Teknoloji Adimlari

Gokhan Tok

GORMEYENLER ICIN CEVREYi
DOLASMAYA YARAYAN BIR CIHAZ

Gézleri gormeyen birinin bir sehirde daha énce hic
gitmedigi yerlerde dolasirken ne kadar zorlanacagini
ddstntn. Bu gozleri géren biri igin bile oldukga zor
bir istir. Bu soruna bir care bulabilmek amaciyla
Georgia Teknoloji Enstitiisti arastirmacilari giyilebilir
bir bilgisayar sistemi gelistiriyor. Bu sisteme
“Giyilebilir Sesli Seyir Sistemi” (System for Wearable
Audio Navigation “SWAN”) Bu sistemin gézleri
gormeyenlere, itfaiyecilere, askerlere ya da bilinmeyen
bir bélgede yolunu bulmasi gereken herkese, goriis
alanlar1 bulaniklastiginda yardimci olacak nitelikte
olmasi planlaniyor. SWAN, kiictik bir laptop, bir yén
bulma ¢ipi ve goriisiin olmadig1 ya da zayif oldugu
yerlerde kullanicilara bir yerden bir yere giderken
yardimci olmak amaciyla kullanilan kulakliklardan

olusuyor. karar1 almiglar. Bunlarin sonunda ortaya SWAN
Sistem olusturulurken, birbirine ¢ok yakin olmayan projesinin temelleri ¢ikmis. Georgia Teknoloji
bilim dallarindan insanlarin isbirligine gittigi Enstitiisi’nden Frank Dellaert, robotlarin y6n
goriliyor. Bilgi islem ve psikoloji alanlarinda calisan bulmasi, bir rotada ilerleyen robotlarin yerinin
arastirmacilar, robotlarin yén bulmasi ve ses belirlenmesi ve baska bir hedefe yonlendirilmesi
arabirimleri tizerine ¢alisirken projelerini birlestirme izerinde calisirken bunun insanlar igin de

kullanilabilecegini dustinmis. Dallaert bunun tatmin

— ™ edici bir proje oldugunu ctinkt teknolojinin ne yonde
gelistirilmesi gerektigini ve nasil kullanilacagini
bildiklerini s6yltiyor: “Su anda kisilerin yerlerini GPS
kullanarak etkili bir bicimde belirleyebiliyoruz. Bunun
yaninda hentiz gelistirilen bilgisayar gortistiyle
uydudan goriilemeyen sokak detaylarini da algilamak
miimkin oluyor. Cesitli kaynaklardan gelen bu
bilgilerin birlestirilmesiyle kullanicinin ytrtrken
gitmek istedigi yere yonlendirilmesi saglaniyor.”

Georgia Teknik Universitesi’'nde arastirma gérevlisi
olan psikolog Bruce Walker, insan-bilgisayar etkilesimi
konusunda uzman ve bu projede bilgilerin sesli hale
donistiirtilmesinden sorumlu. Walker, “Gordsiin
dustiigli zamanlarda bunun yerine baska algilarin
kullanilmasini 6ngériiyoruz. Bunun igin ses isaretleri
belirledik. Kullanicilar tarafindan kolayca anlasilacak
ve tipki trafik sesi gibi duymalar1 gereken sesleri
engellemeyecek sesler bunlar.”

SWAN projesinde denenmekte olan prototip alette
farkl algilayicilar kullaniliyor. Bir sirt cantasi icinde
yer alan kiictik laptopun yani sira, bir seyir cipi, bir
GPS aygity, bir dijital pusula, kameralar, 1sik sensoru
ve Ozel kulakliklar kullaniliyor. Bu ézel kulakliklar
gerektiginde kullanicilara kemik yoluyla da titresimler
gonderebiliyor. Dis seslerin isitilmesi gerektiginde bu
titresimler oldukca faydali oluyor. Ozellikle gérme
engelliler gibi dis sesleri kullanarak cevrelerini
algilayan kullanicilar icin diistintilmis bir 6zellik bu.
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Gectigimiz gilinlerde California’daki Monterey
Koérfezi'nde robotlardan olusan bir filo, ilk defa
insanlarin disaridan yardimi olmaksizin birbirleriyle
iletisim kurarak okyanus dibinde basarili bir
arastirma yaptilar. Bu arastirmanin
amaci Monterey Koyu'na gelen
soguk akintilarini izlemekti.
Bununla birlikte arastirmanin
sonucundan, yapilis bicimi daha
cok konusuldu ve énemli basarilar
elde edildi. Robot takiminin bir
insanin yonlendirmesi olmadan
gerceklestirebildigi bu calisma
sonucunda gelecege yonelik yeni
umutlar yeserdi. S6zgelimi béyle
bir ¢calismayla deniz dibi
canlilarinin incelenmesi ve
korunmast i¢in calismalar yapilmasi
olast. Ustelik calismalarin yalnizca
deniz dibinde degil, insanlarin
bulunmasi sakincali olabilecek
yorelerde, céllerde ya da diinya disi
gezegenlerde yurtttlebilmesi de
miimkin olacak.

INSANLARA GEREK DUYMADAN
SU ALTINDA CALISAN ROBOTLAR

Otonom cihazlarin yénlendirilmesinde kus
strtlerinin ucusu ya da balik strtlerinin su altindaki
hareketleri 6rnek aliniyor. Gelecekte bunun tersi de
mimkin olabilir. Bu robotlarin kontrolii hakkinda
yeni gelismeler belki biyologlarin siirii davranislari
hakkinda yeni ipuclari elde etmesini saglayabilir. Bu
deney aslinda, tic yil siiren bir projenin trlnd. Proje
“Uyarlanabilir Ornekleme ve Tahmin” (“Adaptive
Sampling and Prediction”, ASAP) olarak biliniyor.
Deney sirasinda ASAP, su altindaki robotlarin
okyanusta en iyi 6rnekleri toplayabilecegi ve
6lctimleri yapabilecegi yollar1 belirliyor. Su altindaki
kosullar degistikce bilgisayar programi kendini
giincelliyor ve yeni kosullara uyum saglyor. Islemi
cevrimici izleyen arastirmacilar tipki bir sohbet
odasindaymis gibi karsilikli fikirlerini paylastilar ve
neler yapilmasi gerektigi hakkinda fikir aligverisinde
bulundular.

Su alt1 robotlar1 “planér” olarak adlandiriliyor. Bu
deney sirasinda iki tir su alt1 planéri kullanilmis.
Unli denizci Joshua Slocum’un adinin verildigi
Slocum planérleri ve insansiz denizaltilar1 andiran
Spray planérleri kullanilmis. Robotlar suyun sicaklig,
tuzluluk orani, taban sekli gibi 6lctimler yaptilar.
Robotlarin hareketli olmasiysa okyanusun degisen
dinamik yapisini gézlemlemek acisindan oldukca
yararli olmus. Yazilan bir algoritmayla su altinda
araclarin birbiriyle uyumlu ve ¢evre kosullarindaki
degisikliklere aninda tepki verebilecekleri bicimde
calismalart mimkin olmus.
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