τ犻犼犾（）｝０
于是有

ｍｉｎ
１≤犻≤狀

犱｛｝犻∑
狀

犻＝１
狔犻（）狋狉ｅε狉狋≤

∑
狀

犻＝１
犱犻１＋∑

犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
λ狉（１－β犻犼犾）犻犼犾［ ］犮‖－珘‖狉狉

即∑
狀

犻＝１
狔犻（狋）狉≤犕ｅ－ε狉狋‖－珘‖狉狉，也就是‖狓（狋）－

珟狓（狋）‖狉≤犕ｅ－ε狋‖－珘‖狉即系统全局指数稳定。其

中犕狉＝
ｍａｘ
１≤犻≤狀

犱犻＋∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
λ狉１－β犻犼（）犾犻犼犾｛ ｝犮

ｍｉｎ
１≤犻≤狀

犱｛｝犻 ≥１。 证毕

注２　文献［１４］通过构造Ｌｙａｐｕｎｏｖ泛函，并利
用均值不等式，得到系统（１）全局指数稳定的充分条
件，即定理２。

定理２　存在σ＞０，ω犻＞０，狇犻犼犾，狉犻犼犾∈犚，使得下式
成立

ω犻犮犻（）狋－１２ω犻∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犪犻犼犾（）狋２－狉犻犼犾μ２－狇犻犼犾犻犼犾 －

１
２∑

犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
ω犼μ狇犼犻犾犼犻犾 犪犼犻犾ψ－１犼犻犾（）（ ）狋 狉犼犻犾

１－τ犼犻犾ψ－１犼犻犾（）（ ）狋 ＞σ
通过比较易看出，这恰好是本文定理１当狉＝２，α犻犼犾＝
１－狉犻犼犾２，β犻犼犾＝１－

狇犻犼犾
２时的特例；而其３个推论恰好是本

文定理１当狉＝２，α犻犼犾＝β犻犼犾＝１２；狉＝２，α犻犼犾＝－
１
２，β犻犼犾＝０

以及狉＝２，α犻犼犾＝３２，β犻犼犾＝０时的特殊情形。这就是说，
文献［１４］的结果仅是本文定理１中狉＝２的特例，且文
献［１４］的所有结论中都有一个更严格的要求，即正数
σ的存在。本文去掉了这一要求，使结果具有更小的
保守型，更广泛的适用范围。因此本文推广并适当改
进了文献［１４］的结果。

注３　当狉＝１时，（５）式显然无意义，此时可以构
造如下形式的Ｌｙａｐｕｎｏｖ泛函

（）犞狋＝∑
狀

犻＝１
犱犻 狔犻（）狋ｅε狋＋∑

犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
λ犻犼犾［ ·

∫狋狋－τ犻犼犾（狋）犪犻犼犾φ－１犻犼犾（）（ ）狊
１－τ犻犼犾φ－１犻犼犾（）（ ）狊 狔犼（）狊ｅε狊＋τ犻犼犾φ－１犻犼犾（）（ ）［ ］狊 ｄ］狊

利用（４）式直接估计（）犞狋沿系统的Ｄｉｎｉ上右导数的
上界，易得：只要存在常数犱犻＞０犻＝１，２，…，（ ）狀，使
得
－犱犻犮犻（）狋＋∑

犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犱犼λ犼犻犾犪犼犻犾φ－１犼犻犾（）（ ）狋

１－τ犼犻犾φ－１犼犻犾（）（ ）狋＜０，
犻＝１，２，…，狀 （８）

则系统（１）全局指数稳定。文献［１５］通过构造Ｌｙａ
ｐｕｎｏｖ泛函，并直接计算其Ｄｉｎｉ上右导数，得到系统
（１）的全局指数稳定条件，它也同文献［１４］一样有一个
更严格的要求，即存在正数σ，使得下式成立
犱犻犮犻（）狋－∑

犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犱犼λ犼犻犾犪犼犻犾φ

－１
犼犻犾（）（ ）狋

１－τ犼犻犾φ－１犼犻犾（）（ ）狋＞σ，犻＝１，２，…，狀
显然，（８）式也去掉了这一要求，使结果具有更小的保
守型，更广泛的适用范围。

为减少条件验证的繁琐，通过取特定的参数值，
容易得到以下推论。

推论１　若存在常数犱犻＞０犻＝１，２，…，（ ）狀使得以
下的（９）或（１０）任一式成立，则系统（１）全局指数稳
定。
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－２犱犻犮犻（）狋＋犱犻∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犪犻犼犾（）狋λ犻犼犾＋

　∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犱犼λ犼犻犾犪犼犻犾φ－１犼犻犾（）（ ）狋

１－τ犼犻犾φ－１犼犻犾（）（ ）狋＜０，犻＝１，…，狀（９）

－２犱犻犮犻（）狋＋犱犻∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犪犻犼犾（）狋２λ２犻犼犾＋

∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犱犼 １
１－τ犼犻犾φ－１犼犻犾（）（ ）狋＜０，犻＝１，…，狀（１０）

证明　只要在（５）式中分别取狉＝２，α犻犼犾＝β犻犼犾＝１２；
狉＝２，α犻犼犾＝β犻犼犾＝１即得结论。 证毕

特别地，当τ犻犼犾（）狋＝τ犻犼犾时，即对于定常时滞，有
如下的推论。

推论２　若存在常数α犻犼犾，β犻犼犾（犻，犼＝１，２，…，狀；
犾＝１，２，…，犿），犱犻＞０（犻＝１，２，…，狀），使得对任意的
犻，下式成立，则系统（１）全局指数稳定。

－狉犱犻犮犻（狋）＋犱犻（狉－１）∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犪犻犼犾（狋）

狉α犻犼犾
狉－１λ

狉β犻犼犾
狉－１犻犼犾＋

∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犱犼λ狉（１－β犼犻犾）犼犻犾 犪犼犻犾（狋＋τ犼犻犾）狉（１－α犼犻犾）＜０

（１１）

证明　事实上此时φ犻犼犾（）狋＝狋－τ犻犼犾，则φ－１犻犼犾（）狋＝
狋＋τ犻犼犾。由（５）式即得结论。 证毕

推论３　若存在常数犱犻＞０犻＝１，２，…，（ ）狀，使得
下列２式中的任一式成立，则系统（１）全局指数稳定。

－２犱犻犮犻（）狋＋犱犻∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犪犻犼犾（）狋２λ２犻犼犾＋

∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犱犼＜０，犻＝１，…，狀

－２犱犻犮犻（）狋＋犱犻∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犪犻犼犾（）狋λ犻犼犾＋

∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犱犼λ犼犻犾犪犼犻犾狋＋τ犼（ ）犻犾 ＜０，犻＝１，…，狀

证明　只要在（１１）式中分别取狉＝２，α犻犼犾＝β犻犼犾＝１；
狉＝２，α犻犼犾＝β犻犼犾＝１２即得结论。 证毕

下面考虑系统（１）的特例（２）。运用以上的定理１
和推论１～３，相应地不难得到关于系统（２）全局指数
稳定的如下推论。

推论４　若存在常数α犻犼，β犻犼犻，犼＝１，２，…，（ ）狀，
犱犻＞０，使得

－狉犱犻犮犻（狋）＋犱犻（狉－１）∑
狀

犼＝１
犪犻犼（狋）

狉α犻犼
狉－１λ

狉β犻犼
狉－１犻犼＋

∑
狀

犼＝１
犱犼λ狉（１－β犼犻）犼犻

犪犼犻（φ－１犼犻（狋））狉（１－α犼犻）

１－τ犼犻（φ－１犼犻（狋））＜０，犻＝１，…，狀
则系统（２）全局指数稳定，其中－１犻犼（）狋是φ犻犼（）狋＝狋－
τ犻犼（）狋的反函数。

推论５　若存在常数犱犻＞０犻＝１，２，…，（ ）狀，使得

以下２式中的任一式成立，则系统（２）全局指数稳定。

－２犱犻犮犻（）狋＋犱犻∑
狀

犼＝１
犪犻犼（）狋λ犻犼＋

∑
狀

犼＝１
犱犼λ犼犻犪犼犻φ－１犼犻（）（ ）狋

１－τ犼犻φ－１犼犻（）（ ）狋＜０，犻＝１，…，狀

－２犱犻犮犻（）狋＋犱犻∑
狀

犼＝１
犪犻犼（）狋２λ２犻犼＋

∑
狀

犼＝１
犱犼 １
１－τ犼犻φ－１犼犻（）（ ）狋＜０，犻＝１，…，狀

推论６　假设τ犻犼（）狋＝τ犻犼，若以下３式中的任一式
成立，则系统（２）全局指数稳定。

－狉犱犻犮犻（）狋＋犱犻狉－（ ）１∑
狀

犼＝１
犪犻犼（）狋

狉α犻犼
狉－１λ

狉β犻犼
狉－１犻犼＋

∑
狀

犼＝１
犱犼λ狉（１－β犼犻）犼犻 犪犼犻狋＋τ犼（ ）犻 狉１－α犼（）犻 ＜

０，犻＝１，…，狀
－２犱犻犮犻（）狋＋犱犻∑

狀

犼＝１
犪犻犼（）狋２λ２犻犼＋∑

狀

犼＝１
犱犼＜

０，犻＝１，…，狀
－２犱犻犮犻（）狋＋犱犻∑

狀

犼＝１
犪犻犼（）狋λ犻犼＋

∑
狀

犼＝１
犱犼λ犼犻犪犼犻狋＋τ犼（ ）犻 ＜０，犻＝１，…，狀

事实上，对于如下更为一般的，同时具有连续时
变时滞和无穷分布时滞的神经网络系统

狓犻（）狋＝－犮犻（）狋狓犻（）狋＋

∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犪犻犼犾（）狋犳犻犼犾狓犼狋－τ犻犼犾（）（ ）（ ）狋 ＋

∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犫犻犼犾（）狋犵犻犼犾∫狋－"

犽犻犼犾狋－（ ）狊狓犼（）狊ｄ（ ）狊＋犐犻（）狋
（１２）

利用上文的方法，不难得到以下结论。
定理３　若存在常数α犻犼犾，β犻犼犾，狆犻犼犾，狇犻犼犾（犻，犼＝１，２，

…，狀；犾＝１，２，…，犿），以及犱犻＞０犻＝１，２，…，（ ）狀，使得
对任意犻都有

－狉犱犻犮犻（）狋＋犱犻狉－（ ）１∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犪犻犼犾（）狋

狉α犻犼犾
狉－１λ

狉β犻犼犾
狉－１
犻犼犾＋

犱犻狉－（ ）１∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犫犻犼犾（）狋

狉狆犻犼犾
狉－１μ

狉狇犻犼犾
狉－１犻犼犾＋

∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犱犼λ狉１－β犼（）犻犾犼犻犾

犪犼犻犾φ－１犼犻犾（）（ ）狋 狉１－α犼（）犻犾

１－τ犼犻犾φ－１犼犻犾（）（ ）狋 ＋

∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犱犼μ狉１－狇犼（）犻犾犼犻犾 ∫＋"

０
犽犼犻犾（）θ犫犼犻犾狋＋（ ）θ狉１－狆犼（）犻犾 ＜０

则系统（１２）全局指数稳定。其中－１犻犼犾（）狋是犻犼犾（）狋＝狋－
τ犻犼犾（）狋的反函数，非负核函数犽犼犻犾（）θ满足∫＋"

０
犽犼犻犾（）θｄθ＝

１，μ犻犼犾为激励函数犵犻犼犾的Ｌｉｐｓｃｈｉｔｚ常数。
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证明　作如下形式的Ｌｙａｐｕｎｏｖ泛函
（）犞狋＝犞１（）狋＋犞２（）狋＋犞３（）狋

其中 犞１（）狋＝∑
狀

犻＝１
犱犻狔犻（）狋狉ｅε狉狋

犞２（狋）＝∑
狀

犻＝１
犱犻∑

犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
λ狉（１－β犻犼犾）犻犼犾∫狋狋－τ犻犼犾（狋）犪犻犼犾（φ－１犻犼犾（狊））狉（１－α犻犼犾）１－τ犻犼犾（φ－１犻犼犾（狊））·

狔犼（）狊狉ｅε狉狊＋τ犻犼犾φ－１犻犼犾（）（ ）［ ］狊 ｄ狊
犞３（狋）＝∑

狀

犻＝１
犱犻∫狋－"∫＋"

狋－狊
犽犻犼犾（θ）犫犻犼犾（θ＋狊）狉（１－狆犻犼犾）μ狉（１－狇犻犼犾）犻犼犾 ·

ｅ狉ε（θ＋狊）狔犼（狊）狉ｄθｄ狊
采取类似定理１的证明思路即得，此处略去具体

过程。 证毕
此外，定理３也有类似于定理１的相应推论，不

再赘述。
注４　若在（１２）式中令犪犻犼犾（）狋＝０就得到文献

［１７］研究的仅有无穷分布时滞的系统，作者通过引入
相空间，构造Ｌｙａｐｕｎｏｖ泛函的方法得到了（１２）式全
局指数稳定条件

狉犱犻犮犻（）狋－犱犻狉－（ ）１∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犫犻犼犾（）狋

狉狆犻犼犾
狉－１μ

狉狇犻犼犾
狉－１犻犼犾－

∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犱犼μ狉１－狇犼（）犻犾犼犻犾 ∫＋"

０
犽犼犻犾（）θ犫犼犻犾狋＋（ ）θ狉１－狆犼（）犻犾 ＞σ

类似于文献［１４１５］，也要求正数σ的存在。本文定理
２去掉了这一要求。

注５　定理３也不包含狉＝１的情形，此时可构造
如下的Ｌｙａｐｕｎｏｖ泛函

（）犞狋＝∑
狀

犻＝１
犱犻 狔犻（）狋ｅε狋［ ＋

∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
λ犻犼犾∫狋狋－τ犻犼犾（）狋 犪犻犼犾φ－１犻犼犾（）（ ）狊

１－τ犻犼犾φ－１犻犼犾（）（ ）狊 狔犼（）狊·

ｅε［狊＋τ犻犼犾（φ－１犻犼犾（狊））］ｄ狊＋∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１∫狋－"∫＋"

狋－狊
犽犻犼犾（θ）·

犫犻犼犾（θ＋狊）μ犻犼犾ｅ狉ε（θ＋狊）狔犼（狊）ｄθｄ］狊
通过直接计算（）犞狋沿系统的Ｄｉｎｉ上右导数，易得：
只要存在常数犱犻＞０犻＝１，２，…，（ ）狀，使得

－犱犻犮犻（）狋＋∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犱犼λ犼犻犾犪犼犻犾φ－１犼犻犾（）（ ）狋

１－τ犼犻犾φ－１犼犻犾（）（ ）狋＋

∑
犿

犾＝１∑
狀

犼＝１
犱犼μ犼犻犾∫＋"

０
犽犼犻犾（θ）犫犼犻犾（θ＋狋）ｄθ＜０，犻＝１，２，…，狀

则系统（１２）全局指数稳定。

３举例
为简便，考虑如下系统
狓１（）狋＝－犮１狓１（）狋＋犪１１（）狋犳１１狓１狋－τ１１（）（ ）（ ）狋 ＋

犪１２（）狋犳１２狓２狋－τ１２（）（ ）（ ）狋 ＋犐１（）狋
狓２（）狋＝－犮２狓２（）狋＋犪２１（）狋犳２１狓１狋－τ２１（）（ ）（ ）狋 ＋

犪２２（）狋犳２２狓２狋－τ２２（）（ ）（ ）狋 ＋犐２（）
烅
烄

烆 狋

其中
犮１（）狋＝５＋２ｃｏｓ２狋＋１２ｓｉｎ

２狋，犪１１（）狋＝２ｃｏｓ狋，犪１２（）狋＝ｓｉｎ狋

犮２（）狋＝４＋９２ｃｏｓ
２狋＋９８ｓｉｎ

２狋，犪２１（）狋＝３２ｓｉｎ狋，

犪２２（）狋＝３ｃｏｓ狋，τ１１（狋）＝τ２２（狋）＝１＋１４ｓｉｎ狋，

τ１２（狋）＝τ２１（狋）＝１＋１５ｅ
－ｃｏｓ狋

取狉＝２，犱犻＝１，犳犻犼（）狓＝１２狓＋１＋狓（ ）－１，则
λ犻犼＝１。

经过简单运算，不难发现

－２犮１（）狋＋∑
狀

犼＝１
犪１犼（）狋２λ２１犼＋∑

狀

犼＝１

１
１－τ犼１φ－１犼１（）（ ）狋＝

－１０＋ １
１－０．２５ｃｏｓφ－１１１（）（ ）狋＋

１
１－０．２ｓｉｎφ－１２１（）（ ）狋ｅ－ｃｏｓφ－１２１（）（ ）狋 ＜０

－２犮２（）狋＋∑
狀

犼＝１
犪２犼（）狋２λ２２犼＋∑

狀

犼＝１

１
１－τ犼２φ－１犼２（）（ ）狋＝

－８＋ １
１－０．２５ｃｏｓφ－１１１（）（ ）狋＋

１
１－０．２ｓｉｎφ－１２１（）（ ）狋ｅ－ｃｏｓφ－１２１（）（ ）狋 ＜０

则由推论５的第２式知，上述系统全局指数稳定。

４结论
本文去掉了激励函数有界，可微等严格的限制条

件，在激励函数满足全局Ｌｉｐｓｃｈｉｔｚ条件的基础上，通
过构造一个恰当的Ｌｙａｐｕｎｏｖ泛函并结合Ｙｏｕｎｇ不等
式研究了一类更为广泛的具有时变时滞的多轴突非自
治神经网络系统及其特例的全局指数稳定性，给出了
一系列保证系统全局指数稳定的充分条件。还将结论
推广到同时具有时变时滞和无穷分布时滞的多轴突非
自治神经网络系统。本文结果推广改进了相关文献的
结果，并给出具体实例验证了本文方法的有效性。显
然，本文的方法也适用于相应的自治系统。
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