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esitli gorevlerde insanlarin
C yerini alabilecek robotlar
gelistirmek uzun yilardir Gizerine
calismalar yapilan bir arastirma
alani. Bugune kadar gelistirilen
tim robotlarin ortak 6zelligi,
hareket alanlarinin insanlar gibi
uzerinde bulunduklarn zeminle
sintrlt olmast. Italya Teknoloji
Enstitisi’nden (IIT) Prof. Dr.
Daniele Pucci ve arkadaslart
ise 2016’dan beri ucan insanst
robotlar gelistirmek i¢in calismalar

yaplyor.

Pucci, ucan insanst robotlar
uzerine calismaya baslamaktaki
amaclarinin dogal afetler sirasinda
yararl olabilecek robotlar
gelistirmek oldugunu soyliiyor.
Buglin de dogal afetler sirasinda
teknolojiden yararlaniliyor

tabii. Ancak insanlarin
ulasamadigt bolgelere havadan
ulasabilecek, enkazlarin icine

girip yuruyebilecek, yanginlart
sondurebilecek, elektrik sartellerini
veya gaz vanalarint kapatabilecek,
molozlar kaldurip yol agabilecek
ve alet kullanabilecek robotlarin
gelistirilmesi dogal afetlerle
miucadelede ¢ok buyuk fark
yaratabilir. Bugiin insanst robotlar
yurumeyi, ellerini kollarint
kullanarak ¢esitli gorevler yapmayt
zaten iyi kot basartyor. Dolayisiyla
bu hedefe ulasilmast i¢in

astlmast gereken en buyiik zorluk
insanst robotlara u¢ma yetenegi
kazandirmak.

Ucan herhangi bir cismin
hareketlerini hassas bir bicimde
kontrol etmenin yolu cihaza gii¢
saglayan motorlarin/pervanelerin
urettigi itkiyi buytk bir dogrulukla
Ol¢mekten gecer. Bugiine kadar
ucan insanst robotlar tizerine
yapilan ¢calismalar da daha ¢ok bu
noktaya odaklantyor.

Itkiyi dogrudan él¢mek zordur.
Genellikle cesitli sensoOrler
tarafindan toplanan verileri
kullanarak tahmin yapilir.
Arastirmacilar ise sensorlere
ihtiya¢ duymadan da motorlarin
urettigi itkiyi tahmin etmek i¢in
yeni bir ydntem gelistirmisler. Iki
ayr1 kaynaktan edinilen bilgilerin
kullanildigt yeni yontem hem
tasarumt basitlestiriyor hem de
uretim maliyetini dusuriyor.

Gelistirilen yontemdeki

bilgi kaynaklarimn ilki jet
motorlarina gonderilen komutlar.
Arastirmacilar ilk olarak

jet motorlarina gonderilen
komutlarin ortaya ¢ikardigt
sonuclart tespit edebilecekleri bir
laboratuvar kurmuslar. Daha sonra
toplanan verileri kullanarak bir
model gelistirmisler. Ancak bir
motorun verilen komutlara verdigi
tepkiler ortam kosullarina baglh
olarak az da olsa degistiginden,
sadece motora gonderilen
komutlara dayalt bir sistem,
insanst robotu havada kontrol
etmek icin, tek basina yeterli

degil. ikinci bir bilgi kaynagina

bu sorunun tstesinden gelmek
icin ihtiya¢ duyuluyor. Robotun
havadaki hareketlerinin daha iyi
kontrol edilmesine imkan veren
bir sistem olusturmak icin robotun
kiitle merkezi momentumu ile
ilgili verilerden de yararlaniliyor.

Arastirmacilar gelistirdikleri
sistemi, yine kendi gelistirdikleri
dort jet motorlu bir robotta
basartyla test etmisler. Jet
motorlarindan ¢ikan, sicakligt
700°C’ye ve hizi saatte 1800
kilometreye ulasan hava akintist
ile bas edebilmek icin O0zel
guvenlik onlemleri alinmast
gerekmis.

Ucan insanst robotlarin gunlik
hayatta kendine yer bulmast i¢in
gelecekte de ¢alismalar yapilmast
gerekiyor. Arastirmactlar ilk olarak
gelistirdikleri robotu kablolardan
arindirmay1 ve herhangi bir yere
bagli olmaksizin da ¢alisir hale
getirmeyi planlyorlar. Ayrica
akiskanlar dinamigi modellerinin
de robotun ucus kontrol
sistemlerine entegre edilmesi i¢in
calismalar yapiliyor. Arastirmacilar
gelistirdikleri itki kontrol
sistemini yapay zeka yardimiyla
guclendirmeyi de planliyorlar.
Calismanin detaylart IEEE Robotics
and Automation Letters’da ve
youtube’da (https//www.youtube.
com/watch?v=NShdgh16Yuk)
yayumlandi. B
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