
人工神经网络的互连矩阵要实现完全对称是不可能的 因此分析不对称时延 型神

经网络的定性行为是很有实际意义的
。
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根据上述定理可以看出
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本文的结果比文献【 」的结果更精确
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推论 即为文献 【 得出的非对称反馈神经网络是全局渐近稳定的最新结论
。
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