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บทคัดย่อ
ในวิทยานิพนธ์น้ี เราได้ศึกษาเงื่อนไขการมีเสถียรภาพเลขชี้กำลังทนทานของข่าย

งานระบบประสาทฮอปฟิลด์สลับที่ถูกกระตุ้นแบบเวลาไม่ต่อเน่ืองที่มีตัวหน่วงในรูป





x(k + 1) = [Aσ(k) + ∆Aσ(k)]x(k) + [Bσ(k) + ∆Bσ(k)]f(x(k − τ))

+ Cσ(k)u(k), k 6= ki

x(k+
i ) = [D(σ(ki), σ(ki+1)) + ∆D(σ(ki), σ(ki+1))]x(ki), k = ki

x(k) = φ(x), k ∈ [−τ, 0]

(1)

โดยที่ x(k) ∈ Rn เป็นตัวแปรสถานะ, σ(k) เป็นสัญญาณสลับ, u(k) เป็นตัวควบคุม, τ เป็น
ตัวหน่วงค่าคงตัว, Ai, Bi และ Ci เป็นเมทริกซ์ค่าคงตัว, ∆Ai(k) และ ∆Bi(k) เป็นเมทริกซ์ไม่
แน่นอนสอดคล้องกับเงื่อนไข [∆Ai(k) ∆Bi(k)] = HiFi(k)[E1i E2i] โดยที่ Fi(k) เป็น
เมทริกซ์ไม่ทราบค่าสอดคล้องกับ F T

i (k)Fi(k) ≤ I และ I คือเมทริกซ์เอกลักษณ์ที่มีมิติที่
เหมาะสม, ฟังก์ชันประสาท f(x(·)) ใน (1) สอดคล้องกับเงื่อนไข |fi(ξ)| ≤ li|ξ| โดยที่
li > 0 สำหรับ i = 1, 2, . . . , n, ki คือเวลาที่ระบบถูกกระตุ้น โดยที่ D(·, ·) เป็นการส่งปรับ
ค่า และ ∆D(·, ·) เป็นโครงสร้างของตัวรบกวนของ D(·, ·) ซึ่งสอดคล้องเงื่อนไข ‖∆D(i, j)‖
≤ Γ(i, j), 1 ≤ i, j ≤ N โดยที่ Γ(i, j) ≥ 0, i, j = 1, 2, 3, . . . , n

วัตถุประสงค์หลักของวิทยานิพนธ์น้ีคือหาเงื่อนไขเพียงพอแบบใหม่สำหรับการมีเสถียร-
ภาพเลขชี้กำลังทนทานของระบบ (1) โดยใช้ฟังก์ชันไลปูนอฟ พร้อมทั้งยกตัวอย่างการคำนวณ
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ABSTRACT
In this thesis, we study the robust exponential stability of discrete time

impulsive switched Hopfield neural network with delay. The switched system under
the consideration is described by
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where x(k) ∈ Rn is variable state, σ(k) is the switching signal, u(k) is controller, τ
is a constant delay, Ai, Bi and Ci are known constant matrices, ∆Ai(k) and
∆Bi(k) are uncertain matrices satisfying [∆Ai(k) ∆Bi(k)] = HiFi(k)[E1i E2i]

where Fi(k) is unknown real matrix satisfying F T
i (k)Fi(k) ≤ I and I is the iden-

tity matrix of appropriate dimension. Assume that the neuron activation function
f(x(·)) in (1) satisfies the following condition |fi(ξ)| ≤ li|ξ| where li > 0 for
i = 1, 2, . . . , n, ki denote the ith switching instant, ki are certain times in which
impulsive switching occur, D(·, ·) are reset maps and ∆D(·, ·) represents the struc-
tured perturbations of D(·, ·) satisfying ‖∆D(i, j)‖ ≤ Γ(i, j), 1 ≤ i, j ≤ N where
Γ(i, j) ≥ 0, i, j = 1, 2, 3, . . . , n.
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The main objective of this thesis is to find some new sufficient conditions
to determine robust exponential stability for system (1). In order to obtain such
conditions, we use Lypunov function. Some numerical examples are given to show
the effectiveness of our theoretical results.


