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ข้อความแห่งการริเริ่ม
1) เราได้เงื่อนไขเพียงพอใหม่ สำหรับ เงื่อนไขการมีเสถียรภาพ แบบทนทาน สำหรับ

ระบบเป็นกลางไม่แน่นอน ที่มีตัวหน่วงแปรผันตามเวลาแบบเป็นช่วง และ การรบกวนแบบไม่
เชิงเส้นที่แปรผันตามเวลา โดยที่ฟังก์ชันของตัวหน่วงที่แปรผัน ตามเวลานั้น ไม่จำเป็นต้องหา
อนุพันธ์ได้

2) เราได้เงื่อนไขเพียงพอใหม่ สำหรับ ปัญหาเสถียรภาพแบบเลขชี้กำลัง สำหรับเครือ
ข่ายประสาทชนิด เป็นกลางกับตัวหน่วงแปรผันตามเวลาแบบช่วงและฟังก์ชันการกระตุ้นทั่วไป
โดยที่ฟังก์ชันของตัวหน่วง แบบวิยุค และ แบบแจกแจงซึ่งไม่จำเป็นต้องหาอนุพันธ์ได้ ซึ่งทำให้
ตัวหน่วงเป็นฟังก์ชันที่หลากหลายขึ้น

3) เราได้เงื่อนไขเพียงพอใหม่ สำหรับปัญหาของเสถียรภาพ เลขชี้กำลังสำหรับประเภท
ของระบบเลอกับตัวหน่วงแปรผันตามเวลาแบบช่วง และส่วนจำกัดแบบไม่เชิงเส้น

4) เราได้เงื่อนไขเพียงพอใหม่ สำหรับปัญหาเสถียรภาพประเภทของระบบเลอชนิดเป็น
กลางกับตัวหน่วงแปรผันตามเวลา และฟังก์ชันส่วนจำกัดแบบไม่เชิงเส้น

5) เราได้เงื่อนไขเพียงพอใหม่ สำหรับปัญหา ของเสถียรภาพแบบเลขชี้กำลัง สำหรับ
เครือข่ายประสาทชนิด เป็นกลางกับตัวหน่วงแปรผันตามเวลาแบบช่วงและฟังก์ชันกระตุ้นแบบ
ทั่วไป โดยที่ฟังก์ชันของตัวหน่วง แบบวิยุคไม่จำเป็นต้องหาอนุพันธ์ได้และ ไม่ต้องการข้อมูลอนุ
พันธ์ของตัวหน่วงเป็นกลาง โดยจุดเด่นของงานวิจัยนี้คือ เป็นการศึกษาครั้งแรกภายใต้เงื่อนไข
ของตัวหน่วงวิยุคและตัวหน่วงเป็นกลาง

x



STATEMENT OF ORIGINALITY

1) We obtained a new sufficient condition for the robust stability criteria

for uncertain neutral systems with interval time-varying delays and time-varying

nonlinear perturbations. The constraint on the derivative of the time-varying

delay is not required.

2) We obtained new delay-dependent sufficient conditions for the exponen-

tial stability problem for neutral-type neural networks with interval time-varying

delays and generalized activation functions. The restrictions on the differentia-

bility of discrete and distributed delays are removed, which means that a fast

time-varying delays is allowed.

3) We obtained new delay-dependent sufficient conditions for exponential

stability for a class of Lur’e systems with interval time-varying delay and sector-

bounded nonlinear functions.

4) We obtained new delay-dependent sufficient conditions for absolute sta-

bility of neutral type Lur’e systems with time-varying delays and sector-bounded

nonlinear functions.

5) We obtained new delay-dependent sufficient conditions for the expo-

nential stability problem for uncertain neutral-type neural networks with interval

time-varying delays and generalized activation functions. The constraint on the

differential discrete delay is not necessarily differentiable. In addition the informa-

tion on derivative of neutral delay is not required. To the best of our knowledge,

this is the first study under these conditions on discrete and neutral delays.
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