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内容概要

　　《神经网络与MATLALB仿真》共分为9章。
第1章叙述了神经网络和神经网络控制的基础知识；第2章至第6章分别研究了单神经元网络、BP神经
网络、RBF神经网络、CMAC神经网络、递归神经网络和它们在控制中的应用；第7章研究了神经网络
的系统辨识，特别分析了对非线性系统的辨识问题，并给出相应的仿真实例；第8章研究了神经网络
控制系统；第9章研究了模糊神经控制系统。
　　《神经网络与MATLALB仿真》的所有范例采用MATIAB语言开发，读者可参考书中开放的源代码
，对相关的内容进行对照验证，以获得更深入的理解。
　　《神经网络与MATLALB仿真》可作为人工智能及智能控制、计算机科学与技术、自动化、飞行
器设计、电子工程等专业的研究生和高年级本科生的教材和教学参考书，也可作为上述领域的科学工
作者和工程技术人员从事人工神经网络及应用的参考用书。
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编辑推荐

近年来作者一直从事神经网络控制的教学和研究工作，为了促进神经控制和智能控制的进步，使广大
研究生或工程技术人员更快地了解、掌握和应用这一领域的相关方法，学会用MATLAB语言进行神经
网络控制的设计与实现编写了本书，由张泽旭编著的《神经网络控制与MATLAB仿真》以抛砖引玉，
供广大读者学习参考。
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