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内容概要

本书主要介绍MATLAB与SIMULINK的工程应用。
全书分为两大部分。
第一部分概述基本原理和基础理论，包括模拟和数字控制、连续和离散系统的状态空间描述、模糊逻
辑控制、神经网络和自适应滤波等，为第二部分的技术应用打下基础。
第二部分是以上理论在过程控制和数字信号处理过程中的技术应用，包括功率放大器、电磁悬浮、烤
箱控制、免提电话、导管内的噪声抵消等实例。
书中还提供了MATLAB的数学工具——TOOLBOXES和SIMULINK的用法，以快速有效地解决在建模、
数模算法中的问题。
?
本书涉及面较广，是相关技术研究人员、工程师和高校师生应用MATLAB解决工程实际问题的实用参
考书。
?
Translation from the English language edition:?
Engineering Applications of MATLAB 5.3 and SIMULINK 3 by Mohand Mokhtari and Michel Marie Copyright
Springer Verlag London Limited 2000 Springer Verlag is a company in the BertelsmannSpringer publishing group 
All rights Reserved
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