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摘  要 

本文就一类带时滞的四元数值神经网络(QVNNs)的指数反同步问题进行研究。首先依据Hamilton法则，

将QVNNs分解为4个等价的实值神经网络(RVNNs)。然后通过构造合适的Lyapunov-Krasovskii泛函，利

用驱动–响应同步方法和矩阵不等式理论，得到了四元数值时滞神经网络关于指数反同步的一个结果。

最后，通过数值仿真算例验证了所提出方法的有效性。 
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Abstract 
In this paper, the problem of global exponential anti-synchronization for a class of quater-
nion-valued neural networks (QVNNs) with time delays is studied. Firstly, in light of Hamilton’s law, 
the QVNNs were decomposed into four real-valued parts to compose the equivalent real-valued sys-
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tems. Next, by constructing appropriate Lyapunov-Krasovskii functionals, utilizing drive-response 
synchronization method and matrix inequality theory, a result about global exponential an-
ti-synchronization of QVNNs with time delays is realized. Finally, a numerical example was given to 
verify the effectiveness of the proposed method. 
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1. 引言 

自 1990 年 Pecora 和 Caroll [1]引入驱动–响应同步概念提出混沌同步原理以来，因其在保密通信领

域的应用价值，诸多学者对神经网络的同步性问题进行了研究，提出了多种同步方法[2] [3] [4] [5] [6]。
同时同步的概念也得到了拓宽，如完全同步[7]、延迟同步[8]、反同步[9] [10]等。 

四元数是复数在某种意义上的扩展，在处理风速预报、彩色图像、阵列信号等实值神经网络和复值

神经网络无法处理的问题上具有显著优势。此外由于四元数乘法不可交换的特性，四元数神经网络动力

学特性比实值神经网络和复值神经网络更复杂。然而，文献[2]-[10]主要集中于实值神经网络之间的同步

问题，因此，一个自然的问题是：四元数神经网络反同步是否有相应的结果？ 
本文就上述四元数神经网络问题进行研究，主要考虑一类具有时滞的四元数神经网络的指数反同步

问题，利用李亚普洛夫理论和驱动–响应同步方法探讨，给出了四元数值时滞神经网络实现指数反同步

的一个判定准则和反同步控制器设计方法，通过数值仿真验证了所提出方法的有效性。 

2. 预备知识 

2.1. 四元数代数 

一个四元数 q 可被表示如下形式： 
1 2 3 4 ,q q q q q= + + +i j k  

其中 1 2 3 4, , ,q q q q R∈ ， , ,i j k 是虚数单位，且满足 
2 2 2 1,  ,  ,  ,= = = = − = − = = − = = − =i j k ijk ij ji k jk kj i ki ik j  

1q 为四元数 q 的实部，记为 ( ) 1Re q q= ； 2 3 4q q q+ +i j k 称为四元数 q 的虚部，记为 ( ) 2 3Im q q q= +i 4q+j k 。

由此我们可知四元数乘法不可交换。定义另外一个四元数 

1 2 3 4 ,p p p p p= + + +i j k  

则四元数 ,p q 的和与乘积分别定义为 

( ) ( ) ( ) ( )1 1 2 2 3 3 4 4 ,p q p q p q i p q j p q k+ = + + + + + + +  

( ) ( ) ( )
( )
1 1 2 2 3 3 4 4 1 2 2 1 3 4 4 3 1 3 3 1 4 2 2 4

1 4 4 1 2 3 3 2         .

pq p q p q p q p q p q p q p q p q p q p q p q p q

p q p q p q p q

= − − − + + + − + + + −

+ + + −

i j

k
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用 1 2 3 4p p p p p p∗ = = − − −i j k 表示 p 的共轭转置，并且 p 的模表示为 
* 2 2 2 2

1 2 3 4 .p pp p p p p= = + + +  

令 ( )T
1 2, , , n

nu u u u= ∈�  ，则 u 的模可表示为 ( )T
1 2, , , nu u u u= � ， u 的范数表示为 

2

1
= .

n

i
i

u u
=
∑  

注：本文用 m nR × 、 m n× 、 m n× 分别表示m n× 维实值、复值、四元数值矩阵， ( )0− ≥ >A B 即 −A B 是

半正定(正定)矩阵。 

2.2. 系统表示及基本引理 

本文考虑如下一类四元数值时滞神经网络模型： 

( ) ( ) ( )( ) ( )( ) ,s t As t Bf s t Cg s t Jτ= − + + − +�                        (1) 

其中 ( ) ( ) ( )( )T
1 , , n

ns t s t s t= ∈�  是神经元的状态变量，对角矩阵 n nA ×∈� 表示神经元的自反馈系数矩阵且

0A > ， 矩 阵 , n nB C ×∈ 分 别 表 示 神 经 元 之 间 的 与 时 滞 无 关 、 与 时 滞 有 关 的 权 值 矩 阵 ，

( )( ) ( )( ) ( )( )( )T

1 1 , , n
n nf s f s f s⋅ = ⋅ ⋅ ∈�  和 ( )( ) ( )( ) ( )( )( )T

1 1 , , n ng s g s g s⋅ = ⋅ ⋅� ： n n→  分别表示没有时滞

和有时滞的激活函数， ( )T
1, , n

nJ J J= ∈�  表示系统外部输入，τ 是信号传输时滞且 0τ ≥ 。 
系统(1)的初始值是 ( ) ( )s t vφ= ， ( )vφ 在 [ ],0v τ∈ − 上有界且连续。 
以系统(1)为驱动系统，设计相应的响应系统如下所示： 

( ) ( ) ( )( ) ( )( ) ( ) ,s t As t Bf s t Cg s t J U tτ= − + + − + +� � � ��                    (2) 

其中 ( ) ( ) ( )( )T
1 , , n

ns t s t s t= ∈�� � �  表示相应系统神经元状态变量， ( ) ( ) ( ) ( )( )1 2, , , n
nU t U t U t U t= ∈�  是实

现驱动系统(1)和响应系统(2)指数反同步的控制器。 
系统(2)的初始值是 ( ) ( )s t vφ= �� ， ( )vφ� 在 [ ],0v τ∈ − 上有界且连续。 
本文给出下列假设： 
假设 1 为方便计算，设激活函数 ( )f ⋅ ， ( )g ⋅ 对 nx Q∀ ∈ 可以分解成如下形式： 

( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ,R R I I J J K Kf x f x f x f x f x= + + +i j k  

( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ,R R I I J J K Kg x g x g x g x g x= + + +i j k  

其中 ( ) ( ) : , , ,n nf x R I J Kµ µ µ→ =  。 
假设 2 对 1 2,  ns s∀ ∈ ，激活函数 ( ) ( ),  f g⋅ ⋅ 满足 Lipschitz 条件，即存在常数 ( ) 0pl µ > ， ( ) 0pm µ > 使得： 

( ) ( )
( ) ( )

( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( )
1 2 1 2

( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( )
1 2 1 2

,

,

p p p

p p p

f s f s l s s

g s g s m s s

µ µ µ µ µ µ µ

µ µ µ µ µ µ µ

+ ≤ +

+ ≤ +
                          (3) 

成立，其中 1,2, ,p n= � ， , , ,r i j kµ = 。 
引理 1 [6]假设存在正数 1k 、 2k 满足 1 2 0k k> > ， ( )p t 是非负函数且满足 

( ) ( ) ( )1 2 ,D p t k p t k p t+ ≤ − + �  

其中 ( ) ( ){ }sup
t s t

sp t p
τ− ≤ ≤

=� ，则 

( ) ( ) 0( )
0 0 ,   ,t tp t p t e t tλ− −≤ ≥�  
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成立，其中 λ 是方程 1 2k k eλτλ = − 的唯一解。 
引理 2 [11]假设 1Ω 、 2Ω 、 3Ω 均是任意维数的实矩阵，且 3Ω 0> ，则对 , nx y∈R 有 

T T T T T T 1
1 2 1 3 1 2 3 22 Ω Ω Ω Ω Ω Ω Ω Ωx y x x y y−≤ +  

成立。 
定义系统反同步误差信号为 ( ) ( ) ( )e t s t s t= + � ，因此有 

( ) ( ) ( )( ) ( )( )( ) ( ) ,e t Ae t Bf e t Cg e t t U tτ= − + + − +�� �                       (4) 

其中 ( )( ) ( )( ) ( )( ) ( )( )( ) ( )( )( ) ( )( )( ) ( ) ( ) ( ),  ,  f e t f s t f s t g e t t g s t t g s t t e v v vτ τ τ φ φ= + − = − + − = +� �� � � 是误差

系统(4)的初始值。 
类比文献[12]中指数反同步的定义，引入下面定义： 
定义 1 如果存在常数 0M > ， 0κ > 使得误差满足下列不等式： 

( ) ( ) ( )
0

sup exp ,
s

e t M e s t
τ

κ
− ≤ ≤

≤ −  

则称驱动系统(1)和响应系统(2)是全局指数反同步的。 
利用四元数运算法则，式(4)所示误差系统可以分解为如下等价的实值系统： 

( ) ( )( ) ( )( ) ( )( ) ( )( ) ( )( )
( )( ) ( )( ) ( )( ) ( )

( ) ( )( ) ( )( ) ( )( ) ( )( ) ( )( )
( )( ) ( )( )

           ,

           

R R R R R I I I J J J K K K R R R

I I I J J J K K K R

I I R I I I R R J K K K J J R I I

I R R J K K K J

e t Ae B f e t B f e t B f e t B f e t C g e t

C g e t C g e t C g e t U t

e t Ae B f e t B f e t B f e t B f e t C g e t

C g e t C g e t C g

τ

τ τ τ

τ

τ τ

= − + − − − + −

− − − − − − +

= − + + + − + −

+ − + − −

� � � �� �

� � �

� � � �� �

� � � ( )( ) ( )
( ) ( )( ) ( )( ) ( )( ) ( )( ) ( )( )

( )( ) ( )( ) ( )( ) ( )
( ) ( )( ) ( )( ) ( )( ) ( )( ) ( )( )

( )( )

,

           ,

           

J I

J J R J J J R R I K K K I I R J J

J R R I K K K I I J

K K R K K K R R I J J J I I R K K

K R R I J

e t U t

e t Ae B f e t B f e t B f e t B f e t C g e t

C g e t C g e t C g e t U t

e t Ae B f e t B f e t B f e t B f e t C g e t

C g e t C g e

τ

τ

τ τ τ

τ

τ

− +

= − + + − + + −

+ − − − + − +

= − + + + − + −

+ − +

� � � �� �

� � �

� � � �� �

� � ( )( ) ( )( ) ( ).J J I I Kt C g e t U tτ τ− − − +�

   (5) 

3. 主要结果 

定理 1 在假设 1 和假设 2 被满足的基础上，设计控制器的形式为： 

( ) ( ) ,u u u
p p tU t eζ= −                                    (6) 

其中 0u
pζ > 且 u

p Rζ ∈ ， 1,2, ,p n= � ，  , , ,u R I J K= 。 
如果存在矩阵 uL ， ( )0 , , ,uM u R I J K> = 和控制增益 u

pζ 使得下式成立： 

( )
( ){ } ( ) ( ) ( ) ( ){ }

max

max max max max max

2 ,

min 2 max , , , 0,

u u

u u R I J K

L

L M M M M

ζ λ

ζ λ λ λ λ λ

> Ψ +

+− Ψ > >
       (7) 

( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ){ }T T T T T T T T1Ψ ,
2

R R I I J J K K R R I I J J K KA B B B B B B B B C C C C C C C C= − + + + + + + + +  

其中 { } { } { } { }
1 1 1 1
min ,  min ,  min ,  minR R I I J J K K

p p p pp n p n p n p n
ζ ζ ζ ζ ζ ζ ζ ζ

≤ ≤ ≤ ≤ ≤ ≤ ≤ ≤
= = = = 。 

则在控制器(6)下驱动系统(1)和响应系统(2)是全局指数反同步的。 
证明：构造 Lyapunov 函数形式如下： 
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( ) ( )( ) ( ) ( )( ) ( ) ( )( ) ( ) ( )( ) ( )( )T T T T1
2

R R I I J J K KV t e t e t e t e t e t e t e t e t= + + +            (8) 

对(8)进行求导，其时间导数如下： 

( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( )
T T T TR R I I J J K KV t e t e t e t e t e t e t e t e t       = + + +       

� � � � �             (9) 

由假设 2 可知，一定存在对角矩阵 ,L M 使得下式成立： 

( )( ) ( )( ) ( ) ( )

( )( ) ( )( ) ( ) ( )

T T( ) ( )

T T( ) ( )

,

,

f e t f e t e t L e t

g e t g e t e t M e t

µ µ µ µ µ µ µ

µ µ µ µ µ µ µτ τ τ τ

   ≤   

 − − ≤ − −
   

� �

� �
               (10) 

其中 ( ) ( )( )2 2

1 , , nL diag l lµ µ µ= � ， ( ) ( )( )2 2

1 , , nM diag m mµ µ µ= � ， , , ,R I J Kµ = 。 

由引理 2 可得下列不等式 

( ) ( )( ) ( ) ( ) ( ) ( )( )( ) ( )( )
( ) ( )( ) ( ) ( ) ( ) ( )( )( ) ( )( )

TT T

TT T

1 2 1 2 ,

1 2 1 2

T

T

e t B f e t e t B B e t f e t f e t

e t C g e t e t C C e t g e t g e t

α β γ γ α β β α γ γ γ γ

α β γ γ α β β α γ γ γ γτ τ τ

  



  ≤ + 

  − ≤ + − −  

� � �

� � �
    (11) 

成立，其中 , , , , ,R I J Kα β γ = 。 
由式(9)~(11)有： 

( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ){
( ) ( ) ( ) ( ) }} ( )

( ) ( ) ( ) ( ) ( ){
( ) ( ) ( ) ( ) }} ( )

. T T T TT

T T T T

T T T TT

T T T T

12  
2

12
2

R R R R R I I J J K K

R R I I J J K K R

I I I R R I I J J K K

R R I I J J K K I

V t e t A L B B B B B B B B

C C C C C C C C e t

e t A L B B B B B B B B

C C C C C C C C e t

ζ

ζ


 ≤ − − + + + + +  

+ + + +

 + − − + + + + + 

+ + +



+

 

          

( ) ( ) ( ) ( ) ( ){
( ) ( ) ( ) ( ) }}
( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ){
( ) ( ) ( ) ( ) }} ( )

T T T T

T T T T

T T T TT

T T T T

12
2

12
2

TJ J J R R I I J J K K

R R I I J J K K

J K K K R R I I J J K K

R R I I J J K K K

e t A L B B B B B B B B

C C C C C C C C

e t e t A L B B B B B B B B

C C C C C C C C e t

ζ

ζ

 + − − + + + + +  

+ + + +

 × + − − + + + + +  

+ + + +

 

( ) ( ) ( ) ( ){
( ) ( ) ( ) ( )}
( ) ( )

T T

T T

2

.

R R R I I I

J J J K K K

e t M e t e t M e t

e t M e t e t M e t

V t V t

τ τ τ τ

τ τ τ τ

α β τ

×

  ×

   + − − + − −   

 + − − + − −

≤ +

 

− −

                        (12) 

由引理 1 很容易得到： 

( ) ( )
0

max ,tV t V e κ

τ θ
θ −

− ≤ ≤
≤  

即 
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( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( )( )2 2 2 2 2 2 2

0

2
max ,R I J K R tI J Ke t e t e t e t e e e ee κ

τ θ
θ θ θ θ −

− ≤ ≤
+ + + ≤ + + +  

即 

( ) ( )( )2

0

2
max ,te t e e κ

τ θ
θ −

− ≤ ≤
≤  

其中κ 是方程 0e κτα β κ−− − = 的解。因此驱动系统(1)和响应系统(2)在控制器(6)下实现了全局指数反同

步。 

4. 仿真示例 

例 1 考虑如下时滞具有常时滞的四元数值神经网络： 

( ) ( ) ( )( ) ( )( ) ,i ij ij j j ijj j j j is t A s t B f s t C g s t Jτ= − + + − +�                    (13) 

为了实现反同步，设计如下响应系统： 

( ) ( ) ( )( ) ( )( ) ( ) ,j ii ij ij j j ij ij j js t A s t B f s t C g s ut tJτ= − + + − + +�                 (14) 

其中 

0.035 0
,

0 0.09
A  
=  
 

 

1.5 0.3575 0.525 3.15 1.25 0.2145 0.98 3.6
,

1.25 0.3575 0.035 5.4 1.5 0.2145 0.56 7.2
B

− − − − + + + 
=  + + + − + − 

i j k i j k
i j k i j k

 

0.75 0.2295 0.27 0.675 1.5 0.3825 0.27 0.6
,

0.315 0.612 0.135 0.45 0.75 0.459 0.675 0.375
C

+ + + − − − − 
=  + + − − − − − 

i j k i j k
i j k i j k

 

0.2 0.15 0.14 0.12
,

0.5 0.19 0.3 0.16
J

− − − − 
=  − + − + 

i j k
i j k

 

( ) ( ) ( ) ( ) ( )
( ) ( ) ( ) ( ) ( )

1 1 1 1 1 1

2 2 2 2 2 2

1.53 tan 1.53 tan 1.53 tan 1.53 tan ,

0.85 tan 0.85 tan 0.85 tan 0.85 tan ,

R I J K

R I J K

f s h s h s h s h s

f s h s h s h s h s

= ∗ + ∗ + ∗ + ∗

= ∗ + ∗ + ∗ + ∗

i j k

i j k
 

( ) ( ) ( ) ( ) ( )
( ) ( ) ( ) ( ) ( )

1 1 1 1 1 1 1

2 2 2 2 2 2 2

1 1 1

2 2 2

0.22 tan 0.22 tan 0.22 tan 0.22 tan ,

0.42 tan 0.42 tan 0.42 tan 0.42 tan .

R I J K

R I J K

g s h s h s h s h s

g s h s h s h s h s

τ τ τ τ

τ τ τ τ

= ∗ − + ∗ − + ∗ − + ∗ −

= ∗ − + ∗ − + ∗ − + ∗ −

i j k

i j k
 

对于 1 0.1τ = ， 2 0.2τ = ，式(6)所示控制器参数取为 

( )52.10,  50.16,  50.16,  57.36 1,2
i i i i

R I J K iζ ζ ζ ζ= = = = = ，很容易验证其满足定理 1 条件，因此可以得出

系统(13)和系统(14)在控制器下是指数反同步的结论。 
随机选取 10 组数据。图 1 为系统运行时的误差变化曲线，显然驱动响应系统实现了反同步。 
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Figure 1. The anti-synchronization error curves between is  ( ) 1,2is i =�  

图 1. is 和 ( ) 1,2is i =� 之间的反同步误差变化曲线 
 

令驱动系统(13)和响应系统(14)的初始条件分别为 1 0.4 0.3 0.5 0.8s = + + +i j k ， 

2 0.2 0.2 0.3 1.1s = + + +i j k ， 1 0.65 0.5 0.7 0.1s = + − +� i j k ， 2 0.2 0.1 0.2 0.9s = − + +� i j k ，系统(13)-(14)的状态

变量的实部和虚部随时间的变化如图 2 所示。 
 

 

 
Figure 2. Variation curves of the real and imaginary parts of a variable 
图 2. 变量的实部和虚部变化曲线 
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5. 结束语 

利用 Hamilton 法则将具有常时滞的四元数值神经网络系统转化为等价的实值神经网络系统，设计一

个简单易于实现的控制器，给出了驱动系统和响应系统的实现全局指数反同步的判别准则。最后通过数

值仿真，验证了提出的设计方案的有效性，丰富了四元数值时滞神经网络动力学行为分析的相关研究。 
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