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LỜI NÓI ĐẦU 

Nhờ các khả năng: Học, nhớ  lại và khái quát hoá từ các mẫu huấn luyện 

hoặc dữ liệu, mạng nơron nhân tạo trở thành một phát minh mới đầy hứa hẹn 

của hệ thống xử lý thông tin. Các tính toán nơron cho phép giải quyết tốt 

những bài toán đặc trƣng bởi một số hoặc tất cả các tính chất sau: Sử dụng 

không gian nhiều chiều, các tƣơng tác phức tạp, chƣa biết hoặc không thể 

theo dõi về mặt toán học giữa các biến. Ngoài ra phƣơng pháp này còn cho 

phép tìm ra nghiệm của những bài toán đòi hỏi đầu vào là các cảm nhận của 

con ngƣời nhƣ: tiếng nói, nhìn và nhận dạng...  

Bài toán lập lộ trình cho robot là một bài toán khá phức tạp, do khi tồn tại 

và hành động trong môi trƣờng robot sẽ phải chịu rất nhiều sự tác động khác 

nhau. Tuy nhiên, các tính toán nơron lại cho phép giải quyết tốt các bài toán 

có nhiều tƣơng tác phức tạp. Vì vậy, ứng dụng mạng nơron trong bài toán xác 

định lộ trình cho robot sẽ hứa hẹn là một giải pháp hiệu quả góp phần nâng 

cao hiệu năng làm việc của robot nhờ khả năng di chuyển nhanh chóng, chính 

xác trong các môi trƣờng làm việc của mình.  

Trên thế giới, đã có một số nghiên cứu ứng dụng mạng nơron trong bài 

toán lập lộ trình cho robot. Tuy nhiên, lĩnh vực này còn khá mới mẻ và chƣa 

đƣợc ứng dụng rộng rãi ở nƣớc ta. Trong nƣớc cũng chƣa có một tài liệu 

chính thống nào về lĩnh vực này. Với những ứng dụng ngày càng rộng rãi của 

công nghệ robot, việc nghiên cứu và áp dụng những thành tựu mới của công 

nghệ thông tin vào thiết kế và cải tiến các kỹ năng trong đó có kỹ năng tránh 

các vật cản khi di chuyển là một trong những vấn đề nóng đang rất đƣợc quan 

tâm. Chính vì những lý do trên em đã quyết định chọn đề tài: “Ứng dụng 

mạng nơron trong bài toán xác định lộ trình cho robot” Với mục đích tìm 
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hiểu về mạng nơron nhân tạo và bài toán lập lộ trình cho robot, ứng dụng 

mạng nơron vào bài toán trên.  

Luận văn gồm 3 chƣơng với các nội dung cơ bản sau: 

Chƣơng 1: Trình bày tổng quan về cơ sở của mạng nơron nhân tạo, và 

nêu khái quát những ứng dụng của mạng nơron trong công nghệ robot. 

Chƣơng 2: Trình bày: bài toán lập lộ trình và những thành phần của 

nó, không gian cấu hình, cấu hình chƣớng ngại vật. 

Chƣơng 3: Trình bày: hƣơng pháp lập lộ trình của Yang và Meng, cải 

tiến mô hình nguyên bản do Yang và Meng đề xuất, cài đặt thử nghiệm 

hai mô hình đã trình bày, đƣa ra những nhận xét về hiệu quả của hai mô 

hình đó. 

Mặc dù đã hết sức nỗ lực, song do thời gian và kinh nghiệm nghiên cứu 

khoa học còn hạn chế nên không thể tránh khỏi những thiếu sót. Em rất mong 

nhận đƣợc sự góp ý của các thầy cô và  bạn bè đồng nghiệp để hiểu biết của 

mình ngày một hoàn thiện hơn. 

Qua luận văn này em xin chân thành cảm ơn: PGS .TS Đặng Quang Á - 

Viện Công nghệ thông tin đã tận tình giúp đỡ, động viên, định hƣớng, 

hƣớng dẫn em nghiên cứu và hoàn thành luận văn này. Em xin cảm ơn các 

thầy cô giáo trong viện Công nghệ thông tin, các thầy cô giáo khoa Công 

nghệ thông tin ĐH Thái nguyên, đã giảng dạy và giúp đỡ em trong hai năm 

học qua, cảm ơn sự giúp đỡ nhiệt tình của các bạn đồng nghiệp . 

                                                                 THÁI NGUYÊN 11/2008 

                                                                    Ngƣời viết luận văn 

 

                                                                    Đinh Thị Thuý Quỳnh
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CHƢƠNG I 

 TỔNG QUAN MẠNG NƠRON NHÂN TẠO 

1.1 . GIỚI THIỆU MẠNG NƠRON 

1.1.1 Những kiến trúc tính toán  

  Khái niệm tính toán có thể đƣợc hiểu theo nhiều cách. Trƣớc đây, việc 

tính toán bị ảnh hƣởng bởi quan niệm tính toán theo chƣơng trình (Programed 

computing). Theo quan điểm này, để giải quyết bài toán thì bƣớc đầu tiên ta 

cần thiết kế giải thuật sau đó cài đặt giải thuật đó trên cấu trúc hiện hành có 

ƣu thế nhất. 

 Quan sát các hệ sinh học, đặc biệt là bộ não ngƣời ta thấy chúng có 

những đặc điểm sau:  

(1) Bộ não tích hợp và lƣu trữ kinh nghiệm: Tức là bộ não có khả năng tự 

phân loại và liên kết các dữ liệu vào. 

(2) Bộ não xem xét kinh nghiệm mới dựa trên những kinh nghiệm đã lƣu 

trữ. 

(3) Bộ não có khả năng dự đoán chính xác những tình huống mới dựa trên 

những kinh nghiệm tự tổ chức trƣớc đây. 

(4) Bộ não không yêu cầu thông tin hoàn hảo. 

(5) Bộ não thể hiện một kiến trúc chấp nhận lỗi tức là có thể khôi phục sự 

mất đi của một vài noron bằng cách thích nghi với noron còn lại hoặc 

bằng cách đào tạo bổ xung. 

(6) Cơ chế hoạt động của bộ não đôi khi không rõ ràng trong vận hành. Ví 

dụ với một số bài toán chúng ta có thể cung cấp nghiệm  nhƣng không 

thể giải thích đƣợc các bƣớc tìm nghiệm. 


