
रोबोट्स के मध्य परस्पर सहयोग की उन्नति में सहायक हो सकिा है आईआईटी म ुंबई का नवीन 

अध्ययन 

वास्तववक समय में विगरािी एवं पररवर्तिीय पररस्थिवर्ओ ंके अिुरूप कायत का आवंटि करिे में सक्षम 

िवीि एल्गोररदम, स्वायत्त रोबोट्स के मध्य परस्पर सहयोग में उले्लखिीय प्रगवर् लािे वाले हैं।  

 

 

कायत के विष्पादि हेरु् परस्पर सहयोगरर् दो विन्न प्रकार के रोबोट/मैविपुलेटर 

छवव शे्रय: केशब पात्रा 

सभ्यर्ा के आरम्भ से ही मिुष्य िे अपिा काम सरल करिे हेरु् यांवत्रक उपकरणो ंका विमातण वकया है। 

पािी की शस्ि का उपयोग करिे वाले पािी के चक्ो ं(वाटर व्हील) से लेकर शतु्रओ ंपर बडे-बडे पत्थरो ं

का प्रहार करिे के वलए यांवत्रक शस्ि का उपयोग करिे वाले युद्ध के आयुधो ंर्क, मिुष्य िे सदैव यंत्रो ंका 

उपयोग वकया है। औद्योवगक क्ांवर् एवं समािुक्म उत्पादि (असेंबली लाइि प्रोडक्शि) के आगमि के 

उपरांर् ववविमातण एवं रक्षा संबंधी ववविन्न कायों में रोबोट्स िे मिुष्यो ंका थिाि ले वलया है। सवतव्यापी हो 

चुके स्वचावलर् रोबोट्स (ऑटोिॉमस रोबोट्स) आज मािव के सांसाररक कायत, कवििाईयुि कायत एवं 

ऐसे कायत कर रहे हैं जो मािव के वलए संकटपूणत हो सकरे् हैं - हमारे बर्ति माजति एवं कार विमातण से लेकर 

िूवमगर् ववस्फोटको ंके संसूचि एवं ब्रह्ांड की खोज करिे र्क।  

कायों की जवटलर्ा बढ़िे के साि-साि वकसी कायत के विष्पादि के वलए समाि अिवा ववववध ववशेषर्ाओ ं

से युि ववविन्न रोबोट्स का बहुधा उपयोग वकया जािे लगा है। ऐसे सहयोगात्मक कायों के विष्पादि में 

सस्िवलर् ववविन्न रोबोट्स को अपिी गवर्वववधयो ं में कुशलर्ापूवतक समन्वय थिावपर् करिे की 

आवश्यकर्ा होर्ी है। प्राध्यापक अविबाति गुहा एवं प्राध्यावपका अवपतर्ा वसन्हा के मागतदशति में िारर्ीय 



प्रौद्योवगकी संथिाि मंुबई (आईआईटी मंुबई) के केशब पात्रा, ऐसे सहयोगरर् रोबोट्स के व्यवहार का 

अध्ययि कर रहे हैं। एक िव प्रकावशर् अध्ययि के अिुसार केशब एवं उिके शोध दल िे एक ऐसी िूर्ि 

र्किीक ववकवसर् की है जो रोबोट्स के परस्पर संवाद को पूवत की रु्लिा में अवधक कुशल बिारे् हुए 

उिकी दक्षर्ा को उन्नर् करिे में सक्षम है। 

अपिे िवीि अध्ययि में आईआईटी मंुबई के शोध दल िे र्ीि िूर्ि एल्गोररदम प्रस्ताववर् वकये हैं, जो 

वास्तववक समय में रोबोट्स की कायत क्षमर्ा विधातररर् करिे में सहायक हैं। इससे रोबोट्स अपिी व्यस्िगर् 

शस्ियो ंएवं सीमाओ ंके आधार पर कायों को पररस्थिवर् के अिुसार आवंवटर् कर सकें गे। “माि लीवजये 

दो एकसमाि रोबोट्स वकसी वसु्त को ले जा रहे हैं । किी-किी पररवेश में असमाि र्ल या वसु्त के आकार 

के कारण छोटे-छोटे पररवर्ति होरे् हैं वजिके कारण वसु्त पर एक रोबोट की रु्लिा में दूसरे का वियंत्रण 

अवधक सटीक हो सकर्ा है। हमारे एल्गोररदम इि पररवर्तिो ंकी जािकारी के साि-साि उत्तम प्रदशति 

सुविविर् करिे हेरु् वास्तववक समय में समायोजि (ररअल टाइम एडजस्टमेंट) करिे में सहायक हैं,” केशब 

बर्ारे् हैं। एल्गोररदम अल्प क्षमर्ा वाले रोबोट्स की जािकारी करर्ा है, वजससे यह कायत के पुिः  आवंटि 

अिवा रोबोट्स समूह के कुशल उपयोग के वलए आवश्यक रोबोट्स की संख्या विधातररर् करिे में सक्षम 

होर्ा है। 

प्रवर्िागी रोबोट्स एवं एक कें द्रीय अिुवीक्षण संगणक (सेन्ट्रल मॉविटररंग कमू्पटर) में स्थिर् एल्गोररदम, 

विणतय लेिे के वलए समूह के प्रते्यक रोबोट से वास्तववक समय में डाटा एकत्र कररे् हैं। ‘टास्ककैपेवबवलटी’ 

िामक प्रिम एल्गोररदम, समूह में स्थिर् प्रते्यक रोबोट का आकलि कर उिकी पकड की क्षमर्ा (विप 

स्टर ेंि) र्िा स्थिरर्ा जैसे ववविन्न मापदंडो ंको विधातररर् करर्ा है एवं उन्हें एक मूल्य विवदतष्ट करर्ा है। 

र्त्पिार् ‘ऑिलाइि टास्क कैपेवबवलटी’ िामक दूसरा एल्गोररदम, अन्य रोबोट्स के साि इि मापदंडो ंकी 

रु्लिा करर्ा है र्ावक प्रदशति में अक्षम रोबोट्स का विधातरण वकया जा सके। अंर्र्: ‘ऑिलाइि टास्क 

एलोकेटर’ िामक र्ीसरा एल्गोररदम, अन्य दो एल्गोररदम की जािकारी का उपयोग कर यह विधातररर् 

करर्ा है वक वकर्िे रोबोट्स की आवश्यकर्ा है एवं इिमें से प्रते्यक को कौि सा कायत करिा चावहए। 

र्ीि एल्गोररदम का समूह एक संरु्वलर् कायतप्रवाह सुविविर् करर्ा है वजससे प्रते्यक रोबोट का उसकी 

क्षमर्ािुसार योगदाि प्राप्त होर्ा है एवं उत्पादकर्ा में समि वृस्द्ध होर्ी है। ववविन्न रोबोट्स के मध्य 

वास्तववक समय संचार (ररयल टाइम कमु्यविकेशि) रोबोट्स के टकरािे एवं तु्रवटयो ंकी संिाविा को घटािे 

में िी सहायक है, वजससे उिके सहयोगात्मक कायत अवधक प्रिावी होरे् हैं । दूसरी ओर पारंपररक 

एल्गोररदम, सामान्यर्: पूवत-वववधयुि (प्री-प्रोिाम्ड) रोबोट्स का उपयोग कररे् हैं। इिमें रोबोट्स के पि 

एवं प्रदशति को कायातरम्भ से पूवत ही वववधयुि वकया जार्ा है, एवं वास्तववक समय में हेरफेर (ररयल टाइम 

मैविपुलेशि) की संिाविा क्षीण हो जार्ी है। बदलर्ी हुई पररस्थिवर् के अिुरूप कायत आवंटि (डायिावमक 

टास्क एलोकेशि) में सक्षम एल्गोररदम जवटल गणिाओ ंपर िी विितर कररे् हैं, वजससे उिका संगणि-

काल बढ़ जार्ा है।  

शोधदल िे अपिी िवीि पद्धवर् के परीक्षण हेरु् दो प्रवसद्ध औद्योवगक रोबोट्स, यूआर5 एवं फ़्रैं का-एवमका 

पांडा, को चुिा। उन्होिें प्रदवशतर् वकया वक सु्कररक (Skuric) एवं ससाकी (Sasaki) जैसे पारंपररक 

एल्गोररदम की रु्लिा में उिके िवीि एल्गोररदम कायत करिे में अवधक कुशल िे। केशब कहरे् हैं, "हमारे 

एल्गोररदम समूह िे समाि कायत के वलए सु्कररक की रु्लिा में 15 गुिा एवं ससाकी की रु्लिा में 8 गुिा 

https://link.springer.com/article/10.1007/s10846-024-02050-1


रे्ज प्रदशति वकया। " कायतदल िे चार रोबोट्स के समूह के साि अपिे एल्गोररदम की दक्षर्ा का सत्यापि 

वकया। समूह के रोबोट्स की संख्या में वृस्द्ध कें द्रीय संगणक पर स्थिर् र्ीसरे एल्गोररदम के प्रदशति को 

प्रिाववर् कर सकर्ी है, क्ोवंक रोबोट्स एवं संगणक के मध्य संचार में ववलम्ब हो सकर्ा है। यद्यवप केशब 

के अिुसार, "हमारे चार रोबोट्स के समूह के अध्ययि से प्राप्त कम्यूटेशिल डेटा इंवगर् करर्ा है वक हम 

एल्गोररदम एवं वास्तववक समय के प्रदशति में वकसी िी पररवर्ति के वबिा रोबोट्स की संख्या को 2-3 गुिा 

र्क ले जा सकरे् हैं।" 

िवीि एल्गोररदम िे रोबोट्स के गणिा समय को िी 85% र्क घटा वदया, वजससे सहयोगात्मक व्यवहार 

हेरु् वास्तववक समय में हेरफेर कर पािा संिव हो गया। “संगणिात्मक रूप से अत्यवधक गहि 

(कम्यूटेश्नली इंटेंवसव) पारंपररक एल्गोररदम की रु्लिा में हमारे एल्गोररदम अवििव हैं। यह वास्तववक 

समय में होिे वाले पररवर्ति के प्रतु्यत्तर में कायत आवंटि की प्रवक्या में हमारी पद्धवर् को बहुर् रे्ज एवं 

अवधक कुशल बिारे् हैं,” प्रोफेसर गुहा कहरे् हैं।  

यवद िवीि एल्गोररदम कायातस्न्वर् वकए जारे् हैं र्ो इिके द्वारा कायत में गवर् लाकर एवं कायत से अकुशल 

र्िा अिावश्यक रोबोट्स को हटाकर, सहयोगरर् रोबोट्स के प्रदशति में उले्लखिीय वृस्द्ध की जा सकर्ी 

है। कार के समािुक्म उत्पादि (असेंबली लाइि प्रोडक्शि) जैसे संदित में इसकी कल्पिा की जा सकर्ी 

है, जहााँ रोबोट्स एक वाहि के ववविन्न िागो ंको जोडिे हेरु् सावधािीपूवतक कायत कररे् हैं। प्रते्यक रोबोट 

की अपिी ववशेषर्ाएाँ  होर्ी हैं एवं अवधकर्म दक्षर्ा प्राप्त करिे के वलए प्रते्यक रोबोट की क्षमर्ाओ ंका 

लाि लेरे् हुए कायों का कुशल वविाजि आवश्यक होर्ा है। 

वास्तववक समय में काम करिे वाले इस अवििव एल्गोररदम समूह का उपयोग करके पररस्थिवर्यो ंमें 

सामवयक पररवर्तिो ंके अिुसार रोबोट्स अपिे कायत विष्पादि को विधातररर् एवं अिुकूवलर् कर सकरे् हैं। 

इस प्रकार रोबोट्स की कायत क्षमर्ाओ ंको पररवर्तिीय पररस्थिवर्ओ ं के अिुसार विधातररर् करिे एवं 

र्दिुसार कायों को आवंवटर् करिे की क्षमर्ा प्रदाि की जा सकर्ी है। पररणामर्: जवटल स्वचावलर् यंत्रो ं

एवं प्रणावलयो ंमें वजस प्रकार से कायत आवंटि एवं विष्पादि वकये जारे् हैं, इसमें क्ांवर्कारी पररवर्ति आ 

सकर्ा है।  
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