
एकत्र काम करणाऱ्या रोबॉट्स मधे्य सहकायय वाढवू शकणारा आयआयटी म ुंबई मधील नवीन 

अभ्यास 

क्षणोक्षणीचे निरीक्षण व कामाची संदर्ाािुरूप नवर्ागणी करणारे िवीि अल्गोररदम एकत्र काम करणाऱ्या 

स्वायत्त रोबॉट्सचे आपापसातील सहकाया सुधारण्यासाठी प्रर्ावी.  

 

 

सहकायाात्मक काम करणारे दोि नर्न्न रॉबोट्स/मॅनिपु्यलेटसा  

शे्रय: केशब पात्रा  

 

मािवी संसृ्कतीच्या अगदी सुरवातीच्या काळापासूि माणसािे स्वतः चे काम सोपे करायला आनण मयाादांवर 

मात करायला यंत्र तयार केली. पाण्यासाठी रहाटापासूि ते यांनत्रक शक्तीिे युद्धात शतू्रवर मोठाले दगड 

टाकू शकणाऱ्या शस्त्ांपयंत माणसािे िेहमीच यंत्रांचा आधार घेतलेला आहे. औद्योनगक क्ांतीमुळे आनण 

‘असेम्बली लाईि’ पद्धतीच्या उत्पादि प्रनक्यांमुळे कारखािे आनण संरक्षण के्षत्रात एकसुरी कामे सातत्यािे 

करायला मािवी कामगारांच्या जागी रोबॉट्सचा वापर करता येऊ लागला. स्वायत्त रोबॉट्सचा वापर आता 

वाढला आहे आनण माणसांिा कंटाळवाणी, अवघड नकंवा धोकादायक वाटणारी कामे ते करू शकतात, 

अगदी र्ांडी घासण्यापासूि ते वाहिे तयार करणे, सुरंग निकामी करणे व अंतराळातील शोध मोनहमा 

सुद्धा. 

 

रोबॉट्सिा करायला लागणारी कामे अनधक गंुतागंुतीची होत आहेत, त्यामुळे नकचकट कामे करायला एका 

वेळेस सारख्या नकंवा नर्न्न क्षमतेचे अिेक रोबॉट्स वापरले जातात. या कामांमधे्य रोबॉट्स एकमेकांच्या 

सहाय्यािे काम करत असल्यामुळे त्यांच्या कृतीमंधे्य समन्वय असणे गरजेचे असते. र्ारतीय तंत्रज्ञाि संस्था 

मंुबई (आयआयटी मंुबई) मधील प्राध्यापक अनिबााि गुहा आनण प्राध्यानपका अनपाता नसन्हा यांच्या 

मागादशािाखाली केशब पात्रा सहकारी रोबॉट्सचा अभ्यास करत आहेत. केशब यांच्या गटािे सहकारी 

रोबॉट्सची कायाक्षमता वाढवणारी एक िवीि पद्धत नवकनसत केली आहे. या पद्धतीमधे्य रोबॉट्स 

एकमेकांशी पूवीपेक्षा जास्त कायाक्षम पद्धतीिे संवाद साधू शकतात.  

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


 

 

आयआयटी मंुबईच्या संशोधकांिी सदर अभ्यासात तीि िानवन्यपूणा अल्गोररदम मांडले आहेत. ह्या 

अल्गोररदमच्या सहाय्यािे रोबॉट्स स्वतः ची काया करण्याची तत्कालीि क्षमता क्षणाक्षणाला (ररयल-टाइम 

मधे्य) निश्चचत करू शकतात आनण बदलत्या पररश्स्थतीिुसार व प्रते्यक रोबॉटच्या तत्कालीि श्स्थतीतील 

बलस्थाि आनण मयाादेिुसार कामाची नवर्ागणी करू शकतात. “समजा दोि एकसारखे रोबॉट एक वसू्त 

उचलूि िेत आहेत. कधीकधी जमीि उंचसखल असल्यामुळे नकंवा वसू्तच्या आकारामुळे एका रोबॉटला 

दुसऱ्यापेक्षा वसू्तची जास्त चांगली पकड नमळू शकते. आमचे अल्गोररदम अशी श्स्थती ओळखू शकतात 

आनण रोबॉटच्या कामात त्या त्या वेळी उपयुक्त बदल करूि जास्त चांगल्या प्रकारे काम करूि घेऊ 

शकतात,” असे केशब यांिी स्पष्ट केले. या अल्गोररदम संचामार्ा त कमी सामर्थ्ा असलेले रोबॉट 

ओळखूि कामाची नवर्ागणी बदलण्याच्या सूचिा नमळू शकतात नकंवा रोबॉट्सच्या गटाचा अनधक चांगला 

उपयोग होण्याच्या दृष्टीिे नकती रोबॉट्स लागतील हे ठरवता येऊ शकते. 

 

रोबॉट्सवर आनण एका कें द्रीय संगणकावर चालणारा तीि अल्गोररदमचा संच निणाय घेतािा प्रते्यक 

सहर्ागी रोबॉट कडूि सद्यश्स्थतीची मानहती गोळा करतो. ‘टास्ककेपेनबनलटी’ िावाचे पनहले अल्गोररदम 

प्रते्यक सहर्ागी रोबॉटचे मूल्यांकि करते. त्याची वसू्त पकडण्याची क्षमता व श्स्थरता असे घटक निश्चचत 

करूि त्यांिा मूल्य देते. त्यािंतर ‘ऑिलाईि टास्क केपेनबनलटी’ िावाचे दुसरे अल्गोररदम रोबॉट्सच्या 

क्षमतांची तुलिा करूि कोणते रोबॉट त्यावेळेस क्षमतेपेक्षा कमी काम करत आहेत हे निश्चचत करते. 

शेवटी ‘ऑिलाईि टास्क अलॉकेटर’ िावाचे नतसरे अल्गोररदम पनहल्या दोि अल्गोररदम कडूि 

नमळालेल्या मानहतीवरूि काम करायला नकती रोबॉट्सची आवचयकता आहे आनण कुठल्या रोबॉट िे 

कुठले काम करावे ते ठरवते.  

 

तीि अल्गोररदमच्या या संचामुळे रोबॉट्ससाठी संतुनलत कायाप्रवाह नमळतो आनण प्रते्यक रोबॉट 

आपापल्या क्षमतेिुसार कामात सहर्ागी असतो. यामुळे संपूणा प्रणालीच्या कायाक्षमतेमधे्य एकंदरीत 

बरीच वाढ होते. यानशवाय रोबॉट्स वास्तनवक वेळेत एकमेकांशी तत्क्षणीच्या मानहतीची देवाणघेवाण करत 

असल्यािे चुका कमी होतात व एकमेकांिा धडकण्याच्या शक्यता पण कमी होतात. यामुळे एकनत्रत काया 

अनधक चांगले होते. पारंपररक अल्गोररदम सहसा कायासूची आधीच निश्चचत असलेले (प्री-प्रोगॅ्रम्ड) 

रोबॉट्स वापरतात. ह्यात कायााची सुरवातही करायच्या आधीच रोबॉट्सचे मागा आनण काया निश्चचत केलेले 

असतात आनण तत्क्षणी असलेल्या वास्तनवक पररश्स्थतीिुसार त्यात र्ारच कमी बदल करता येतात. 

त्यातूि जे अल्गोररदम त्या त्या वेळेच्या श्स्थती सामावूि घेऊ शकतात आनण कामाची नवर्ागणी गरजेप्रमाणे 

करू शकतात त्यांिा जनटल संगणिाची गरज असल्यामुळे संगणिाला लागणारा वेळ जास्त असतो.  

 

युआर५ आनण फँ्रका-एनमका पांडा िावाच्या दोि प्रचनलत औद्योनगक रोबॉट्स वर संशोधकांिी त्यांचा िवीि 

अल्गोररदम संचाचे प्रयोग केले. सु्कररक (Skuric) आनण ससाकी (Sasaki) सारख्या पारंपररक 

अल्गोररदमच्या तुलिेत िवीि अल्गोररदम कमी वेळात नदलेले काम करू शकतात असे नदसूि आले. 

“आमच्या अल्गोररदमिे तेच काम सु्कररक पेक्षा १५ पट आनण ससाकी पेक्षा ८ पट वेगािे करूि दाखवले,” 

अशी मानहती केशब यांिी नदली. संशोधकांिी चार रोबॉट्स वापरूि िवीि अल्गोररदम संचाच्या 

कायाक्षमतेचे परीक्षण केले. सहर्ागी रोबॉट्सची संख्या वाढली तर कें द्रीय संगणकावर चालणाऱ्या नतसऱ्या 



अल्गोररदमवर पररणाम होऊ शकतो कारण जास्त रोबॉट्समुळे संगणक आनण रोबॉट्सिा त्यांच्यातील 

संपकााला वेळ लागू शकतो. असे असले तरी त्यांिी पुढे स्पष्ट केले, “चार रोबॉट्स वरील प्रयोगातील 

संगणिाची मानहती गोळा केली असता असे नदसते की रोबॉटची संख्या दुप्पट नकंवा नतप्पट केली तरी 

तत्कानलक श्स्थती लक्षात घेऊि काया करण्याच्या क्षमतेत नवलंब ि होता व अल्गोररदम मधे्य बदल ि 

करता आहे ती प्रणाली वापरता येईल.”  

 

रोबॉट्स वरील संगणि करायला लागणारा वेळ देखील िवीि अल्गोररदम संचामुळे ८५%िे कमी झाला, 

त्यामुळे चालू श्स्थतीतील बदलांप्रमाणे सहकायाात्मक कामासाठी रोबॉट्सच्या कायाात रे्रर्ार करायला 

अवकाश नमळाला. “आमचे िवीि अल्गोररदम तुलिेिे खरोखर िानवन्यपूणा आहेत कारण या पूवी वापरात 

असलेल्या अल्गोररदमिा खूपच मोठ्या प्रमाणावर संगणिक्षमता लागते. मात्र आमची िवीि पद्धत चालू 

श्स्थतीतील बदलांिा अिुसरूि बदलत्या वातावरणात रोबॉट्सच्या कामांची नवर्ागणी करण्यात जलद 

आनण कायाक्षम आहे,” असे प्रा. गुहा यांिी िमूद केले.  

 

िवीि अल्गोररदम संच उपयोगात आणल्यास रोबॉट्सच्या सहकायाात्मक कामाचा वेग वाढल्यािे आनण 

अकायाक्षम व अिावचयक रोबॉट्सिा वगळता आल्यामुळे एकंदरीत नियोनजत काया अनधक प्रर्ावीपणे 

पार पडू शकेल. उदाहरणाथा, वाहि उत्पादि के्षत्रात वाहि जुळवणीच्या ‘असेम्ली लाईि’ पद्धतीमधे्य 

एकनत्रतपणे काम करत रोबॉट्स बारकाईिे वाहिाचे र्ाग जुळवू शकतात. प्रते्यक रोबॉट मधे्य काही 

वैनशष्ट्ये असतात ज्ांचा लार् घेऊि कामाची इष्टतम नवर्ागणी करता येईल आनण प्रणालीची कायाक्षमता 

वाढेल.  

 

या अभ्यासात सादर केलेल्या अल्गोररदम सारखे िानवन्यपूणा अल्गोररदम वापरूि रोबॉट्सिा चालू 

पररश्स्थतील बदलांिुसार त्यांचे मागा आनण काया ठरवूि त्यांची अंमलबजावणी करता येईल. रोबॉट्सिा 

आखूि नदलेल्या सूचिांप्रमाणे चालण्याऐवजी बदलत्या पररश्स्थतीत काया करण्याची स्वत:ची क्षमता 

तपासूि त्यािुसार कामे नदल्यास गंुतागंुतीच्या स्वयंचनलत प्रणाली आनण यंत्रांच्या काया नवर्ाजि पद्धतीत 

क्ांती घडू शकते.  
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