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ABSTRACT

In this work we present a digital systolic arrays issue for implementing artificial neural network.
A ring systolic architecture, which is a possible way for hardware implementation of ANNs and
provides intensive and efficient computing structure, is used to implement the error back-
propagation algorithm with application to control an autonomous mobile robot. Both retrieving and
learning phases are integrated in the design which use the benefits of Oriented-Object Techniques

in hardware design. The code is written in C++.

Key words: Adificial Neural Networks, Digital implementaion, Systolic Architecrure,

Autonomous Mobile Robot, Oriented Object Techniques.

RESUME

Dans ce travail nous présentons une approche digitale sous forme de réseaux systoliques pour
limplémentation des réseaux de neurones artificiels. Une architecture en anneau systolique est
developpée pour 'implémentation matérielle des RNAs. Elle fournit une structure de calcul intensif
et en pipeline, pour implémenter I'algorithme de la rétro-propagation du gradient dans le but de
contréler un robot mobile autonome. Les deux phases, de relaxation et d’'apprentissage, sont
intégrées dans la conception qui utilise les avantages des techniques orientées objet dans la

conception matérielle. Le code est écrit en C++.

Mots clés: Réseaux de Neurones Artificiels, Implémentation Digitale, Architecture systiolique,

Robot Mobile Autonome, Techniques Orientées Objet.





