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 Önsöz 
 

 

Tarihin eski çağlarından beri, birtakım iĢleri yapabilmeleri için, kısmen otomatik de 

olan, değiĢik araçlar ve makinalar geliĢtirilmiĢtir. Bunların, günümüzde anlaĢılan anlamı 

ile robot diye kabul edilmesi mümkün değildir. Ġkinci Dünya SavaĢı’ndan sonra, biraz 

da Batı endüstrisinin canlanması ve yeni tekniklerin geliĢmesi ile bugünkü anlamda 

robotlar da ortaya çıkmaya baĢlamıĢtır. 

1940’lı yıllarda ortaya çıkan birtakım teknik geliĢmelerden baĢlayarak, Isaac 

Asimov’un, düĢünsel planda, robotları insanlara benzeten ama duygulardan yoksun ve 

‘positronic’ beyinle güdülen makinalar olarak ele alan çalıĢmaları ile Joseph 

Engelberger gibi giriĢimcilerin endüstriyel çalıĢmaları da dikkate alınarak, 1970’li yılla-

ra kadar olan süre robotların emekleme devresi olarak alınabilir. Bu süre zarfında, robot 

geliĢmesine önemli katkılar yapan, önemli patent baĢvuruları yapılmıĢ, patentler alınmıĢ 

ve robotlar üretecek bir çok firma kuruluĢu gerçekleĢmiĢ, bilgisayar tekniğinde önemli 

adımlar atılmıĢ ve birbirine ekli uzuvlardan oluĢmuĢ mekanik yapıların kinematik çö-

zümlemelerine olanak veren modeller geliĢtirilmiĢtir. 

1970’li yılarda, adı daha sonra Amerikan Robot Endüstrileri Birliği olarak değiĢtirilen, 

Amerikan Robot Enstitüsü (Robot Institute of America) kurulmuĢ, robotları endüstriyel 

olarak üretecek yeni firmalar ortaya çıkmıĢ ve Amerikan Robot Endüstrileri Birliği, 

robotların kullanımı alanında önemli baĢarılar gösterenlere verilmek üzere Joseph F. 

Engelberger ödülünü tesis etmiĢtir. 

Sözü edilen yıllardan sonra robot üreticiliği yapan firma sayısında çok büyük sıçramalar 

olmuĢtur. Günümüzün önemli robot üreticilerinde biri olan ABB Robotics, robot geliĢ-

tirme projesine 1972 yılında baĢlamıĢ ve 1973 yılında teĢhir edilen ilk robotu IRB 6 ile 

bir dizi yeniliği de beraberinde getirmiĢtir. Intel 8008 mikrobilgisayar kontrollü ve insan 

koluna benzeyen IRB 6 robotunun eklemlerinin tümü elektrik gücü ile harekete geçirili-

yordu. Kontrol programı ise sadece 8 KByte’lık idi ve ilk üç eklemde devir düĢürücü 

olarak ‘Harmonic Drive’ kullanılıyordu. 

Robot endüstrisinin geliĢmesine otomobil endüstrisinin katkısı önemlidir. Daha 1960’lı 

yılların ortalarında Ford ve General Motors ilk önemli robot sipariĢleri veren firmalar 

olarak ortaya çıkmıĢtır. Bugün bile, endüstri robotları için otomobil endüstrisi en önemli 

pazarlardan birini teĢkil etmektedir. Bu bağ öylesine belirgindir ki, otomobil endüstrisi-

nin dar boğazlara girdiği zamanlarda, hemen her zaman, robot üreticileri de kapasite 

kullanımı sorunları ile boğuĢmak durumunda kalırmaktadırlar.   

Buna karĢın endüstri robotlarının kullanım alanları hem büyük ölçüde çeĢitlenmekte 

hem de robotların bu yeni alanlara yayılma hızı artmaktadır. Günlük gazete okuyucuları 

bile bugün robotların üretim endüstrisi yanında hizmet sektöründe, uzay çalıĢmalarında, 



-XII- 

 

derin denizlerde, ameliyatlarda, güvenlik ve baĢka alanlarda kullanılmakta olduğunu 

okuyabilmektedirler. Film endüstrisi ise robotları, çoğu zaman robotlarım günümüzde 

sahip olmadıkları birtakım özelliklerle donatılmıĢ insana benzer veya farklı Ģekillerde 

makinalar olarak sık sık kullanmaktadır. Bu tür filmlerde robotlar, hem kedilerine özgü 

birtakım hassaları olan ve hem de çevreye göre davranıĢlarını belirleyebilen özelliklerle 

donatılmaktadırlar. Yani robotlar, bu tür uygulamalarda, ileri düzeyde algılayıcı tekno-

lojisini kullanıp çevreyi anlayabilen ve ileri düzeyde kontrol sistemi kapasitesi ile bu 

algılara göre davranıĢ belirleyebilen ve yapan makinalar olarak görülmektedir. 

Robotlar alanında günümüzdeki geliĢmelerin birkaç alanda yoğunlaĢtığı görülmektedir. 

Bu alanları robotların çalıĢma güvenilirliği, ölçme aletleri olarak da kullanılmalarına 

olanak sağlayabilecek daha yüksek hassasiyet, yapay zeka ve makine görmesi olarak 

sıralanabilir. 

Robot kullanmanın üretkenliği arttırmak, ürün kalitesini yükseltmek, tehlikeli iĢlerin 

görülmesi gibi önemli katkılar sağladığı endüstriyel uygulamalardan biri otomatik üre-

tim sistemleridir. Yüzlerce robotun kullanıldığı ve özellikle bunların yaptıkları iĢ açı-

sından seri olarak bağlı kabul edilebilecekleri bu tür üretim sistemlerinde, herhangi bir 

robotun hata yapması ve durması tüm üretim hattını durdurabilmekte ve büyük ekono-

mik kayıplara neden olabilmektedir. Bu kapsamda, robotun, hem iĢleme güvenilirliliği-

nin yüksek olması ve hem de arıza durumunda kolaylıkla onarılabilmesi ve tekrar ayar-

lama yapılmasına gerek duyulmadan iĢe koĢulabilmesi çok arzu edilen bir durumdur. 

Robotlar, gerekli hassasiyete sahip olduklarında ölçme makinaları olarak da kullanılabi-

lirler. Bugün bu hassasiyette olmamaları ve hassasiyetlerinin birtakım etmenler nedeniy-

le düĢmeleri bu tür kullanıma olanak vermemektedir. 

Yapay zekalı robotlarda arzulanan önemli bir özelliktir. Yolu üzerinde bir çok Ģey ve 

engel bulunan bir robotun hareketini mümkün kılan yapay zekanın uygulamada da ko-

laylıkla kullanılabilmesi çok arzu edilen bir durumdur. GeçmiĢi oldukça uzun bir zama-

na yayılan bu tür çalıĢmaların gelecekte robot kullanımında yaygınlaĢacağı beklenmek-

tedir. 

Makina görmesinin daha etkin olarak kullanılabilmesi robotlarda pek çok kullanım alanı 

bulacağı beklenmektedir. Herhangi bir yerin fotoğrafının çekilip bunun robot kontrol 

birimine aktarılması günümüzde zor bir iĢlem değildir. Bunun yanında, bu görüntünün 

algılanıp var olan nesnelerin yer ve konum olarak doğru saptanması büyük zorluklar arz 

etmektedir [20].  

Yapay zeka ve makine görmesi daha büyük yoğunlukta algılayıcı kullanılmasını gerekli 

kılmaktadır. Bu tür algılayıcılar sadece görmeye özgü olmayacak, dokunma, kuvvet 

algılama ve mesafe ölçme gibi iĢlemlerde de kullanılacaktır. Bu tür uygulamalarda 

sadece algılayıcıların verdiği bilgilerin yorumlanması değil, bu bilgilerde çeliĢkili ifade-

ler varsa bile bunların da doğru yorumlanması gerekmektedir. 
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Bu tür kapasite ile donatılmıĢ robot alanına çoğu zaman İleri Robotik denilmektedir; 

böylesi robotlar için örnek kullanım alanı ameliyatlar, insanlara takılan ve el-bacak 

yerine kullanılabilecek düzenekler ve koyun kırpma makinaları verilebilir. Bunların 

yanında böceklere benzeyen ve duvarlara tırmanan robotlar, altı eklemden fazla eklemi 

olan robotlar, bacaklı robotlar ve baĢka örnekler de verilebilir. 

Ġleride olacak önemli geliĢmelerden biri de çok parmaklı robotlar olacağı beklenmekte-

dir. Bugüne kadar insan eline benzeyen robot elleri, özellikle kontrol edilmelerinin 

karmaĢıklığı nedeni ile yaygınlık kazanamamıĢtır. 

Burada sıralanan beklenilebilecek geliĢmelerin bir kısmının gerçekleĢmeyeceği veya 

baĢka yeni teknik alanların ortaya çıkabileceği gözden uzak tutulmamalıdır. On, yirmi, 

yirmi beĢ yıl öncesine kadar, özellikle robot endüstrisi ve bu alanda çalıĢan araĢtırmacı-

ların yaptıkları, robot ‘nüfusuna’ dair pek çok tahminin de yanlıĢ çıktığı gözden uzak 

tutulmamalıdır. Yeni teknik ve teknolojilerin yaygınlık kazanması, gerekecek malî yatı-

rım yanında, gerekli bilgi ve deneyim toplanmasının her zaman tahmin edilenden daha 

uzun zaman aldığı akıldan çıkarılmamalıdır. 

Asım KURTOĞLU 
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