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 ในงานวิจัยนี้ ได้ศึกษาและออกแบบตัวควบคุมต้นทุนใหม่ส าหรับการท างานพร้อมกันแบบฟังก์ชัน
ภาพฉายของโครงข่ายพลวัตซับซ้อนที่มีตัวหน่วงแปรผันตามเวลาผสมและการเชื่อมต่อแบบผสมที่ไม่สมมาตร 
ซึ่งตัวเชื่อมต่อประกอบด้วย ตัวเชื่อมต่อสถานะ ตัวเชื่อมต่อที่มตีัวหน่วงที่แปรผันตามเวลาแบบช่วง ตัวเชื่อมต่อ
ที่มตีัวหน่วงแปรผันตามเวลาแบบกระจาย โดยที่ตัวเชื่อมต่อทั้งหมดไม่จ าเป็นต่อมีความสมมาตรซึ่งท าให้
ครอบคลุมงานวิจัยที่ผ่านมา  กรออกแบบตัวควบคุมต้นทุนใหม่ส าหรับการท างานพร้อมกันแบบฟังก์ชันภาพ
ฉายของโครงข่ายพลวัตซับซ้อนที่มีตัวหน่วงแปรผันตามเวลาผสมได้ใช้ตัวควบคุมแบบผสมที่ประกอบด้วยตัว
ควบคุมไม่เชิงเส้นและตัวควบคุมเชิงเส้นที่ประกอบด้วยพจน์เชิงเส้น พจน์เชิงเส้นที่มีตัวหน่วงแปรผันตามเวลา 
พจน์เชิงเส้นที่มีตัวหน่วงแปรผันตามเวลาแบบแจกแจง เราได้สร้างฟังก์ชันไลปูนอฟ-คราซอฟสกีใหม่และ
รูปแบบของไลบ์นิซ-นิวตันรวมทั้งการใช้เทคนิคของการอินทิกรัล  จะได้เงื่อนไขที่เพียงพอใหม่ส าหรับตัวควบคุม
ต้นทุนใหมส่ าหรับการท างานพร้อมกันแบบฟังก์ชันภาพฉายของโครงข่ายพลวัตซับซ้อนที่มีตัวหน่วงแปรผันตาม
เวลาผสมและการเชื่อมต่อแบบผสมที่ไม่สมมาตรเพ่ือให้เกิดความเสถียรภาพ โดยอยู่ในรูปอสมการเมทริกซ์เชิง
เส้น และได้เขียนโปรแกรมเชิงตัวเลขเพ่ือหาค่าที่เหมาะส าหรับตัวควบคุมต้นทุนของแบบจ าลองทาง
คณิตศาสตร์ของส าหรับการท างานพร้อมกันแบบฟังก์ชันภาพฉายของโครงข่ายพลวัตซับซ้อนที่มีตัวหน่วงแปร
ผันตามเวลาผสมและการเชื่อมต่อแบบผสมที่ไม่สมมาตรเพ่ือยืนยันประสิทธิภาพของตัวควบคุมต้นทุนที่
ออกแบบและสร้างข้ึนมาใหม่ พร้อมทั้งเปรียบเทียบค่าที่เหมาะสมกับงานวิจัยที่ผ่านมา 

 

ค าหลัก :  ตัวควบคุมต้นทุน, การท างานพร้อมกันแบบฟังก์ชันภาพฉาย, โครงข่ายพลวัตซับซ้อน,  ตัวหน่วงที่
แปรผันตามเวลาแบบผสม,  ตัวเชื่อมต่อแบบผสมที่ไม่สมมาตร 
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 The problem of guaranteed cost control for exponential  function projective 
synchronization (EFPS)  for complex dynamical networks with mixed time-varying delays and 
hybrid uncertainties asymmetric  coupling delays,  composing of state coupling,  time-varying 
delay coupling and distributed time-varying delay coupling, is investigated. In this work,  the 
uncertainties  coupling configuration matrix  need not be symmetric or irreducible. The 
guaranteed cost control for EFPS of  delayed complex dynamical networks is considered via 
hybrid control with nonlinear and  mixed linear feedback controls, including  error linear 
term,  time-varying delay error linear term and  distributed time-varying delay error linear 
term. Based on the construction of improved Lyapunov-Krasovskii functional   with  the 
technique of dealing with some integral terms,  the new sufficient conditions for the 
existence of the optimal guaranteed cost control laws are presented in  terms of linear 
matrix inequalities (LMIs).  The obtained LMIs can be efficiently solved  by standard convex 
optimization algorithms. Moreover, numerical examples are given to demonstrate the 
effectiveness  of proposed guaranteed cost  control for EFPS. The results in this article 
generalize and improve the corresponding results of the recent works. 
 
 
Keywords: Guaranteed cost control,  Exponential  function projective synchronization, mixed 
time-varying delays Complex dynamical networks, Hybrid uncertainties asymmetric coupling 
 


	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9
	10
	Introduction
	Network model and mathematic preliminaries
	Guaranteed cost EFPS of delayed complex dynamical network
	Numerical examples
	Conclusions

	11
	Guaranteed cost control for exponential stability of a nonlinear system with mixed time-varying delays in states and controls
	Abstract
	Keywords

	Introduction
	Model description and mathematic preliminaries
	Guaranteed cost control for exponential stability of a nonlinear system
	Numerical examples
	Conclusion and future study
	Acknowledgements
	Funding
	Competing interests
	Authors' contributions
	Author details
	Publisher's Note
	References



