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Yapay zeka bir robotun
hareketlerini nasil
yonlendirir?
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Yapay zekanin, yani YZ'nin bir robotun hareketlerini nasil
yonlendirdigini bilmek istiyorsun. Kisa yanit: kameralar ve
sensorler ¢cevre hakkinda veri toplar, yazilim robotun
konumunu, engelleri ve hedefi degerlendirir, bir hareket plani
yapilir ve motorlara komutlar gonderilir. YZ bu adimlarin
bazilarinda yardimci olabilir, ama mutlaka hepsinde degil. Bu
kitap her parcay1 adim adim acikliyor.
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Bir robot; govdesi, onu hareket ettiren motorlar1 ve onu
denetleyen bir bilgisayari olan bir makinedir. Kendine ait bir
zihni yoktur; yaptigl her sey talimatlardan ve verilerden gelir.
Bilgisayar, robota ne yapacagini sOyleyen programlar biitinu
olan yazilimi calistirir. Motorlar hareket uretmek icin
tekerlekleri veya eklemleri dondurur. Yazilim ve veri olmadan
robot hareket edemez.



Kameralar ve sensorler robotun gozleri ve kulaklardir. Cevre
hakkinda, ornegin yakinda ne oldugu ve ne kadar uzakta
oldugu gibi bilgileri toplarlar. Bir kamera goruntiiler yakalar,
mesafe sensorleri gibi sensorler ise nesnelerin ne kadar yakin
oldugunu oOlger. Bu veriler islenmek tizere robotun
bilgisayarina gonderilir. Iyi veri, her hareketin temelidir.
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Ham sensor verisi, robotun cevresindeki dunyanin basit bir
resmine donusturulur. Bu resim, robotun yolundaki bir masa
da dahil olmak uzere nesnelerin nerede oldugunu gosterir.
Yazilim, ortamin bir haritasini veya modelini olusturmak icin
veriyi isler. Bu i¢ resim, robotun ¢evresini anlamasina yardimci

olur. Bir fotograf degil, nesnelerin ve konumlarinin bir
temsilidir.



Yazilim, robotun kendisinin nerede durdugunu hesaplar. Kendi
konumunu bilmeden robot hangi yone gidecegine karar
veremez. Bilinen isaret noktalarina veya baslangi¢ noktasina
gore konumunu tahmin etmek icin sensor verisini kullanir. Bu
surece konum belirleme denir. Konumunu bilmek, hedefe
giden bir yolu planlamak i¢in gereklidir.

5



Yazilim, resmi masa gibi engeller acisindan denetler. Bunlar
robotun ¢carpmamasi gereken yerler olarak isaretler. Engeller,
mesafe olcen sensorlerle veya kamera goruntuleri analiz
edilerek saptanabilir. Yazilim, bunlarin boyutunu ve konumunu
belirler. Engellerden kacinmak guvenli hareket icin ¢ok
onemlidir.




Robotun ayrica bir hedefe, ornegin odanin karsisindaki bir
noktaya ihtiyaci vardir. Yazilim, hedefi robotun mevcut
konumuyla karsilastirir. Hedef bir insan tarafindan verilebilir
veya bir program tarafindan belirlenebilir. Hem hedefi hem de
robotun konumunu bilmek, yazilimin hangi yone hareket
edecegini belirlemesini saglar. Hedef, planlama siirecine yon
Verir.



Yazilim basit bir plan olusturur: robottan hedefe, engellerden
kacinan bir yol. Bu plan, nasil hareket edilecegine dair
karardir. Duz bir cizgi veya bir dizi donus olabilir. Planlama
adimi, robotun boyutunu ve mevcut alani dikkate alir. Sonug,
bir dizi ara nokta veya yondur.



Plan, motorlara gonderilen komutlara donusturulur. Motorlar
ardindan tekerlekleri veya eklemleri dondurur ve robot
hareket etmeye baslar. Bu komutlar, her motorun ne kadar
hizl1 ve hangi yonde donecegini belirtir. Motor denetimi kismi,
plani elektrik sinyallerine gevirir. Bu, hareket planinin

uygulanmasidir.




Yolun bir masa tarafindan kapatildigini disin. Robotun
sensorleri masayi algilar ve yazilim etrafindan dolasan bir yol
planlar. Plan, biraz donup sonra ilerlemeyi soyleyebilir. Motor
komutlar: buna gore ayarlanir: bir tekerlek digerinden daha
hizl1 doner. Robot yon degistirir ve masaya ¢arpmadan
yanindan gecer.
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Algilama, planlama ve motor denetimi uc¢ farkh istir. Her is,
yazilimin kendi parcasi tarafindan yapilabilir. Algilama veri
toplar, planlama yola karar verir ve motor denetimi komutlari
uygular. Bunlar ayr tutmak, sistemi tasarlamay1 ve onarmayi
kolaylastirir. Bir sira i¢inde birlikte calisirlar.
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Her asamada yapay zeka kullanmak zorunlu degildir. Bazi
robotlar basit kurallarla iyi hareket eder ve YZ yalnizca uc¢
gorevin bazilarinda yardimci olabilir. Ornegin YZ, kamera
goruntulerindeki engelleri tanimak icin kullanilabilirken
planlama basit bir algoritma kullanabilir. Secim, gorevin
karmasikligina baghdir. YZ bir aractir, bir zorunluluk degildir.
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Yaygin bir yanilgl, YZ'nin kendisinin kameradan baktigini
dusunmektir. Veriyi kamera ve sensorler toplar; YZ'li ya da
YZ'siz yazilim bu veriyi kullanir. YZ veriyi yorumlamaya
yardimci olabilir, ama goren sensorlerdir. Yazilim, ham bilgiyi
kullanilabilir bir bicime donusturiur. YZ sensor degildir.
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Bir baska yanilgi, YZ'nin motorlar1 dogrudan dondurdiugune
inanmaktir. Plan komutlara donusur ve motor denetimi kismi
bunlar1 uygular. YZ planin olusturulmasina yardimci olabilir,
ama gercek motor sinyalleri denetim yazilimi tarafindan
uretilir. Motorlar elektrik komutlarina yanit verir, dogrudan
YZ'ye degil. Motor denetimi ayri bir adimdar.
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Tek bir YZ'nin her seyi ayni anda yaptigini disunmek yanlistir.
Algilama, planlama ve motor denetimi, sirayla birlikte calisan
ayri adimlardir. Her adimin kendi rolu vardir ve farkh
yontemler kullanabilir. YZ bir veya daha fazla adimda
kullanilabilir, ama mutlaka hepsinde degil. Adimlar ayridir ve
siralidir.
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Ozetle: sensoérler veri toplar, yazilim konumu, engelleri ve
hedefi degerlendirir, bir plan yapilir ve komutlar motorlara
ulasir. Bunlarin ayr1 gorevler oldugunu ve her asamada YZ'nin
gerekli olmadigini unutma. Robot bu siray: izleyerek hareket
eder. Her parcayl anlamak, YZ'nin hareketi nasil
yonlendirebilecegini gormene yardimci olur.
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