YURUYEN
MAKINELER

Bir makineye yiiriimeyi dgretmek beceri isteyen
bir igtir. Arastirmaci miihendislerin uzun yillar-
dir siirdiirdiikleri denemeler, cok bacakh, kdti
ayarlanms hatali driinlerle sonucland). Ama sim-
di, bazi caligma gruplan lyi ylriyen makineler ya-
pabilmislerdir. Sorunun ¢dziimi her bacag: de-
netleyen, bacak {izerindeki minyatir bilgisayar-
larla saglandi.

Peter BRITTON

aliforniya'da Anaheim'daki Odetics Laboratuvarlanna var-

digimda, Odex kiglk bir kamyonetin arka ksminda yere Go-
meltilmigti. Yeni bir robot tirdnin en geligmig olanini gor-
meye gelmistim. Orada, cam kireden kafast alti tane leylek
bacafina benzer bacadjin (izerine oturtulmus bir yaratikla; me-
kanik, elektronik ve programlamanin tuhaf bir bilegimi lle kar-
gilagtim. Ancak bu basit gbrinimi ile aldatici makinenin bi-
yik bir yetenedi vardi; yirlyebiliyordu.

Bir Insan igin dodal bir eylem olan yirimek, bir robot
igin cok zor bir gbrevdir, Daha tekerleklerin yerine ayaklan
koyar koymaz makineyi birgok gig isle birden basa gikmak
zorunda birakirsiniz. Bacaklan olan bir robot, olasi bacak ha-
reketlerinin genis dizenlemeleri iginde bir segim yaparak den-
gesini korumay 6grenmek zorundadir. Robot bu hareketle-
rini diizenlerken her ayaGin yere dogru basip basmadigini
da kontrol etmelidir.
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Cok yonlil yetenekleri olan Odex, bir kapidan gegmek

tizere kendini daraltiyor ve yare gomellyor. (altta)

Arastincilar, mikroislemcilerin ortaya ¢ikist lle bu prob-
lemierin gozimine oldukga yaklastilar. Tasanm amaglan farkl
olmakla birlikte, gelistiriimekte olan yerde yuriyen gegilli ro-
botlarin her biri, hareket etmekle kalmayacak, glgli, hizh ve
lleri programiarla yonetilerek, insan yoneticilerden timoyle
bagimsiz olacaktir.

Hala laboratuvara bagiml olsa da, Odex | bu yeni thrin
amaca en yakin olamydi. Kamyonetin arkasma oturtulmug
bu metal ve plastik karigimi makine, etkileyici olmaktan gok
komik gorundyordu, ama hem kendinden dncekileri hem de
galidag benzerlerini geride biraktigini biliyordurn.

Odex |, uzun, Ince bacakli dev bir Grimcek gibi, par-
mak uglannda zarafetle dansetmek (izere kendini kaldirabili-
yor, Becerikli robot agir bir yiikil tagirken yere ¢dmelebiliyor
ve yenge¢ gibl yan yan ylruyebiliyor. Odex'in basanisinin
anahtan, (izerinde tasiigi bir bilgisayardir. Bu bilgisayar baska
iglevlerin yamisira, hizr ayarliyor, bacaklann birbirlerine garp-
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Odex 1, yalnizca yiiriimekle kalmiyor, bu hiiner-
li robot, dnceden programlanan bir hareketle, kam-
vonerten inebilivor,

madan hareket etmesini saglayan diizenlemeleri (algoritm-
ler) yapiyor ve engellerden kagmak (izere bilgi baglantisini
sagliyor.

Teknisyenlerin Odex’i harekete hazirlayiglanni seyreder-
ken, Odetics’in mihendislik ve arastirma ydneticisi Marvin
Russell, bana robotun tasanimlanini anlatti. Odex ayni anda
(¢ bacagin birden hareket ettiriyor, boylece bir ‘i ayakl
ylrayos'* gergeklestiriyor. Russell'e gore bu en uygun den-
ge ve hizi sadliyor. Her hareket veya hareket sirasi igin ge-
rekli olan bilgi, Odex'in tepesindeki cam kirenin hemen al-
tindaki ana denetim bilgisayannda bulunuyor. Bilgisayar, her
biri bir bacaga ne yapacagini bildiren alt seviyedeki alti mik-
roiglemciye komut génderiyor.

Russell bana bunlan anlatirken, yardimeilari kamyone-
tin arka kapagini indirdiler ve bir mihendis uzak bir kbseden
robotun hareketlerini radyo sinyalleri ile idare edecek olan
kigik bir elektronik tabloyu hazirladi. Az sonra Odex hare-
kete gecti ve yavasga yiikselerek tam boyu olan 198 cm 'e
erigti. Ayaklan, cevresi 183 cm olan bir daire olusturuyor-
du. Russell ''Bu bacaklar saniyede 45.7 cm hizla 111.8 cm
uzunlukta adimlar atabilirler,"" dedi.

Ben izlerken, Odex | hafifge titredi, viziltih sesler gikard
ve elektronik tabloyu kullanan mahendisin rehberliginde ilk
adimini atmaya haziriandi. Sonra ani ve yumusak bir hare-
ketle robotun iki ayadi kamyonetin arka kapaginin kenarina
geldi. Mohendis Stephen Slykhous, kontrol tablosundaki
“Kamyonetten digar ¢ik'' yazili bir digmeye basarak dnce-
den programlanmig bir seri hareketi baslatti. Agikga farkedi-
len bir durmadan sonra, gerideki iki ayak esit olarak dne ve
gbvdenin altina dodru hareket ederken, leylek bacagina ben-
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zeyen bir dn ayak dne ve asadl uzandi. Daha sonra aya inisgi
ve "E.T."yi hatirlatan bir granmie tek bir aliminyum ayak
yere dokundu ve lastik ucunu linolyumun (mantarh mugam-
ba doseme) tzerine sikica yerlestirdi, Bu heyecanl bir an-
di: robot uzmanlaninin ifadesiyle bu ilk *“functionoid''in (is
goren anlaminda), basacadi saglam zemini bulmasini sey-
rediyordum.

Ondeki bir bacak ileriye uzanirken, arkadaki ayaklardan
ikisi de ayni zamanda dne dogru hareket ediyordu. Sonunda
arka kapagin kenarindaki iki on ayak yere deddi ve geride
kalan tek arka bacak da Odex’in arka tarafini 6ne dogru ge-
tirdi. Simdi Odex, bitin ayaklanyla, dizenli bir sekilde bir-
birine badh hareketlerle yere basmigti, Enerjisini 24 voltluk,
25 amper/saat glciinde bir ucak elektrik bataryasi sagliyor-
du.

Bu bir tek etkileyici adim atmak igin Odex bir dizi kar-
magik hareketi yerine getirmisti. Once bacak (zerindeki bir
bilgisayar bir servo (kendi kendini denetleyen) siriicii siste-
me 0 bacadj hareket ettirmesini bildiriyordu. Transistorlerle kon-
trol edilen giic her bacaktaki motoriara uygulaniyordu; dikey
motorlar bacadi kaldiryor, uzatici motorlar onu diga dogru
gikanyorlardi.

Bu kapali devre servo sistemde bilgi once her bacakta-
ki bilgisayarlara ulastinimakta, sonra ist diizeydeki ana bil-
gisayara her bacagin ne kadar uzada hareket ettigi —boylece
uzayda ne konumda oldu§u— bildirimektedir. Daha dnce-
den belirlenmig bir uzakli§a erigilince, ana bilgisayar ba-
cada dur emrini vermekte ve ayagini yere koymasini soyle-
yerek adimi tamamlamaktadir. Daha sonra, programa gore,
ya yenl bir adim baslatmakta, ya da yoneten kisiye “‘simdi
kontrol sizde'' igareti vererek sonraki programi baglatmasi-
ni soylemektedir.

Slykhous, Odex'e yeni bir dizi komut verirken, kisa bir
stire duraklad, *Su siralarda ayaklara alicilar yerlegtiriyoruz.”
dedi. "'Bunlar Odex’e zeminin tam bizim ona programda an-
lathgimiz gibi olmadifini anlatacak. Bu, gercek kendi kendi-
ni yonetmeye dogdru ilk adim sayilabilir."

Sonra Slykhous Odex'e onun hem 6zel sanayinin hem
de ordunun ilgisini geken giicind sergiledigi bir dizi gosteri
yaptirdi, Kamyonetin arka kapagi kaldirildi ve arka kismina
bir gergeve takildi. Odex gomeldi ve gergevenin altina yliri-
yerek ortasindaki metal cubugu cercevedeki bir delige oturt-
tu. Sonra kamyoneti kaldirdi ve yan yan yiriyerek onu 90
derece cevirdi. 170 kilogram olan kendi agirligindan alti kat
daha adir olan kamyoneti rahatlikia kaldiryor gibiydi.

Odex daha sonra, etkileyici cevikligini gosterdi. Tepe-
sinde bir halka bulunan 18 kilogramlik yuvarlak bir situna
yaklagti, onun yaninda kendi konumunu ayarladi ve situnu
tek bacadjiyla havaya kaldirdi. Sonra siitunu indirdi v akilli-
ca davranip kendini blizilmis duruma getirerek gevikge onun
tepesine tirmandi. Odex indikten sonra, benimle 45 derece
ag! yapacak gekilde odada yiirimeye bagladi. Birdenbire, bir
adiminin ortasinda olaganistd yumusak bir hareketle kendi
ekseni (izerinde dondd ve hizli bir yiriyigle dogruca Gsti-
me gelmeye basladi. Bana dogru ok gabuk ilerliyordu, ben
ona gore gok dar olan yakindaki bir kapi araligina dogru ge-
riledim. Odex durdu ve gok sasirtict bir sey yapti: O anda
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Bu sayimizda tizerinde diisiinmenizi istedi-
gimiz fotograf (vanda gdriilen) her gegen
glin giderek giinlitk yasaminiza bile yogun
bigcimde girmeye baslayan bir konu ile il-
gili. Ne oldugunu kolayca bulabileceginizi
santyoruz.
Gegen sayi-
mizda yer
alan kdctik
Jotograf ise
Mars  yilize-
yinden uydu
ile alinnus
bir gortintii-
diir.

267 cm. olan geniglidi 53 cm. olana kadar kendini daraltt
ve kapi aralifindan gecerek bana dogru yiridd.

Ben kendimi duvara yapigmig buldugumda Odex durdu.
Sonra bir bacag agikga belli bir bang dnerisiyle Gne uzand..
Ayagini aldim ve igtenlikle siktim. Anaheim’daki bu depoda
gelecede tamik oldugumu ¢ok ivi biliyordum.

BEKLENEN ASAMALAR

(Odetics tarafindan ‘‘yetenekli model" olarak isimlendi-
rilen bu 6ncd robot, tim bu inaniimaz basanlarina karsin,
hentz tam hazir dedildir. Russell'a gore, Benzer calima-
lardaki diger robotiarda oldugju gibi, ‘zeka'yl arttirmak bir aga-
madir, kendi kendini yonetmeyi saglamak ise amactir.”

Bu arastirma ne kadar ileriye gidebilmistir? Camegie-
Mellon Universitesi'nde kanguru gibi sigrayarak hareket ede-
bilen tek bacakli bir alet gelistirilmis bulunuyor. Onun gore-
vi, kimilerinin baganyla ylriyen makinelerin yapilabilmesi igin
anahtar oldugunu séyledikleri denge sorunlarinin incelenme-
sinde arastirmacilara yardime olmaktir, Birlegik Devletler Sa-

Cevik

ve becerikli

Odex 1,

125 kg.lik agirlig
kaldiriyor.

vunma Bakanhginin Savunma Aragtirma Projeleri Geligtirme
BGlami bu “'yayl ziplama singi™ projesinin giderlerinin bir
bolimind kargilamigtir. Bakanlik ayrica, oldukga farkh tipte
bir diger yirllyen makineyle, *'Ayarlanabilir Asma Tasit"
(Adaptive Suspension Vehicle) ile de ligilenmektedir. Bu ma-
kine Ohio Eyalet Universitesi’nden iki milhendis, Drs. Robert
B.McGhee ve Kenneth J.Waldron yonetiminde geligtiriimis-
tir. Baslangigta, aracin {zerinde, ugaktakilere benzeyen kontrol
araglanni ve gostergeleri kullanacak ve aracin yoniini tayin
edip hizini denetleyecek bir striicd olacaktir. Aragtaki bir bil-
gisayar, soriicu yerindeki lazer 1ginh bir goruntd sistemin-
den sagjlanan zemine iligkin bilgiyi kullanarak adim atilacak
yerleri otomatik olarak segecektir.

McGhee, makinenin saatte yaklagik olarak 12.872 met-
re ylriyebilecegini one sirmektedir, Aynca alt bacakla adim-
lar atacak, 183 cm. genislikteki hendeklerin Gzerinden atla-
yacak, 183 cm. ylkseklikteki duvarlan asacak ve 60 derece
egimli yizeylere irmanabllecektir. Gerekli giig 80 beygir gi-
cunde bir igten yanmali motordan saglanacakhr. 18 eklem
yerinden, her biri hafif agirlikta birer hidrostatik gug ileticisi
ile donatilacaktir.

McGhee'e gbre, tim yiriyen makine trleri asil olarak
(izerinde veya uzakta duran, aracin hizini ve yonini kernurol
eden bir teknisyen tarafindan 'denetimsel’ bir sekide idare
edilmektedir. Ancak alicilarda ve gorintilerii ¢ozimlenme-
sinde yakin zamanlardaki ileriemelere bagir olarak, bugln artik
timiyle kendi kendine yonetime yonelinmistir.

Bu ¢alisma yonteminde, teknisyen sadece (st dizeyde-
ki amaglan belirleyecektir. Makine badimsiz oarak kararlasg-
tirilan bir hedefe gidecek ve gosterilen bir gorevi, bir insanin
araya girmesi gerekmeden yerine getirecekltir,

$u anda geligtiriimekte olan robotlan bekleyen genis bir
gorevier grubu vardir. SRI International, sadece Amerikan
Ordusundan hareketli robotlar igin yizden fazla istek gelebile-
cegini tespit etmistir. Bunlann arasinda, nébet tutma, ma-
den ocafinda galigma, disman olan ve girilemeyen bélge-
lerde kesif yapma gibi tehlikeli gorevler vardir.
Popular Science'den Cevirenler:
Canan Aykut - Ziya Toros Selguk
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