
Bir kar›nca yuvas›n›n çevresinde aceleyle kofluflup
duran kar›ncalar, kimi zaman ne yapt›klar›n›n fark›nda
olmadan geziniyorlarm›fl gibi gelir bize. Oysa onlar›n
bu aceleciliklerinin önemli bir nedeni vard›r.
Kar›ncalar›n bu davran›fllar›, bir yiyecek kayna¤›na
giden en k›sa yolu el birli¤iyle bulmak, büyük bir
yiyecek parças›n› kald›rabilmek için güçlerini
birlefltirmek gibi, kar›nca kolonisine yarar sa¤layan
ifllerin yap›lmas›nda ortaya ç›kar.

Örne¤in, baz› kar›nca türleri yiyecek bulmak için flöyle
bir yol izlerler: Önce, yuvan›n çevresinin araflt›r›lmas›
için d›flar› öncü kar›ncalar gönderilir. Öncüler izledikleri
yol boyunca özel koku molekülleri b›rak›rlar. Yiyecek
bulan kar›nca, bunu kolonideki öteki kar›ncalara haber
vermek üzere, b›rakt›¤› kokuyu izleyerek yuvaya geri
döner. Herhangi bir yiyecek kayna¤›na giden daha
k›sa bir yolu izleyen kar›nca yuvaya, daha uzun bir yol
izleyene göre çok daha k›sa sürede döner. Öteki
kar›ncalar da, k›sa sürede dönen kar›ncan›n b›rakt›¤›

koku moleküllerini izleyerek yiyecek kayna¤›na
ulafl›rlar. Onlar da bu yol üzerinde koku molekülleri
b›rak›rlar. Böylece herkes, bu yolun yak›ndaki bir
yiyecek kayna¤›na gitti¤ini anlar.

Kar›ncalar ve ar›lar gibi toplumsal böceklerdeki bu
do¤al iflbirli¤i ve paylafl›m, bilgisayar programc›lar›na
ve mühendislere esin kayna¤› olmufl. Son y›llarda
kimi araflt›rmac›lar kar›ncalar›n toplumsal yaflam›
konusundaki bilgilerimizi, bilgisayarlar ya da robotlar
üzerinde uygulay›p yeni sorun çözme yöntemleri
gelifltirmeye çal›fl›yorlar. Bu yöntemler, örne¤in,
telefon ba¤lant›lar›nda kentler aras›ndaki en k›sa
yolu bulmak gibi sorunlar› çözmede kullan›l›yor.

Bir gezgin sat›c› düflünün. Farkl› farkl› kentlerde oturan
müflterilerine siparifllerini teslim etmesi gerekiyor. Bu
kentlerin hepsine birden u¤ray›p en k›sa zamanda
eve dönmek için izlenebilecek en k›sa yolu bulmak
istiyor. Bunun için de, bu kentleri birbirine ba¤layan
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yollar›n hepsinin uzunlu¤unu gözden geçirmesi
gerekir. E¤er sat›c›n›n u¤ramas› gereken çok say›da
kent varsa, gözden geçirmesi gereken olas›l›klar›n
say›s› binden fazla olabilir. Brüksel’deki bir
üniversiteden araflt›rmac›lar, kar›nca gruplar›n›n koku
moleküleriyle yol bulma yöntemlerine benzer bir
yöntemle çal›flan bir bilgisayar program› gelifltirmifller.
Bu programda önce bilgisayarda sat›c›n›n u¤rayaca¤›
kentlerin haritas› oluflturuluyor. Yapay kar›ncalar, bu
harita üzerinde kentleri rasgele dolaflmaya
bafll›yorlar. Bu arada da geçtikleri yerlere koku
moleküllerinin yerine geçen izler b›rak›yorlar. Gezinin
uzunlu¤una göre, her bir noktaya b›rak›lan "koku"
miktar› de¤ifliyor. Yolun toplam uzunlu¤u ne kadar
büyükse, u¤ran›lan noktalara b›rak›lan izlerin
yo¤unlu¤u da o kadar az oluyor. Bütün yapay
kar›ncalar turlar›n› tamamlad›ktan sonra, program en
çok iz b›rak›lan noktalar› de¤erlendirerek bu
kentlerden geçen en k›sa yolu buluyor.

Kar›ncalar›n öncüler göndererek yiyecek bulma
yöntemleri, robot tasar›mc›lar›na da esin kayna¤›
olmufl. Araflt›rmac›lar, bu yöntemi örnek alarak
robotlar›n daha önceden bilmedikleri ortamlarda
iflbirli¤i içinde çal›flmalar›n› sa¤lamaya çal›fl›yorlar.
‹sviçre’deki Lausanne Üniversitesi’nden araflt›rmac›lar,
kar›ncalar›nkine benzer bir iflbölümü içinde çal›flmak
üzere bir grup mini-robot tasarlam›fllar. Bu
araflt›rmada, her birinin çap› 5,5 santimetre
büyüklü¤ünde olan 12 robot kullan›lm›fl. Robotlar,

gruplar halinde çal›flarak belli bir alanda, yiyece¤i
simgeleyen nesneleri bulup yuva olarak belirlenen
bir yere getirmek üzere programlanm›fllar.
Araflt›rmac›lar, robotlar›n her birinin yiyecek ararken
harcad›¤› ve yuvaya yiyecek getirdiklerinde
kazand›¤› enerji miktar›n› ölçmüfller. Bu arada,
yuvadaki robotlara da, gruptaki robotlar›n o anda
ortalama olarak ne kadar enerjiye sahip olduklar›n›
bildiren radyo sinyalleri gönderiyorlarm›fl. Ortalama
enerji miktar› belli bir düzeyin alt›na düfltü¤ünde,
yuvada kalan robotlardan biri ya da birkaç›, yiyecek
aramak üzere d›flar› ç›k›yormufl.

Sonuçta, grup halinde çal›flan
robotlar›n, tek bafl›na çal›flan baflka

robotlardan çok daha h›zl› bir
biçimde yiyecek bulduklar›

belirlenmifl. Öte yandan, üçten fazla
robottan oluflan gruplarda, iflbölümü

içinde çal›flma yapman›n zor oldu¤u da
gözlenmifl. Robotlar›n yiyecek aç›s›ndan

zengin bir yer bulduklar›nda bunu ötekilere
haber verdi¤i deneylerde de, grubun

yiyecek bulma iflinin çok daha kolay hale
geldi¤i görülmüfl. 
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