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ข้อความแห่งการริเริÉม

1) เราได้เง ืÉอนไขเพียงพอใหม่สาํหรับการมีอยู่ จริงของตวัควบคุมยอ้นกลบัH∞ ของระบบทีÉขึÊนกบั
เวลาและมีตวัหน่วงแปรผนัตามเวลา โดยแสดงในเทอมของคาํตอบของ สมการเชงิอนุพนัธ์ริคา
ติ ขอ้ดีของเง ืÉอนไขทีÉได้คือ สามารถนาํไปใชไ้ด้กบัระบบทีÉไม่มีตวัหน่วงทีÉแปรผนัตามเวลาได้

2) เราได้เง ืÉอนไขเพียงพอของการมีเสถียรภาพแบบเลขชีÊกาํลงัและการควบคุม H∞ ของระบบเชงิ
เส้นทีÉมีตวัหน่วงแปรผนัตามเวลาซึÉงเป็นฟังกช์นัต่อเนืÉองทีÉกาํหนดบนช่วงแต่ฟังกช์นัของตวัหน่วง
นัÊนไม่จาํเป็นตอ้งหาอนุพนัธ์ได้
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ระบบไม่เชงิเส้นซึÉงมีตวัหน่วงแปรผนัตามเวลาซึÉงกาํหนดบนช่วง
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STATEMENT OF ORIGINALITY

1) We obtained a new sufficient condition for the existence of delay-dependent H∞

state feedback control for uncertain time-varying system with time-varying delay in

terms of solutions of certain Riccati differential equations (RDEs). An advantage of

our approach is that the obtained condition can still be used for the system without

delay.

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

tion and the H∞ performance for the system. Time delay is a continuous function

belonging to a given interval, which means that the lower and upper bounds for the

time-varying delay are available, but the delay function is not necessarily differen-

tiable.

3) We obtained new delay-dependent sufficient condition for the H∞ control and

asymptotic stability condition of nonlinear systems with interval time-varying delay

in terms of LMIs.
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