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本文将讨论网络模型 式满足条

件 式时的全局稳定性
。

构造 函数是许多文献证明网络稳定性的常用方法
,
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注 初值问题的全局指数稳定性分析转化为寻找等价范数使得 刘 三 。 收敛

速度可通过计算全体等价范数下最小的 刘 进行估计
。

以 刀 表示全体等价范数下最小

的 刘
,

可以刻画收敛速度
,

刀 越小
,

收敛越快
。

算子发生扰动时是否改变算子的稳定性是人们非常关心的问题
,

下而定理表明算子发
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不改变稳定性
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网络模型 式可看作初值问题的一个特例
。
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据定理
,

当 发生小扰动 △ 时
,
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