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В роботі розглядається об’єктно-орієнтований підхід до аналізу та синтезу 

моделей автоматизації процесів за допомогою роботизації (англ. robotic process 
automation, RPA) як складової частини колаборативних роботів (англ. 
collaborative robots, CoBot) на основі штучного інтелекту (англ. artificial 
intelligence, AI). 

Поєднання RPA та CoBot може оптимізувати процеси, мінімізувати 
помилки та підвищити продуктивність [1]. 

В результаті аналізу процесів, що відбуваються у системі, виявляються 
об’єкти, які їх виконують, та структура взаємозв’язків між цими об’єктами. На 
цьому етапі виникає питання: чи є існуюча структура системи та набір об’єктів 
оптимальними з точки зору вартості/швидкості виконання процесів? Отже, 
необхідно проаналізувати можливі варіанти реалізації структури системи та 
класів об’єктів. Для різних варіантів реалізації структури можуть існувати різні 
класи об’єктів. До того ж об’єкти можуть підтримувати різні типи з’єднань 
(інтерфейси) та функціонування (перетворення вхідних ресурсів на вихідні 
результати). Крім того, деякі процеси складно автоматизувати, отже, виникає 
необхідність організації взаємодії (колаборації) з людиною-оператором. 
Розроблено достатньо багато засобів та алгоритмів розв’язку задач цього типу 
[2]. 

В роботі досліджено класичні підходи до розв’язку таких оптимізаційних 
задач (зокрема, задача про призначення) та методи штучного інтелекту (зокрема, 
генетичні алгоритми). Основною проблемою при використанні генетичних 
алгоритмів є їх адаптація до розв’язку конкретної задачі [3]. В роботі проведено 
адаптацію основних складових частин генетичного алгоритму (генотип, 
популяція, функція оцінювання, оператори відбору, схрещування, мутації та 
редукції) до знаходження оптимального складу об’єктів системи при фіксованій 
структурі. 

Подальший розвиток роботи полягає у проектуванні та програмної 
реалізації системи для проведення відповідних експериментів. 
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