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捕要：针对模式识别中模式有序输出的要求，对 ART-2神经网络的算法进行了改进和调整，提出了ART-2神 

经网络的政进算法 通过对改进算法与原算法的识别试验结果进行比鞍，表明该改进算法对模式的有序辖出是可 

行的和有效的． 
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Abstract：Thelearning alg0ri n ofART-2 neural m istmp~ved and usted based∞ the sequenoe rc∞ 

pl[oc~s,s in many recognition systems，and ml lr v。d learning alg0|i n of ARt-2 neural netwclk i~lxeSented in this paper 

The~ tive experimental resulls belwo~n the two learning~dgonthm pto~．e the walxoved learning~gonthm is practicable 

and effecdve for seⅡL nce recogniti~ process 
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1 引言(Introduction) 

在大量的模式识别中，如在未知环境中运动的 

移动机器人对未知环境的识别和分类【 ，在柔性 

装配系统中对零件的识别l3 等都要求所识别的模式 

要实现有序输出，以便于后序控制．但利用 ART-2 

神经网络算法所识别的模式，其占用的输出端是随 

机的，也就是说，同一模式在每次识别过程中所占用 

的输出端是任意的．在大量的模式识别中，ART-2神 

经网络算法的这一特点不利于后序控制．为此，对 

ART-2神经网络算法进行改进和调整，实现模式的 

有序输出 ． 

2 ART-2神经网络算法的改进和调整(m  

improvement and adjusunent Oil 一2 neural 

network algorithm) 

2．1 LTM 层网络初始权值的调整(Adjustment On 

the original weight of the LTM layer) 

在 ART-2神经网络中， 场的候选模式 为： 

1 

l l≤ ， (1) 
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式中，d为网络参数． 

在利用 ART．2算法进行模式识别时，要产生满 

足式(1)的自卞帝 机初始权值 ，需要一定 

的计算量 为减少计算量，提高模式识别的实时性， 

取自下而上的每个初始权值 均为同一初值，则 

由式(1)可得其选择条件为： 
1 

≤ ， ( ) 

式中， 为 场输入矢量的维数． · 

取初始权值 

=  2(1一d)。广丽’ (3) 

可满足上述条件． 

2．2 F2层竟争优胜输出端的选择 (Fan-o~zt choice 

for cornpefifonwinnerinthe layer) 

当网络算法按式(3)选择具有同一初始值的自 

下而上权值时，n 场在竞争学习过程中会产生多个 

竞争优胜输出端，即存在： 

+ =  ， ∈ (1，2，⋯』v)， (4) 

维普资讯 http://www.cqvip.com 

http://www.cqvip.com


■ 

1期 用于模式识j；『i的 ART-2神经网络算法的改进 137 

式中。Ⅳ是 n 场的节点数． 

此时。按有序模式输出过程的要求，约定 F2场 

竞争优胜输出端为： 

r一 = z ． (5) 

A~T-2 经上述改进和调整后，可保证 一场 
向LT／M层和调整子系统提供稳患输出，增加了嗣络 

系统的稳定性．基于式(3)的 LTM的 自 而上网络 

初始权值的选择，简化 l『ART．2算法．并可实现 

ART一2对模式识别结果的有序输出 

根据对 ART-2神经网络算法的改进和调整，可 

得到如图 l所示的 ART．2神经网络改进算法程序 

流程 图． 

N 

孽： 
图 1 AR'F．2神经网络改进算法程序流程图 

Fig 1 Ihe program I1(m chart of the improved AR'I·2 neural network algorithm 

3 ART-2神经网络改进算法的实验评价 

(Experimenmfion apprai,'~al of the improved 

ART．2 al~：orithm) 

利用 50种不同的输入模式作为算法的测试样 

本，通过比较 ART．2算法和 ART一2改进算法的分类 

结果．刘 ART-2改进算法的分类效果进行评价．在 

评价过程中．两种算法的网络参数均取为： 

F。场输入矢量的维数 M =25， 场的节点数 

= 50，网络参数分别为 Ⅱ：10，b=10，c=0．1． 

d=0．9． ：0． ：0．2．F．场循环稳定性系数 S= 

0．1，网络警戒参数 p=0．95． 

在 ART-2改进算法中，LTM层自下而上的网络 

初始权值为 I| =1，用于实验的 50种不同模拟矢 

量的选手晕参考了文献：4】中所述的输入模式类型． 

在 ART．2算法的分类评价实验中，网络按快速 

学习的方式进行，50种矢量各被输入呈现一次后， 

即被分成 22类(如图 2所示)，其中每个直方图；蔓示 

一 个输入矢量 此后，当50种矢量以仟意次序输入 

时，都得到同样的分类结果，但排列次序不同 

曩 虱窝 
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6 

类(如图 3所示)，此后当5O种输人矢量以任意次序 

输人时，不仅分类结果相 同，而且排列次序不变．显 

然，ART-2改进算法产生的分类结果相对于 ART-2 

算法产生的分类结果较粗，若提高警戒参数 值，如 

= 0．98时，ART-2改进算法在其它条件不变的情 

况下可以产生与图 2相同的分类结果，由此说明 

ART-2改进算法不仅具有与原 ART-2算法相同的 

分类结果，而且所得到的模式类别的排列次序不变， 

因而有利于后序控制． 
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图 3 AR 2改进算法的分类结果 

Fig 3 The classification resul!l~,ilh improved 

ART-2 algorithm 
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