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1. Cong Nguyen Huu, Dung Nguyen Tien, Nga Nguyen Thi Thanh; Research 

and Development of an adaptive control system for extremal systems; The 2009 

International Forum On Strategic Technologies (IFOST 2009); October 21 – 23, 2009 
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Conservation, page 235 - 238. 

2. Cong Nguyen Huu, Nga Nguyen Thi Thanh, Huy Nguyen Phƣơng; Research 

on the application of genetic algorithm combined with the “cleft-overstep” algorithm 

for improving learning process of MLP neural network with special error surface.; 

The 7th International Conference on Natural Computation (ICNC'11) and the 8th 

International Conference on Fuzzy Systems and Knowledge Discovery (FSKD'11), 

2011.  

3. Nguyễn Hữu Công, Nguyễn Thị Thanh Nga, Phạm Văn Hƣng; Nghiên cứu 

ứng dụng mạng hồi quy thời gian liên tục trong nhận dạng và điều khiển hệ thống 

xử lý nước thải, Tạp chí khoa học công nghệ Đại học Thái Nguyên số 12 tập 74 năm 

2010. 

3.2. Sản phẩm đào tạo 

1. Luận văn cao học (2):  

- “Nghiên cứu ứng dụng mạng nơ-ron trong nhận dạng và điều khiển đối tƣợng 

động học phi tuyến”, 2010. Học viên: Phạm Văn Hƣng. GVHD: PGS.TS: Nguyễn Hữu 

Công. 

- Luận văn cao học: “Ứng dụng mạng nơ-ron chẩn đoán sự cố trong máy biến áp 

lực”, 2010. Học viên: Bùi Đức Cƣờng. GVHD: PGS.TS: Nguyễn Hữu Công. 

2. 01 đề tài nghiên cứu khoa học cấp trƣờng: 

“Nghiên cứu một phƣơng pháp mới giải bài toán tối ƣu tĩnh với hàm mục tiêu 

có dạng đặc biệt”, 2011. Chủ nhiệm đề tài: KS. Đỗ Duy Cốp 

3. Hƣớng dẫn 01 đề tài Nghiên cứu khoa học sinh viên. 

“Ứng dụng thuật toán vƣợt khe để nhận dạng đối tƣợng điều khiển trong bài 

toán điều khiển quá trình”. Sinh viên: Nguyễn Tiến Mạnh. GVHD: Nguyễn Thị 

Thanh Nga.
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SUMMARY RESEARCH RESULT OF SCIENTIFIC AND 

TECHNOLOGICAL THEME IN MINISTRY LEVEL  

Topic: Research the algorithm to find global optimal solution in process of training 

neural network – Applying to identify, control kinematics nonlinear object. 

Code: B2009 – TN02 - 13 

Promotor: Master of science Nguyen Thi Thanh Nga 

E mail: nguyenthithanhnga-tdh@tnut.edu.vn;  

Administrative agency: Thai Nguyen University 

Co-ordinate agency: The Faculty of Electrical Engineering + The Faculty of 

Electronics Engineering, Thai Nguyen University of Technology 

Time: 24 months (From 04/2009 to 04/2011) 

4. Objects 

- Offer the algorithm to find global optimal solution in process of training neural 

network 

- Apply in practice to control sewage treatment system, robot arm or other 

nonlinear objects in industry 

2. Content 

- Theorical research about neural network in identifying and controlling 

kinematic nonlinear object. 

- Theorical research about cleft – overstep algorithm and build the algorithm to 

calculate steps 

- Build the algorithm to train neural network in combining between back 

propagation and cleft - overstep 

- Write and install the program to train neural network by C++ to solve static 

optimal problem 

- Write and install program to train neural network by Matlab to identify and 

control kinematics nonlinear object.  

3. Results: 

3.1. Scientific products 

1. Cong Nguyen Huu, Dung Nguyen Tien, Nga Nguyen Thi Thanh; Research 

and Development of an adaptive control system for extremal systems; The 2009 

International Forum On Strategic Technologies (IFOST 2009); October 21 – 23, 2009 

– Ho Chi Minh city, Vietnam; Session 5 - Renewable Energy and Energy 

Conservation, page 235 - 238. 

2. Cong Nguyen Huu, Nga Nguyen Thi Thanh, Huy Nguyen Phƣơng; Research 

on the application of genetic algorithm combined with the “cleft-overstep” algorithm 
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