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Robotik bilimi gelifltikçe

de¤iflik fikirlerin denenmesine

s›kça rastlan›yor. Sözgelimi,

insana benzeyen son derece

ak›ll› makineler yapmak yerine

düflük zekal› ama küme halinde

çal›flan birçok robotun bir ifli

yapmak için programlanmas›,

oldukça etkin sonuçlar

verebiliyor. A¤›r bir yük tafl›mak

için robotlar›n küme halinde bir

nesnenin çevresini sarmas› ve

birbiriyle uyum halinde çal›flmas› yeterli oluyor.

Birbiriyle olan iletiflimleri çok basitçe böceklerin sürü

halinde davranmas›na benzetiliyor. Gelecekte robotik

biliminin geliflti¤i dönemlerde robotlar tek bafl›na her

iflin üstesinden gelemeyebilirler. T›pk› biz insanlarda

oldu¤u gibi onlar›n güçlerinin yetmedi¤i, yard›ma

gereksinim duyduklar› ifller olabilir. Küme halinde

çal›flan robot fikri gelecekte bu tür sorunlar›n

yaflanmas› durumunda birbirileriyle yard›mlaflan

robotlar yapabilmek yönünde at›lm›fl bir ad›m. Bu

düflünce gittikçe gelifliyor. Birbiriyle iletiflim kurarak

bir ifli birlikte yapan robotlar fikri asl›nda çok yeni

say›lmaz. Bununla birlikte yap›lan deneyler sonucunda

elde edilen baflar›lar gelecek için ümit vaat ediyor. Bu

deneylerden biri “tafl›ma” deneyi. Bir odada tek

bafllar›na dolafl›p, tafl›yacaklar› nesneyi arayan

robotlardan biri, arad›¤›n› bulunca di¤erlerinin de

hemen haberi oluyor ve hemen o

nesnenin bafl›nda kümeleniyorlar.

Tek bafllar›na tafl›makta zorluk

çekecekleri nesneleri böylece hep

birlikte zorlanmadan

tafl›yabiliyorlar. Benzer biçimde

yüksek bir yere t›rmanmak ya da

engel aflmak için de robotlar

birlikte hareket ediyorlar.

Gerekti¤inde birbirlerini tafl›yarak

ya da yard›mc› olarak

karfl›laflt›klar› engelleri kolayca

geçebiliyorlar.  Bir sonraki

aflamada hedeflenen, bu robotlar›n insan çevresinde

rahatl›kla hareket edebilmeleri. Bunu gerçeklefltirmek

için tek bir tür yerine, farkl› ifllevleri yerine

getirebilecek birkaç de¤iflik tür robotun birlikte

çal›flmas› planlar› yap›l›yor.

Tarlalarda ekine zarar

verebilecek zararl› bitkileri

temizlemek ço¤u zaman zahmetli

bir ifltir. Özellikle de güneflin

alt›nda sürdürüldü¤ü zaman bu

ifl s›k›nt›ya yol açabilir. Oysa yeni

gelifltirilen bir robot sayesinde

bu, sorun olmaktan ç›k›yor.

Günefl enerjisiyle çal›flacak olan

bu robot, iki kamera yard›m›yla

t›pk› insan gibi derinlikli bir

görüfle sahip olacak. Ekin

s›ralar› aras›nda gidip gelerek

daha önce tan›mlanm›fl zararl›

bitkileri toplamas› düflünülen

araçta, yön bulmas›nda kolayl›k

sa¤lamas› amac›yla bir de GPS

aleti kullan›l›yor. Yak›nda Illinois

Üniversitesi’nin deneysel tar›m

alanlar›nda kullan›lmaya

bafllayacak bu robot sayesinde,

tar›msal ilaçlar›n en az düzeyde

kullan›lmas› hedefleniyor.

Robotun üzerinde bulunacak bir

bilgisayarda yer alacak veritaban›,

bitkilerin yap›sal özelliklerini

bar›nd›racak, böylece alet tarlada

dolafl›rken hangi bitkinin zararl›

hangisinin ekin oldu¤unu ay›rt

edebilecek. Robotun bu

aflamadaki davran›fl› iki ad›mdan

olufluyor. Zararl› bitkiyi koparmak

ve üzerine tar›msal ilaç serpmek.

Bu yolla tüm tarlaya de¤il,

yaln›zca zararl› bitkilerin

bulundu¤u bölgelere 

tar›msal ilaç serpmek yeterli

olacak.

Robot Çiftçi

Küme Robotlar›
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Memelilerin birçok türünün a¤›zlar› çevresinde

b›y›k benzeri tüyleri bulunur. Hayvanlar çevrelerini

alg›larken bu b›y›klardan da yararlan›rlar. Bu

düflünceden yola ç›kan robotik uzmanlar› benzer bir

alg›lama biçimini robotlarda kullanmak amac›yla

çal›flmalar yap›yor. Bu sayede bir robotun gördü¤ü

cismin biçimini daha iyi alg›layabilmesi, derinlik hissi

kazanmas› gibi hedefleri var. ABD’deki Northwestern

Üniversitesi’nde görev yapan araflt›rmac›lar

memelilerdeki ifllevleri taklit etmek amac›yla robot

b›y›k dizisi tasarlad›.  Bu dizilerin ilk aflamada yap›lan

deneylerde çevresindeki nesnelerin biçimini

alg›layabildi¤i görüldü. 

Araflt›rmac›lar robotik b›y›¤›n kendisine birçok

çal›flma alan› bulabilece¤i kan›s›nda. Sözgelimi dünya

d›fl› görevlerde kullan›lan Roverlar›n çevre koflullar›n›

daha iyi alg›layabilmesi için, su alt› araflt›rmalar›nda

dip yüzeyinin anlafl›lmas›, suyun ak›fl h›z› ve yönünü

belirlemek amac›yla, hatta üç boyutlu veriye

gereksinim olan her yerde robot b›y›k dizileri,

makinelerin hassasl›¤›n› artt›rabilir. Robot b›y›klar

dokundu¤u yüzeye göre, ileri geri, sa¤a, sola k›vr›l›p

bükülece¤i için normal alg›lay›c›lardan çok da sa¤l›kl›

veriler elde edilebilecek. 

Japon Axel firmas›, gelecekte kullan›lacak

motosikletlerin öncüsü say›labilecek bir model üretti.

Elektrikli hibrit motorla çal›flan bu motosikletin ad›

EV-X7. Bilimkurgu filmlerinden f›rlam›fl gibi görünen

bu motosiklet ilk olarak Nisan ay›nda Tokyo’da

yap›lan Motosiklet Fuar›’nda görücüye ç›km›flt›.

Tamamen flarj edildi¤inde 180 kilometre menzili olan

araç, saatte 150 kilometre h›za da ulaflabiliyor. Araç

elektromanyetik ve do¤al m›knat›s melezi olan bir

motora sahip. 6 saat flarj edilmesi gereken

motosikletin özellikle flehir içi ulafl›m› için oldukça

uygun oldu¤u ileri sürülüyor.

Gelece¤in Motosikletleri

B›y›kl› Robotlar
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