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บทคดัย่อ
 อาณาจักรแห่งความรู้แบบปัญญารวมหมู่  คือการศึกษา
และเลียนแบบพฤติกรรมของสัตว์ในธรรมชาติ ที่มีรูปแบบ
การดํารงชีวิตกันเป็นสังคม ได้แก่ อาณาจักรมดและปลวก 
ฝูงนกและฝูงปลา ในการจัดการองค์กรของสัตว์เหล่านี้ไม่มี
ผู้นําฝูงไม่มีการควบคุมจากส่วนกลาง แต่เปน็วิธีการจัดการ
ตนเองของสมาชิกแต่ละตัว ในการตัดสินใจและแก้ไขปัญหา
จากสารสนเทศท่ีมีในขณะน้ัน เช่น ระยะทาง อัตราความเร็ว 
และทิศทางในการเคลื่อนที่ จากแนวคิดนี้มนุษย์ได้นําไป
ประยุกต์ใช้กับหลากหลายสาขา ทั้งในกลุ่มวิทยาศาสตร์ 
มนุษย์ศาสตร์ และวิศวกรรมศาสตร์

คําสําคญั: การค้นคืนสารสนเทศ

Abstract

 Colony of knowledge with Swarm Intelligence is a study 

and imitate of animals behavior in the nature that its livelihood 

is a group; such as the colonies of ants and termites, fl ocks of 

birds and schools of fi sh.  They have not a leader within a 

group and not centralized control. The members use individual 

based management in decision making and problem solving 

from the current information available; such as the distance, 

the speed rate and the direction of movement. This concept 

can be applied into Science, Humanity and Engineering.

Keyword: Artificial Intelligence, Swarm Intelligence, 

Robotics, Ant colony, Artifi cial ants.

1. บทนํา 
 ในยุคแห่งการบูรณาการข้ามศาสตร์ เมื่อวิทยาศาสตร์
รวมเข้ากับสังคมศาสตร์และรวมเข้ากับมนุษยศาสตร์ เกิด
การแตกแขนงของหลากหลายสาขา แม้แต่สาขาย่อยของ
ศาสตร์ใหญ่ยังมีบูรณาการร่วมกันภายในศาสตร์น้ัน ดังสังเกต
ได้จากการเปิดสอนสาขาท่ีหลากหลายมากข้ึนตามสถานศึกษา
เพ่ือรองรับความต้องการและผลิตบุคลากรท่ีมีความเช่ียวชาญ
เฉพาะป้อนเข้าสู่ตลาดแรงงาน มีการต่อยอดความรู้พัฒนา
นวัตกรรมใหม่ในกลุ่มสาขาเหล่าน้ัน เกิดข้อมูลและสารสนเทศ
ขึ้นมากมายกลายเป็นความรู้ใหม่ที่มีอยู่ทั่วไป จากการนํา
เทคโนโลยีสารสนเทศมาบูรณาการรวมกันกับศาสตร์ดังกล่าว 
เกิดเป็นแหล่งเก็บสะสมข้อมูลขนาดมหึมาท่ีมีมูลค่ามากมาย
มหาศาล แต่ถูกนํามาใช้งานได้ไม่เต็มศักยภาพเท่าท่ีควรจะเป็น
 อาณาจักรแห่งความรู้ มีการจัดสรรข้อมูลเฉพาะอย่างที่
ต้องการได้อย่างทันทีทันใด ต้องสามารถค้นหาและค้นคืน
สารสนเทศท้ังในอดีต และปัจจุบันเพ่ือการทํานายอนาคตได้ 
ประโยชน์จะเกิดข้ึนแก่มวลมนุษยชาติ จากการสร้างนักสรรหา
แหล่งข้อมูลเสมือนการหาอาหารของฝูงนกและปลา การ
สร้างนักล่าและทําเหมืองข้อมูลเสมือนฝูงมดงาน และการ
สํารองข้อมูลดั่งฝูงผึ้งที่เลือกแหล่งอาหารเพื่อการย้ายที่อยู่ 
ในข้ันตอนการทํางานท่ีซับซ้อนตลอดจนการสร้างอัลกอรึทึม
ที่วุ่นวายนับว่าเป็นงานที่ท้าทายและยากยิ่งซึ่งจะต้องอาศัย
ทั้งศาสตร์ของชีววิทยา
 ในการศึกษาระบบตามธรรมชาติ ร่วมกับสังคมศาสตร์ 
วิทยาศาสตร์ และวิศวกรรมศาสตร์ ตลอดจนเทคโนโลยี
สารสนเทศ และทฤษฎีทางด้านการศึกษา เพ่ือทําความเข้าใจ
และสร้างสรรค์งานที่ต้องการความร่วมมือจากนักวิจัยตาม
ความเชี ่ยวชาญเฉพาะในหลากหลายสาขา จึงเกิดเป็น
เครือข่ายและทีมงานวิจัย ในทั่วทุกมุมโลก
 
2. นิยามและความหมาย ของปัญญารวมหมู่
 ปัญญารวมหมู ่ (Swarm Intelligence หรือ SI) คือ 
ความฉลาดแบบรวมกันเป็นกลุ่ม เป็นแขนงหนึ่งของปัญญา
ประดิษฐ์ (Artificial Intelligence หรือ AI) และเป็นแขนงหน่ึง
ในสาขา Biologically-inspired computing โดยเป็นการ
ศึกษาและเลียนแบบวิธีการทางธรรมชาติ ด้วยการสังเกต
สิ่งมีชีวิตต่างๆ ที่ดํารงชีวิตกันเป็นฝูง ซึ่งปกติแล้วปัญญา
รวมหมู่นี้ประกอบไปด้วยกลุ่มสมาชิกที่ทํางานที่ไม่ซับซ้อน 

อาณาจักรแห่งความรู้
แบบปัญญารวมหมู่

Colony of knowledge with 
Swarm Intelligence 

เสาวคนธ์ ชูบัว* และ ปรัชญนันท์ นิลสุข*
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สมาชิกสามารถสื่อสารกันภายในกลุ่ม (Social Behavior)  
และสื ่อสารกับสภาวะแวดล้อมได้ ไม่มีการควบคุมจาก
ส่วนกลาง แต่กลับเป็นหน้าที่เฉพาะอย่าง มีการจัดระบบ
ด้วยตัวเอง (Self Organization)โดยเมื่อรวมกันแล้วจะเป็น
ระบบใหญ่ ทั้งหมดอาศัยหลักการซึ่งสิ่งมีชีวิตใช้การร่วมมือ
กันแทนที่จะแข่งขัน บทความนี้จะนําเสนอแนวคิดจากการ
ศึกษาฝูงสัตว์ที่มีสังคมแบบไม่มีผู้นําหรือจ่าฝูง เช่น มด ผึ้ง 
ต่อ ปลวก ปลาและนก เป็นต้น
 กลุ่มที่ 1  Natural vs. Artificial   เป็นการรวมศาสตร์
ทางด้านชีวภาพตามธรรมชาติและปัญญาประดิษฐ์ที่มนุษย์
สร้างขึ้นเลียนแบบเป็นปัญญารวมหมู่
 กลุ่มที่ 2 Scientific vs. Engineering เป็นการศึกษา
ข้อมูลทางวิทยาศาสตร์ และวิศวกรรมศาสตร์ โดยมีเป้าหมาย
เพื่อศึกษาพฤติกรรมการทํางานแบบร่วมมือกันโดยใช้หลัก
การทางวิทยาศาสตร์ และเพื่อสร้างโมเดลของระบบปัญญา
รวมหมู่ขึ ้น สําหรับนําไปประยุกต์ในการวิจัยและพัฒนา
เพื่อแก้ปัญหาทางวิศวกรรมศาสตร์
 จากกลุ่มข้างต้นดังกล่าวยังได้มีศึกษาและพัฒนา
ต่อยอดได้ได้อีก 4 กรณี ดังต่อไปน ี้
 1) Natural vs. Scientific การศึกษาพฤติกรรมการหา
อาหารของมด  Deneubourg และคณะ [2] ได้ทําการศึกษา
นี้และแสดงเส้นทางที่มดเลือก เมื่อมีการออกหาอาหารของ
พวกมด ในการศึกษาความเป็นไปได้ที่มดจะเลือกเส้นทาง
ท่ีส้ันท่ีสุดน้ัน Deneubourg ได้แสดงให้เห็นการการตัดสินใจ
จากสารฟีโรโมน ท่ีพวกมดได้ปล่อยออกมาซ่ึงจะเป็นตัวนําทาง
ให้สมาชิกตัวอื่น ออกจากรังไปยังแหล่งอาหารและกลับมา
ได้อย่างถูกต้อง

 จากภาพที่ 1 แสดงเส้นทางที่สั ้นที่สุดที่พวกมดเลือก
เดินประกอบไปด้วย สองเส้นทางคือ A-B-C และ A-D-C  

ภาพที่ 1 เส้นทางที่สั้นที่สุดท่ีมดเลือกเดิน

จากภาพ มดจะศึกษาความเป็นไปได้อย่างมีเหตุผล 
จารสารฟีโรโมนท่ีมากท่ีสุดบนเส้นทางเดิน ซ่ึงหมายความว่า
เส้นทางที่มีระยะยาวกว่า สารฟีโรโมนที่มดปล่อยจะระเหย
มากกว่า เมื่อเทียบกับเส้นทางที่มีระยะสั้นกว่า มดจึงเลือก
เดินเส้นที่สั้นกว่าโดยสมาชิกแต่ละตัวจะปล่อยสารฟีโรโมน
ของตัวเองลงไป ตลอดเส้นทาง  [3] ปรับปรุงจาก [4]
 2 ) Artificial vs. Scientific  การประยุกต์พฤติกรรม
ของมดมาพัฒนาเป็นกลุ่มหุ่นยนต์ โดย Beckers และคณะ [5] 
ซ่ึงได้รับแรงบันดาลใจจากโมเดลท่ีอธิบายพฤติกรรมของมด
ท่ีพัฒนาข้ึนโดย Deneubourg และคณะ [2] ในส่วนของการ
ขนย้ายวัตถุที่มีขนาดและน้ําหนักมาก กว่าน้ําหนักตัวของ
มดเองด้วยการรวมพลังช่วยเหลือกัน และยังสามารถคํานวณ
น้ําหนักของวัตถุว่าขนาดเท่าไรต้องใช้แรงงานจากมดงาน
จํานวนกี่ตัว จึงได้พัฒนากลุ่มหุ่นยนต์จิ๋ว โดยเลียนแบบ
พฤติกรรมของมดขึ้นมาเพื่อศึกษาการทํางานเฉพาะด้าน
แบบร่วมมือกัน และลดข้อจํากัดของหุ่นยนต์ที่จําเป็นต้อง
สร้างความฉลาดหลายอย่างไว้ภายในสมองกลเดียว

 3) Natural vs. Engineering  การค้นคว้าและศึกษา
พฤติกรรมของกลุ่มสัตว์ที ่อยู่รวมกันเป็นสังคม และการ
ศึกษาความเป็นไปได้ที่จะพัฒนาระบบปัญญารวมหมู่ จาก
โครงการ LEURRE [6] ได้พัฒนาหุ่นยนต์เล็ก เพื่อศึกษา

    ภาพที่ 2  หุ่นยนต์แมลง (Swarm-bots) จาก 
     Laboratory of Intelligent Systems Swiss 
     Federal Institute of Technology 
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พฤติกรรมและสังคมของแมลงสาบ  โดยมีการสร้างหุ่นยนต์
เล็กจํานวนสี่ตัว จัดเป็นสองทีมเท่ากันจากนั้นได้ปล่อยทีม
หุ่นยนต์ไปอยู่รวมกับแมลงสาปกลุ่มที่ 1 และกลุ่มที่ 2 เมื่อ
เห็นว่าแมลงสาปทําความคุ้นเคยกับหุ่นยนต์และเข้าใจผิด
ว่าเป็นพวกเดียวกันแล้วก็จะนําทั้งสองกลุ่มมาอยู่ในพื้นที่
เดียวกัน หลังจากน้ันก็ทําการควบคุมหุ่นยนต์เล็กท้ังสองทีม
มาอยู่ด้วยกัน จากการสังเกตพบว่าแมลงสาปทั้งสองกลุ่ม
เกิดปฏิสัมพันธ์กัน โดยผลที่ได้จากการทดสอบนี้ จะถูกนํา
ไปประยุกต์ใช้ในงานด้านการเกษตร และการปศุสัตว์ต่อไป
 4) Artificial vs. Engineering การวิเคราะห์ข้อมูลแบบ
ปัญญารวมหมู่ ใช้แรงบันดาลใจจากมดมาออกแบบอัลกอริทึม
สําหรับเหมืองข้อมูล Lumer และ Faieta [7] ได้นิยามถึงการ
สร้างสภาพแวดล้อมและการผลิตตัวมด เพื่อการขนย้าย 
การรับ และการวาง รายการข้อมูลต่างๆ ภายใต้การควบคุม 
ตลอดจนสามารถพิจารณารายการข้อมูลอื่นที่อยู่ใกล้เคียง
ด้วย ซึ่งแนวคิดนี้ได้นําไปประยุกต์ใช้ กับการแก้ปัญหา
ข้อมูลที่มีการจัดเก็บไม่เหมือนกัน และประยุกต์ใช้ร่วมกัน
กับอัลกอริทึมอื ่นๆ เพื ่อจัดการกับข้อมูลให้ถูกต้องและ
ดีที่สุดด้วย [8]
 Dorigo และ Birattari  [1] ได้กําหนดคุณสมบัติของระบบ
ปัญญารวมหมู่ ไว้เป็นข้อๆ ดังต่อไปน ี้
 1) ต้องมีสมาชิกท่ีมีบทบาทหน้าท่ีเป็นของตัวเอง 
 2) สมาชิกทุกคนจะต้องมีน้ําหนึ่งใจเดียวกัน
 3) ปฏิสัมพันธ์ที่เกิดขึ้นในกลุ่มนั้น ขึ้นอยู่กับพฤติกรรม
และกฎเกณฑ์ภายใน อาจจะส่งผ่านจากตัวสมาชิกสู่สมาชิก
โดยตรง หรือ อาจจะเกิดจากอิทธิพลของสิ่งแวดล้อมใน
ขณะนั้น
  4) พฤติกรรมท่ีเกิดข้ึนท้ังระหว่างสมาชิกกับสมาชิก หรือ 
จากสภาพแวดล้อม จะเป็นการจัดการและรู้ได้ด้วยตนเองใน
การปฏิสัมพันธ์ของกลุ่มปัญญารวมหมู่น้ัน เป็นความสามารถ
ในการดําเนินการ และประสานงานได้ทั้งวิธีประสานแบบ
ส่งต่อหรือแบบตัวต่อตัว และวิธีที่อยู่เหนือการควบคุม เช่น
สามารถปฏิบัติการณ์แบบลักษณะฝูงได้โดยไม่ต้องมีผู้นํา 
การศึกษายังพบอีกว่า สายพันธุ์ตามท้องถิ่นมีอิทธิพลต่อ
พฤตกิรรมในการทํางานของสมาชิกอ่ืนๆ ภายในฝูงด้วย

3. การศึกษาพฤติกรรมและการประยุกต์ใช้ปัญญารวมหมู่
 ต่อไปนี้เป็นตัวอย่างจากการศึกษาและการประยุกต์ใช้

ปัญญารวมหมู่ทั้งในทางวิทยาศาสตร์และวิศวกรรมศาสตร์ 
โดยอธิบายพอสังเขป
 ตัวอย่างที่ 1 การศึกษาพฤติกรรมของมดและพัฒนา
โมเดลเพื่อคํานวณหาความหนาแน่นของสมาชิกในรังโดย 
Bonabeau และคณะ [8]
 มดสร้างสุสานสําหรับเก็บรวบรวมร่างกายที่ตายแล้ว
ของสมาชิกไว้ในรัง พวกมันจัดแบ่งพื้นที่อย่างเป็นสัดส่วน
ไว้สําหรับมดวัยรุ่น และแบ่งช่องลมขนาดเล็กไว้สําหรับเป็น
ทางเดินท้ังในส่วนกลางและรอบนอกของรัง นักวิทยาศาสตร์
ได้สร้างโมเดลความนา่จะเป็นแบบงา่ยเลียนแบบพฤตกิรรม
เหล่านี้ และมีการทดลองกับพวกมดในรังจําลองที่สร้างขึ้น 
โมเดลชุดแรกคือการศึกษาความน่าจะเป็นของจํานวนศพ
มดหรือดักแด้ ซึ่งผกผันตามสัดส่วนและความหนาแน่นของ
สมาชิกทั้งหมด จากผลการทดลองนําไปเปรียบเทียบกับ
ข้อมูลท่ีสํารวจจริงของมดในพ้ืนท่ีธรรมชาติ ซ่ึงการประยุกต์
นี้จัดอยู่ในการบูรณาการระบบปัญญารวมหมู่กรณีที ่ 1) 
Natural vs. Scientific
 ตัวอย่างที่ 2 ศึกษาพฤติกรรมการสร้างรังของ ต่อและ
จอมปลวก และพัฒนาโปรแกรมทางคอมพิวเตอร์เพื่อใช้
จําลองโครงสร้างโดยเลียนแบบโครงสร้างของรังจริง โดย 
Bonabeau และคณะ [8]
 ต่อ สร้างรังที่มีความสูงและซับซ้อนมาก มีโครงสร้าง
ภายในท่ีดีเกินกว่าความรู้ความเข้าใจของต่อหน่ึงตัวจะทําได้ 
ปลวก สร้างรังเป็นมิติท่ีมีเส้นทางเดินภายในยาวหลายเมตร 
เมื่อเทียบกับความสูงของรังและเส้นผ่าศูนย์กลางแล้ว มัน
ใหญ่โตมโหฬารเมื่อเปรียบเทียบกับ ปลวกตัวเล็ก 1 ตัว 
ที่มีความยาวเพียงไม่กี่มิลลิเมตร นักวิทยาศาสตร์ได้ศึกษา
กลไกและการประสานงานในการก่อสร้างโครงสร้างเหล่านี้ 
และมีการเสนอ โมเดลความน่าจะเป็นในการสร้างรัง รวม
ท้ังรูปแบบการส่ือสารเพ่ืออธิบายพฤติกรรมของแมลงพวกน้ี 
หลายโมเดลได้รับการพัฒนาโดยโปรแกรมคอมพิวเตอร์ 
เพื่อใช้จําลองโครงสร้างดังกล่าวเลียนแบบโครงสร้างรังจริง 
ซ่ึงการประยุกต์น้ีจัดอยู่ในการบูรณาการระบบปัญญารวมหมู่
กรณีที่ 1) Natural vs. Scientific
 ตัวอย่างที่ 3 การศึกษาพฤติกรรมการหาอาหารและ
การเรียนรู้ในกลุ่มของนกและปลา เพ่ือสร้างเอนิเมชันในงาน
คอมพิวเตอร์กราฟิก โดย Reynolds [9]
 พฤติกรรมการหาอาหารและการเคลื่อนขบวนของเหล่า
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ฝูงนกและฝูงปลานั้น นักวิทยาศาสตร์ได้อธิบายว่าการรวม
หมู่ของสัตว์เหล่านี้เป็นการจัดกระบวนการของตนเองโดย
ไม่มีผู้นําฝูง การเดินทางไปยังสถานท่ีต่างๆ สมาชิกแต่ละตัว
ในกลุ่มจะใช้วิธีการควบคุม และรักษาระยะห่างระหว่างสมาชิก
ด้วยกันตลอดระยะทาง ใช้ความรู้สึกเกี่ยวกับทิศทางและ
ความเร็วในการเคลื่อนที่ของสมาชิกภายในฝูง สําหรับการ
ศึกษานี้มีการสร้างเป็นเอนิเมชันโดยคอมพิวเตอร์กราฟฟิก
ข้ึนเป็นคร้ังแรกในปี 1986 โดยเลียนแบบพฤติกรรมของปลา
และนก เรียกชื่อต้นแบบนั้นว่า “Boids” โดยต่อมาได้พัฒนา
เป็นงานเกี่ยวกับการสร้างภาพยนตร์ และเกมคอมพิวเตอร์ 
ท่ีพบเห็นได้ในปัจจุบัน การประยุกต์น้ีจัดอยู่ในการบูรณาการ
ระบบปัญญารวมหมู่กรณีที่ 1) Natural vs. Scientific และ 
กรณีที่ 4) Artificial vs. Engineering
 ตัวอย่างท่ี 4 การประยุกต์อัลกอริทึม การหาค่าเหมาะสม
ท่ีสุดด้วยคอโลนีมด  (Ant Colony Optimization หรือ ACO) 
และพัฒนาชุด Software agents โดย Dorigo และ Stützle [10]
  จากการศึกษาพฤติกรรมการหาอาหาร การสร้างอาณาจักร 
และการล่าอาณานิคมของมด โดยลักษณะการทํางานเป็น
ความน่าจะเป็น สําหรับแก้ปัญหาการคํานวณ ด้วยการ
ค้นหาเส้นทางซึ่งเป็นคําตอบที่เหมาะที่สุด จากการศึกษา
พฤติกรรมในการทํางานร่วมกันได้อย่างมีประสิทธิภาพของ
ฝูงมด เช่นการเสาะหาอาหาร (Foraging) การแบ่งภาระ
หน้าท่ีและประเภทของงาน (Division of labor) การร่วมมอื
กันในการขนถ่ายสิ่งของ (Cooperative transport) มดจะใช้
วิธีการส่ือสารระหว่างกันแบบทางอ้อม โดยใช้สารเคมีท่ีผลิต
ออกมาจากตัวของมดเองเรียกว่า “ฟีโรโมน” (Pheromone) 
ซึ่งมดแต่ละตัวได้ฝากสารเคมีดังกล่าวไว้บนทางเดิน เมื่อ
มดตวัอืน่ไดก้ลิน่กจ็ะเพิม่ความเปน็ไปไดท้ีม่ดตวัดงักลา่วจะ
เลือกเดินตามเส้นทางเดียว กันกับมดตัวแรก พร้อมกับปล่อย
สารฟีโรโมนเพิ่มมากขึ้น จึงพัฒนาชุด Software agents ที่
เรียกว่า “Artificial ants” ซึ่งมีประสิทธิภาพสามารถค้นหา
เส้นทางท่ีส้ันท่ีสุด และเป็นการประหยัดค่าใช้จ่ายโดยการใช้
กราฟถ่วงนํ้าหนัก สามารถกําหนดเง่ือนไขและใส่องค์ประกอบ
ท่ีเก่ียวข้องเพ่ิมเติมได้   การประยุกต์น้ีจัดอยู่ในการบูรณาการ
ระบบปัญญารวมหมู่ กรณีที่ 4) Artificial vs. Engineering
 ตัวอย่างท่ี 5 การประยุกต์อัลกอริทึม การหาค่าท่ีเหมาะสม
ที่สุดของกลุ่มอนุภาค (Particle Swarm Optimization หรือ 
PSO) และนําไปประยุกต์ใช้ทางด้านระบบไฟฟ้ากําลัง โดย 

Kennedy และ Eberhart [11]
 การศึกษาทฤษฎีการเคลื่อนที่ในการหาอาหารและอยู
รวมกันเปนกลุม ของฝูงนก ฝูงปลาและฝูงแมลง กระบวนการ
ของวิธีน้ี จะเปนอัลกอรึทึมของการเรียนรูในการปรับตําแหนง 
ของอนุภาคจนกระท่ังแตละอนุภาคอยูในตําแหนงท่ีเหมาะสม
ไมมีการเคล่ือนท่ีอีก ปจจุบันวิธีกลุมอนุภาคน้ี ไดนําไปประยุกต
ใชกับแกปญหาการหาคาท่ีเหมาะสมท่ีสุด (Optimal Solution) 
ในหลายๆ แขนงวิชารวมถึงปญหาระบบไฟฟ้ากําลัง เชน 
ปญหาการเลือกจายพลังงานไฟฟา โดยคํานึงถึงหลัก
เศรษฐศาสตร (Economic Dispatch)  การควบคุมให
เหมาะสม (Optimal Control) การวางแผนระบบไฟฟากําลัง 
(Power System Planning) และปญหาการหาคาท่ีเหมาะสม
อื่นๆ [12] ซึ่งการประยุกต์นี้จัดอยู่ในการบูรณาการระบบ
ปัญญารวมหมู่ กรณีที่ 4) Artificial vs. Engineering
 ตัวอย่างที่ 6 การจัดการเครือข่ายแบบใช้ปัญญารวมหมู่
เป็นฐาน และการพัฒนา AntNet เพ่ือหาเส้นทางของแพกเกจ
สวิตช์ โดย Schoonderwoerd และคณะ [13]
 แนวคิดการจัดการเครือข่ายแบบใช้ปัญญารวมหมู่ได้
ร่วมมือกับ Di Caro และ Dorigo [14] ในการพัฒนาอัลกอริทึม
สําหรับการควบคุม เรียกว่า Ant-based Control หรือ ABC 
ใช้สําหรับการ routing และ load balancing ในวงจรเครือข่าย
สวิตช์มีชื่อว่า “AntNet” เป็นวิธีการหาเส้นทางของแพกเกจ
สวิตช์ การประยุกต์นี้จัดอยู่ในการบูรณาการระบบปัญญา
รวมหมู่ กรณีที่ 4) Artificial vs. En-gineering
 ตัวอย่างที่ 7 การสร้างความร่วมมือเป็นกลุ่ม และการ
พัฒนาฝูงหุ่นยนต์เพื่ออนาคต
 มีการศึกษาและสังเกตพฤติกรรมแบบรวมหมู่ของส่ิงมีชีวิต 
ในธรรมชาติ เพื่อพัฒนานวัตกรรม และปรับปรุงวิธีการ
แก้ปัญหาโดยใช้ฝูงหุ ่นยนต์ อันเป็นการประยุกต์ระบบ
ปัญญารวมหมู่เพื่อควบคุมหุ่นยนต์ที่เป็นสิ่งประดิษฐ์ เช่น 
ฝูงหุ่นยนต์ขนถ่ายสิ่งของที่มีน้ําหนักมาก หรือมีขนาดใหญ่ 
โดยใช้วิธีการขนถ่ายเลียนแบบพฤติกรรมการขนย้ายของ
จากพวกมด

4. แนวคิดแบบปัญญารวมหมู่ ท่ีประยุกต์ในหลายสาขา
 การนําแนวคิดแบบปัญญารวมหมู่ ไปประยุกต์ใช้ใน
หลายสาขา ได้แก่ด้านเน็ตเวิร์คเราติ้ง สลับสวิตช์โทรศัพท์ 
ตลอดจนการหาเส้นทางของพนักงานขาย การสร้างเกมส์
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คอมพิวเตอร์ และภาพยนตร์เอนิเมชัน ในวงการทีวีก็ได้มี
แนวคิดในการนําวิธีการเหล่านี้มาใช้จัดการ ส่งผ่านข้อมูลที่
เป็นมัลติมีเดียในแบบ วีดีโอสตรีมมิ่งที่ยังคงให้คุณภาพ
ของภาพและเสียงสูง การส่งและรับข้อมูลแบบบิตทอเรนท์ 
เป็นแนวคิดหน่ึงในการรวมหมู่ของแพกเกจข้อมูลผ่านระบบ
เครือข่าย การสร้างฝูงหุ่นยนต์สํารวจใต้นํ้า การสร้างฝูงหุ่นยนต์
สํารวจใต้ดินและลึกลงไปในใจกลางของโลก ตลอดจนการ
สํารวจอวกาศขององค์การนาซาปฏิบัติภารกิจในการสํารวจ
พื้นผิว [15] โดยมีแนวคิดในการสร้างหุ่นยนต์จิ๋วที่ทํางาน
ร่วมกัน ง่ายต่อการบรรจุโปรแกรมการทํางานเฉพาะอย่าง 
ตามภารกิจที่ต้องการลดภาระและลดความซับซ้อนของ
โปรแกรมในหุ่นยนต์ที่มีสมองกลเดียว โดยคํานึงถึงความ
คล่องตัวในการขับเคลื่อน มีน้ําหนักเบา สามารถต่อตัวและ
ปรับเปล่ียนรูปร่างเพ่ือฟันฝ่าอุปสรรคตามภูมิประเทศได้ เช่น 
อุโมงค์ หุบเหว หลุมลึก หน้าผาชัน และแม่น้ํา เป็นต้น

 มนุษย์ได้ประยุกต์แนวคิดที่ได้จากการศึกษาพฤติกรรม
ของสัตว์ และวิถีชีวิตการอยู่รวมกันเป็นอาณาจักรในธรรมชาติ 
เพ่ือพัฒนาเทคโนโลยีใหม่ ท่ีใช้งานกันอยู่ในปัจจุบันมากมาย  
นับเป็นแหล่งความรู้มหาศาลที่เกิดขึ้นกับการศึกษา หากมี
การนําแนวคิดเหล่าน้ีมาใช้ในการค้นคืน และจัดการสารสนเทศ
ที่มีอยู่ในโลกนี้อย่างมีประสิทธิภาพไม่ต้องรอให้มีผู้ผลิต ไม่
ต้องรอการป้อน แต่ใช้วิธีการเสาะหาและสร้างเส้นทางในการ
เข้าถึงท่ีสะดวกท่ีสุด เกิดเป็นอาณาจักรแห่งความรู้ท่ีมีมูลค่า
และเป็นคุณอนันต์ยิ่งต่อมวลมนุษยชาติ
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