[ki Ayakli Robotlar

Birgok mihendis, vanurdag arasur-
malan, Kimyasal madde remizligi gibi
tehlikel islerde kullinmak amaciyla ge-
nelde ditrr ya da daha fazla avakl robor-
lar firetiyvor. Buradaki yaklayim, ¢ok
avakl robotlarn tki ayvakldardan daha
dengeli olacug fizerine Kuruli, Ancak
MIT Yapay Zeka Laboratuvan arastir-
muacilary, ki avakle robor tasanm vapi-
yorlar. Bunda, daha az avagin, daha az
harcama gerekrirdigi diisiineesi ekili,
giinkil robot fireriminde her avakea kul-
lanilan mator, digliler, baglanular ve ul-
gilayicr gibi donanimbar harcamalann
temel boliimiini olusturuyor,

Denge konusunda ortava gikan so-
runlan, robot yiiriviisi konusuna
bagka bir yaklasimla ¢iizmiislen;
hurea by basit viintemin, iki
avakhlardan farkh vilrityen maki-
neler tasarlavan mithendislerin
ilgisini de ¢ekeceffini diistiniiyor-
far. Simdiye kadar, yiiriiyen ro-
bort tasarlayan mithendisler, gele-
neksel olurak robotlara, uzvun
gevreve ghre konumunu tespit
ederek buradan elde edilen bil-
gilere gore, bu gevresel Kosullar-
da nasil bir devinimde bulunaca-
fim hesaplayan bilgisavar prog-
ramlarn viiklemisler. Ornegin ro-
bot adimini atacagl zaman, ava-
g ulusacagr verden uzaklig 6l
giilityor ve ayak o Kkadbr ileri auliyor,
Ancak bu yintem ok basanly degil,
clinkii eger dlctimde ¢ok az da olsa bir
hata varsa, robot va perekenden daha
kisa bir adim atp sendelevebilir va da
uzun bir adim atp zorlayarak aksamin-
da zarara yol agabilir. Aynica bu reknik,
kullanicilarin genis gevresel kosullarda
aviklann nasil hareker etmesi gerekti-
gini veren, incelikle hazirlanmg bir veri
taban gerektiriyor.

MI'T de arasnirmalarin siirdiiren bi-
lim adamlun, beden agisy, avginn ilerle-
me hizi, bacaklann ve kalgalann bede-
nin diger biliimlernine gire konumu gi-
bi valmzea dort fuktirii siirekli olarak
kontrol eden bir bilgisayar programi -
sarladilar, Bu iglemleri verine getiren
program, sonraki asamada bacalklar gibi
bedenin motorla iliskili pargalanmin de-
vinimi igin ne kadar glic harcunmast ge-
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rekuging hesapliyor. Bir avagiin ne kadae
uzaga girmesi gerekliliging hesaplamuk-
tansi, adim atacak avagin yere nusil olsa
inecefini diisiinerek gelistirilen yazi-
lim, gen besleme ve adim kontrolli ha-
reker komutlarina davanarak, roboru
dengeli tutup, hig bir zarar vermemeyi
amag¢lvor. Bu vontem robotun son kul-
lumcilan igin de koluylik saghvor, giin-
kil biylece her adimdak) olasihidan he-
saplama gerekliligi ortadin kalkiyor.
Gilg kontrolu saglavan motorlar, ge-
nelde epeyee pahali digliler gerekun-
yor, glinkil standar digliler glictl denge-
siz bir sekilde dagitarak kaybediyor.
Ama MI'T deki aragtirma grubi bu so-

runu, roborun eklem verleri ve ucuz
dighlere baglanan kablolar arasa, ba-
sit, ucuz yaylar ekleverek ortacan kal-
dirdr Yaylaomn agihimy, kuvverteki degi-
simleri ortaya gikariyor ve bu robotlar
hild gok avakh robotlardan veuzs mal
edilivar,

Bu diisiinceler ilk olarak gegen vil
Spring Turkey adl ki avakl bir robot
prototipinde ortaya konmug, Robotun
Kutu gibi olan givdesine eklenmuy iki
hacak, iistre (kalga) ve orrada (diz) iki
verden kivrilivor. Arastirma ekibi
Spring Turkey'y bir kol vardumivla bir
giig kaynagima baglayvines yan trafa
olan kaymasi da dengelenerek, bu ilk
op robotun ilk yiiriviisi basanvla ger-
geklesmis.

Bu fikri gelistirerek ikinci bir iki
avakly fzerine tusanm yapan grup, ck-
lemli ve motora bagh dizlen vlan Spring

Hleron'w tasarlamis. Burada avakly ve
cklemli bilegin, iki ayakli yilritmeye
olun etkisi fizennde durulmus, ilerle-
yen galismalatla roborun dengesinin ge-
ligimi amaglanmuy. Bilek, avagin par-
mak ve topuk arasinda agulik gkoarnmi-
m saglavabilecek, bivlece rabot, insin-
lurin rek avak fizerinde dengede durma
yintemini kullanarak, yiiriiyiisiini ger-
gellestirecek. ERlemli bileKler, parmak
kismima daha gok basing vererek, biyle-
ce avagin ilen dogru gitmesini, robotun
daha hizlt harcket etmesint ve hafif
eomlerin listesmden rahathkla gelme-
sini saglamayr amaghvor,

Grup son zamanlarda, ismini iki
avakly bir dinozor olan Trodon'dun
alan Troody simli bir robor fize-
ainde ¢aligiyorlar. Ustiinde kendi
wilg Kaynagin tasivan, uzun kuyr-
au ve kus gibi ki avag olan hata
dengevi suglavan iki Bn kanatgi@a
sahip Trooody, aynt zamanda den-
gevi saglivacak bir uzanuya gerek-
simimini ortadan kaldiran jiroskop-
larpyla yanal, dilsey ve vatay pozs-
vonunu ve lzin alglivor. Kalga-
daki ki ek motor bu bilgileri van
hareketleni saglamak i¢m kullinu-
ciak. Bu eklemeler fivacin) darttirsa
da; bu aygitin vine de ¢ok avakl,
vitksek performansh robotlardan
daha veuza geleceg iddia edilivor.

Mithendislerin merakla beklediklen

Troody, belki de gelecek bahara yu-

murtasing gatlanp ek basing baglantsiz

olarnk 1K yiiriiyven ki avakl robot ola-
cak.

Arastirmalar ilerledikee, arastirma
grubu, robot harcamalarinin kistlmas
vaninda bagka olumlu dzellikler de far-
ketmisler. 1ki avakli robotlar dar patika
ve merdivenler olan ¢alisma verlerinde
afnr vilk tagivabilecek. Iki ayakh, giic
konerollii robotlann yiirityiigil ile ilgili-
olun b caligmalarin, avred insan avik-
larimin nastl calisng@inin di anlasilmasing
vardimer olacaging mantlivor. ki avakli-
larin yiiriiviisleri iizerinde etkili olan
kuvvetlerin dahu 1vi anlasidmas fiziko-
terapi tekniklerinin gelismesine de yar-
dimer olabilir,
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