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	摘要(中)	本篇論文是研究狀態回饋控制以及狀態估測於取樣模糊系統(sampled-data fuzzy systems) ， 本論文將分兩部分來進行討論 ，


第一部份先推導滿足Lyapunov穩定的檢測條件 ， 第二部分考慮干擾的影響 ， 推導出滿足H∞穩定的檢測條件 。
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★ 平行分散式補償器
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      	  ★ State estimation
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★ Hybrid systems
★ Sampled-data systems
★ H_infinite
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★ State feedback control
★ Takagi-Sugeno
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