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Gözleri görmeyen birinin bir flehirde daha önce hiç

gitmedi¤i yerlerde dolafl›rken ne kadar zorlanaca¤›n›

düflünün. Bu gözleri gören biri için bile oldukça zor

bir ifltir. Bu soruna bir çare bulabilmek amac›yla

Georgia Teknoloji Enstitüsü araflt›rmac›lar› giyilebilir

bir bilgisayar sistemi gelifltiriyor. Bu sisteme

“Giyilebilir Sesli Seyir Sistemi” (System for Wearable

Audio Navigation “SWAN”) Bu sistemin gözleri

görmeyenlere, itfaiyecilere, askerlere ya da bilinmeyen

bir bölgede yolunu bulmas› gereken herkese, görüfl

alanlar› bulan›klaflt›¤›nda yard›mc› olacak nitelikte

olmas› planlan›yor. SWAN, küçük bir laptop, bir yön

bulma çipi ve görüflün olmad›¤› ya da zay›f oldu¤u

yerlerde kullan›c›lara bir yerden bir yere giderken

yard›mc› olmak amac›yla kullan›lan kulakl›klardan

olufluyor.

Sistem oluflturulurken, birbirine çok yak›n olmayan

bilim dallar›ndan insanlar›n iflbirli¤ine gitti¤i

görülüyor. Bilgi ifllem ve psikoloji alanlar›nda çal›flan

araflt›rmac›lar, robotlar›n yön bulmas› ve ses

arabirimleri üzerine çal›fl›rken projelerini birlefltirme

karar› alm›fllar. Bunlar›n sonunda ortaya SWAN

projesinin temelleri ç›km›fl. Georgia Teknoloji

Enstitüsü’nden  Frank Dellaert, robotlar›n yön

bulmas›, bir rotada ilerleyen robotlar›n yerinin

belirlenmesi ve baflka bir hedefe yönlendirilmesi

üzerinde çal›fl›rken bunun insanlar için de

kullan›labilece¤ini düflünmüfl. Dallaert bunun tatmin

edici bir proje oldu¤unu çünkü teknolojinin ne yönde

gelifltirilmesi gerekti¤ini ve nas›l kullan›laca¤›n›

bildiklerini söylüyor: “fiu anda kiflilerin yerlerini GPS

kullanarak etkili bir biçimde belirleyebiliyoruz. Bunun

yan›nda henüz gelifltirilen bilgisayar görüflüyle

uydudan görülemeyen sokak detaylar›n› da alg›lamak

mümkün oluyor. Çeflitli kaynaklardan gelen bu

bilgilerin birlefltirilmesiyle kullan›c›n›n yürürken

gitmek istedi¤i yere yönlendirilmesi sa¤lan›yor.”

Georgia Teknik Üniversitesi’nde araflt›rma görevlisi

olan psikolog Bruce Walker, insan-bilgisayar etkileflimi

konusunda uzman ve bu projede bilgilerin sesli hale

dönüfltürülmesinden sorumlu. Walker, “Görüflün

düfltü¤ü zamanlarda bunun yerine baflka alg›lar›n

kullan›lmas›n› öngörüyoruz. Bunun için ses iflaretleri

belirledik. Kullan›c›lar taraf›ndan kolayca anlafl›lacak

ve t›pk› trafik sesi gibi duymalar› gereken sesleri

engellemeyecek sesler bunlar.” 

SWAN projesinde denenmekte olan prototip alette

farkl› alg›lay›c›lar kullan›l›yor. Bir s›rt çantas› içinde

yer alan küçük laptopun yan› s›ra, bir seyir çipi, bir

GPS ayg›t›, bir dijital pusula, kameralar, ›fl›k sensoru

ve özel kulakl›klar kullan›l›yor. Bu özel kulakl›klar

gerekti¤inde kullan›c›lara kemik yoluyla da titreflimler

gönderebiliyor. D›fl seslerin iflitilmesi gerekti¤inde bu

titreflimler oldukça faydal› oluyor. Özellikle görme

engelliler gibi d›fl sesleri kullanarak çevrelerini

alg›layan kullan›c›lar için düflünülmüfl bir özellik bu.

Görmeyenler ‹çin Çevreyi
Dolaflmaya Yarayan Bir Cihaz
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Geçti¤imiz günlerde California’daki Monterey

Körfezi’nde robotlardan oluflan bir filo, ilk defa

insanlar›n d›flar›dan yard›m› olmaks›z›n birbirleriyle

iletiflim kurarak okyanus dibinde baflar›l› bir

araflt›rma yapt›lar. Bu araflt›rman›n

amac› Monterey Koyu’na gelen

so¤uk ak›nt›lar›n› izlemekti.

Bununla birlikte araflt›rman›n

sonucundan, yap›l›fl biçimi daha

çok konufluldu ve önemli baflar›lar

elde edildi. Robot tak›m›n›n bir

insan›n yönlendirmesi olmadan

gerçeklefltirebildi¤i bu çal›flma

sonucunda gelece¤e yönelik yeni

umutlar yeflerdi. Sözgelimi böyle

bir çal›flmayla deniz dibi

canl›lar›n›n incelenmesi ve

korunmas› için çal›flmalar yap›lmas›

olas›. Üstelik çal›flmalar›n yaln›zca

deniz dibinde de¤il, insanlar›n

bulunmas› sak›ncal› olabilecek

yörelerde, çöllerde ya da dünya d›fl›

gezegenlerde yürütülebilmesi de

mümkün olacak.

Otonom cihazlar›n yönlendirilmesinde kufl

sürülerinin uçuflu ya da bal›k sürülerinin su alt›ndaki

hareketleri örnek al›n›yor. Gelecekte bunun tersi de

mümkün olabilir. Bu robotlar›n kontrolü hakk›nda

yeni geliflmeler belki biyologlar›n sürü davran›fllar›

hakk›nda yeni ipuçlar› elde etmesini sa¤layabilir. Bu

deney asl›nda, üç y›l süren bir projenin ürünü. Proje

“Uyarlanabilir Örnekleme ve Tahmin” (“Adaptive

Sampling and Prediction”, ASAP) olarak biliniyor.

Deney s›ras›nda ASAP, su alt›ndaki robotlar›n

okyanusta en iyi örnekleri toplayabilece¤i ve

ölçümleri yapabilece¤i yollar› belirliyor. Su alt›ndaki

koflullar de¤ifltikçe bilgisayar program› kendini

güncelliyor ve yeni koflullara uyum sa¤l›yor. ‹fllemi

çevrimiçi izleyen araflt›rmac›lar t›pk› bir sohbet

odas›ndaym›fl gibi karfl›l›kl› fikirlerini paylaflt›lar ve

neler yap›lmas› gerekti¤i hakk›nda fikir al›flveriflinde

bulundular.

Su alt› robotlar› “planör” olarak adland›r›l›yor. Bu

deney s›ras›nda iki tür su alt› planörü kullan›lm›fl.

Ünlü denizci Joshua Slocum’un ad›n›n verildi¤i

Slocum planörleri ve insans›z denizalt›lar› and›ran

Spray planörleri kullan›lm›fl. Robotlar suyun s›cakl›¤›,

tuzluluk oran›, taban flekli gibi ölçümler yapt›lar.

Robotlar›n hareketli olmas›ysa okyanusun de¤iflen

dinamik yap›s›n› gözlemlemek aç›s›ndan oldukça

yararl› olmufl. Yaz›lan bir algoritmayla su alt›nda

araçlar›n birbiriyle uyumlu ve çevre koflullar›ndaki

de¤iflikliklere an›nda tepki verebilecekleri biçimde

çal›flmalar› mümkün olmufl.

‹nsanlara Gerek Duymadan
Su Alt›nda Çal›flan Robotlar
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