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内容概要

内 容 简 介
神经网络与模糊控制是两种重要的智能控制技术，它们都能模拟人的智能行为，解决不确定、非线
性、复杂的自动化问题，具有非常广阔的应用前景。
本书以智能控制的观点，对神经网络与模糊控制进行
了V综合论述，并分析比较了它们的共性、特性、适用范围和相互结合的途径，以使读者更全面地了
解智能
控制领域的最新研究成果。
本书选材精炼，论述简明，介绍和分析了大量的应用实例，包括字符识别、股
票预测、旅行商最优路径规划、石灰窑炉辨识、PH值控制、化工反应器故障诊断、机械手、倒立摆、
倒车
等，便于读者了解各种技术的应用对象、应用方法以及应用效果。

本书可作为工科有关专业研究生和本科生、电大和业大学生以及工程技术人员的教材或自学读物。
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