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Wolfgang STEGERS

odern bir fabrikada otomobll yapimimi iz-

liyoruz : Hizli, gevik hareketlerle agir ta-
kimlar kullanan metal govdali dev robotlar, ge-
lik sacin belirll bir noktasimi milimetrik dogru-
lukla buluyor, iki pargayi kaynak ederek, sonra-
ki noktaya geciyorlar. Elektromotorun hizh ¢a-
lisma siireci iginde otomatik makinalar, ara ver-
meden, kaynak altindaki karoseriyl sekillendiri-
yorlar, Birkag metre ilerideki metal isciler dig
sac1 boyuyorlar. Sonunculan da, sisirilen lastik-
lerle birlikte jantlan takiyorlar,

Insanlar, monoton ve adir hacimli islerden,
boyahanelerin  zehirleyici etkili ertamlarindan
kurtaran ve daha pek gok alanda yardimeci olan
otomatik makinalar, gelisim siirecleri boyunca
hep memnuniukla da karsilanmamiglar, zaman
zaman toplumsal galkantilara da yol agmiglardir,
Bu yakinmaya Ornek olarak, otomatilk dokuma
tezgahlarimin son yiizyllda neden oldugu Issizlik
gisterilebilir.

Ancak, her seferinde teknolojik gelismenin

Nisan 1984

Masallardakilere benzer yapay
yardimcilar yaratarak, yasamlarint
kolaylastirmak, insanlarn siirekli

 diiglerinden birini olugturmustur.

| Giiniimiiz teknolojisinin sagladiin
olanaklarla yapilan elektronik robot-

' lann, bu disii gerceklestirmeleri
pek de uzak gdriinmiiyor.

hemen ardindan gelen nesil deha iyl kosullarda
calismus ve calisma zamanini kisaltmak sure-
tiyle, deha ¢ok serbest zaman elde etmislerdir,

Yeni teknolojinin safladigi deneyimler bu
kez de bizi, nthayet robotlarin yapimina kadar
getirdi; ama sonunda, bunlara sahip oldugumuz
igin mutly muyuz?

Bu sorunun cevabi oldukga zordur. Gergegi
soyleyebllmek igin, robotlarin ne yapabildigini
ve ne yapamadigini bilmek gerekir. Bugin co-
gunlukla otomobil fabrikalarinda kullanilan ro-
botler, once karoseri pargalaniin  kaynaginda
gorev aldilar. Duyarh caligmalariyla masrafian
azaltirken, imalat hattinin montaj zamanim k-
salttilar. Bir otomobil firmasimin birgok araba
tipini aym imalat hattinda imal etmesi igin,
kaynak yapan elektronlk elin sekillendirlimis
sacl baska bir sac lle dedistirebilmesi gerekir.
Bu Isl yapacak robotlara kumanda edebilmek
icin sadece bilgisayar programina ihtiyag vardir.

iriyart ve giicli robotlar, maksimum tole-
ranst yarim milimetre olan kaynalk noktalarin-
daki nokta kaynagim tam olarak yapmalarimin
vani sira, sekillendirilecek pargalarin (zerine
bilyltk baski uygulayabilirier ve agir yiikleri kal-
dirabilirler.

Boya hattinda seri hareketlerle karoseriyl
boyayan robotun kolu éyle mafsallanmistir ki,
en ficra acilara ve bosluk hacimlerine erisebilir.
Biiyitk burkulmalar olmaksizin sac govde iginde
siirlinebilir ve gbrevini yakinmaksizin yerine ge-
tirir. Montaj robotlarimn sayilarinin devaml ola-
rak artmalarna sagmamak gerekir, Montajda ro-
botlarla yalmz diger branslara yonelmek degil,
ayni zamanda onlara, Gretimdeki yenl gbrevleri-
nl Bgretmek gerekir. Ornegin otomatik teker
montajl. Robotlar adir oto tekerlerini alirlar ve
clvatalanacalk pozisyona getirirler. Otomobilinin
lastigini bir kez dedistiren kimse. lastigin ve
Jantin ne kadar agir oldugunu bilir. Robotlar te-
kerleri gbz hizasina kadar kaldirirlar, gabuk ve
emniyetli bir sekilde kampanaya vidalarlar,
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Uzaydald calisma Igin densy: NASA
Elektronlk Teknisyenl, bir kol digmes! va-
sitasiyla robot koluna elektronik emir gon-
dariyor,

Bu maontajin seyri Igin bzel duyargalar ge-
reklidir; tasit ve robot hareketlerinl aym seyirde
tutacak sensorlar, Cinkl UOretim asamalarinda
robotlar otomaobillerin dedll, otomobiller robot-
lann gyadina gider. Bu algilaywcilar, kampananin
konumunu ve delik seklinl bilmek zorundadir k!
civatalar uygun olarak girsin, Kampananin her
konumuna gore, robotlar kavrayicilarini déndirir-
ler ve teker arzu edilen pozisyona getirilir. Dirt
adet teker somunu aymi anda vidalanir. Aslinda
bu, tam bir galismalar bitiind olup, bircok olay-
ler, birbirine badh bir uyum iginde olusur. Ro-
botlarin goézlerl bir televizyon kamerasidir. Kam-
panayt kavrar va konumunu bilglsayarda hesap-
lar, Bu nedenle yamimalarina olanak yoktur

Robotlar aptaldiriar; fakat bunun yant sira
onlar, insan yetenedinl taklit edecek ve hatta
{istiin gelecek bigcimde hayret edilecek durum-
lan denerler. Bazi alanlarda basanli da olurlar.

Simdi bir insan ellyle bir robotun elini k-
yaslayalim :

Kemik ve kikirdak, sinir ve kas, eklem ve
konumunun tercihine gbre yapilmis duyarli kom-
binasyon, bu nitelikler. “Cihaz" a sinrsiz bir
serbestilk verir. Insan ellnin bu modell robot-
larda bosu bosuna aranir. Onlar bir ¢i§ yumur-

i0

tayr kirmaksizin tutucularina alabilirler, gok agir
pargalaria caligabilirler; ama bir insan elinin
ustaliging hicbir zaman erigemezler. Robot eli
cofunlukla bir yakalayior olarak simirlandiriimis-
ur. Ikl veya ¢ parmak pratikte kifl gelmekte-
dir. Bir paket yapan insan da diger parmaklarini
kullanmaz. Bu is igin bes parmak gerekli degil-
dir.

Insan elleri yalmz biyitk hareket serbestl-
sine sahip degil (ellerimiz 22”lik serbestlik aci
a1 gizer), aym zamanda ¢ok da gbglldirler, Par-
maklarimiz sirekll galigmada, 40-50 kg/m. ara-
sinde, arahkll caligmada ise 200 kg/m. civa-
rinda i yaparlar. Toplam etki 400-1060 kg/m.
aragindadir. Aym zamanda tek parmak hemen
hemen hareketsiz kalir. Robotlarin kas motorian
tam bloke ediimistir. Tehlikell asin yiikte cali-
san robotlara emniyct frenl olarak bir duyarl

kontrol cihazi yerlestirlimistir.

Yakin zamana kadar sanaylde biitlin dbkim
pargalarmin ¢apaklar dokOmden sanra el lle al
myordu. Bir Is, (yalmz isyerinin yaran agisin
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Yapimcilar, Insan becerilerinin  tek
robotta toplanablimesinin zorlufumu bu
deneyde gdrdiler: Ortaya gikarilan “ldll
delme otomati” cok basanh olamad:.

dan diistiniilirse) otomatlk olarak daha lyi elde
edilir. Motorlanin, dokiimden ofan silindirik gov-
deleri 6rnek olarak verilebilir. Robotlar simdi
elektrikli taglama diskini kullamyorlar ve kenar-
lart egeliyorlar. Sonug: Cabuk, daha iyi, daha
ucuz. Insansiz fabrikalarin galistirilmast, vardiya-
larda istirahat verilmeden galisma ortaminin ya-
ratilmas), uzun sirecek bir hayal dedildir. An-
cak bitiin gin robotlan kontrol edecek sayida
uzman kisilere gereksinim duyulacaktir.

Istenmeyen bir durum meydana gelirse iire-
timin o balimi durdurulur. Bilgisayar hata ara-
yicisina emir verir. Bazen hata hemen teshis
edillr. Uretim tekrar devam eder. Robotlarin bek-
¢iligini ve bakimim da robotlarin yapmasi, uy-
gulanamayacak bir fikir dedildir. Robotlarin bu
sahadaki 1k tecriibeleri kot korunmali bir sa-
hada ve ayrica yangin séndlrme galismalaninda
denendl.

Sensor Teknidl ve bilgisayarlarin daha da
yiitkseltilmig Algilama-Hafiza kapasitesl, lisan
sentezlerl ve video kameralar sayesinde sesle

Kemik, sinir vo kastan olusan dogal mikemmellik nasil olusturulabilir? Robot
an&aummmmw
Ellerin dogaya uygun olugturulmas: bu giin Igin yalniz bir gosteridir. Yapay Is elleri ti.
milyle baska bir gbriiniimdedir.

Nusan 105




emir placak ve yerine getirecek bir ev robotu-
nun gergeklesmes| gok yakinlast.

Uzay caligmalarinda gogunlukla insansiz arag-
lar kullamildi, bu uzay robotlari, duyarliliiyla
Ay'in (st yizeyinin veya her taratimin verilerini
dlde ettller, zor kosullar altinda, kimyasal cev-
herlerl arastirmn ve deney taglan toplama gibi
calismalar yaptilar.

insan yerine protez kullanma teknigi, galis:
malart daha da gelistirdl. Akill {nsan, pratezleri
makina olarak kullanacak ve onlan simirlandir-
mayacak sekilde hisli ve bilingli olmalidir.

NASA'nin dzerinde durdugu bir projenin ke
nusy, elektriksel sinyaller vasitasiyls robot sinir-
lerl nasil gektirilir? Aragtirmanin amac, elaktrik-
sel sinyalleri sinir ydriingelerinden gecirerek, ya-
pay kaslari ve motoru harckete gegirtmektir, Son-
ra Insan kandl beyninin Istedinin kumandasiyla
yapay eli harekete gegirtir, onun kovramagiyla,
hatta yarmasiyla elin kumanday: kaybodip kay-
betmiyecagt arastinlir,

Burada ana sorun, her seyden dnce sinir
yoriingelerinden elektrik motoruns kadar olan
gii¢landiricilerin gigleridir. Insani hareket apa-
ratlarin amaca uygun bir gekilde optimum olarak
yapiimalar da Ozerinde durulacak bir baska ko-
nudur,

Sinn'deki bir firmamin lsboratuvarinda yapr-
lan bir deney de gok llgingtir, Deneyciior, bir in-
san modelinl komple bir hareket aparatinin gl
ne koymak ve onun ellerinin ve ayaklarinin ha-
reketlerinl kuwetlendirmek Istedller, Elekirlkll
servomotor, metal baca@i kaldirmak ve birkag
metre sonra tekrar indirmek surstiyle Ik adimy
attirdi. Robotun kollen afac gbvdelerini kiriyor,
kuwveti bir filin giicline eriglyor, arazl vites!l bir
yiOk kamyonu gibl engebell yerlerde blle ¢ok
sarl hareket ediyordu,

Fakat deney cabuk sona erdl; ¢linkl model
bozulmusty. Model oransiz yapilmigt: ve seyyar
motorun giicii yetarli dedlldl. Kumenda dao ka
dor diizgOn de§ildl, “Gergek” robotlar, buglin
timiyle dedisik bir gbriintme sahipler. Flimler
deki, arkadaglan gibl de hareket etmiyorlar,
oloktrik motorlari kumanda ediyor ve kollan
tam bir dairese! hareket yspiyor.

Robotlera iki sekilde kumanda edillr, Birin:
clsl, ona bagh bilgisayarler vasitssiyla ve say-
larla yaptinilir. Bu hareket masada hesaplanir ve
bir bilgisayar programina uygulamir. Difier ybn-
temde ise, robotlar bizzat ele alinir, hareketler
once temsil olarak tatbik ettirilir, doha sonra
programianir,

Bugiin blliyoruz ki, robotlara, Insenlara hiz
met adecek gekilde yaratier bir gle verllemez.
Onlardan Is alinablllr, bedensel calismalarindan
faydalamlir; fakat bu demek degildir ki, INSAN
tamamivle saf disi birakilir.

PM.den gev.: Sabri KOCABAY

20

BILIM ve TEENIK



