
带有不确定参翦的线性列滞系统的强鲁棒 I-I ．控树：LM／方法 

出所有可参数他无记忆强鲁捧 H ．控制器的设讨． 

本文所采用的工 ——LMl方法与以往讨论时滞线 

性系统 H ．问题的方法 同．除此之外，带有不确定 

参数的线性(或时滞)系统的 H ．控制问题的一 蝗 t 

要结果可以看作本文的一个特例．多时滞的情形町 

以得到类似结论．如何刊用动态输出反渍解决带有 

不确定参数 _熳被凋输出含时滞状态和干扰辅^的 

线性时滞系统的强鲁棒 H ．控制问题，这将在其它 

文章中讨论． 
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