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Onsoz

Tarihin eski ¢aglarmdan beri, birtakim isleri yapabilmeleri i¢in, kismen otomatik de
olan, degisik araglar ve makinalar gelistirilmistir. Bunlarin, giiniimiizde anlasilan anlami
ile robot diye kabul edilmesi miimkiin degildir. Ikinci Diinya Savasi’ndan sonra, biraz
da Bati endiistrisinin canlanmasi ve yeni tekniklerin gelismesi ile bugiinkii anlamda
robotlar da ortaya ¢ikmaya basglamistir.

1940’1 yillarda ortaya c¢ikan birtakim teknik gelismelerden baglayarak, Isaac
Asimov’un, diisiinsel planda, robotlar1 insanlara benzeten ama duygulardan yoksun ve
‘positronic’ beyinle giidiilen makinalar olarak ele alan c¢aligmalar1 ile Joseph
Engelberger gibi girisimcilerin endiistriyel ¢alismalar1 da dikkate alinarak, 1970°li yilla-
ra kadar olan siire robotlarin emekleme devresi olarak alinabilir. Bu siire zarfinda, robot
gelismesine onemli katkilar yapan, 6nemli patent bagvurular1 yapilmis, patentler alinmig
ve robotlar iiretecek bir ¢ok firma kurulusu gerceklesmis, bilgisayar tekniginde 6nemli
admmlar atilmis ve birbirine ekli uzuvlardan olusmus mekanik yapilarin kinematik ¢6-
ziimlemelerine olanak veren modeller gelistirilmistir.

1970’li y1larda, adir daha sonra Amerikan Robot Endiistrileri Birligi olarak degistirilen,
Amerikan Robot Enstitiisii (Robot Institute of America) kurulmus, robotlari endiistriyel
olarak {iiretecek yeni firmalar ortaya ¢ikmis ve Amerikan Robot Endiistrileri Birligi,
robotlarin kullanimi alaninda 6nemli bagarilar gésterenlere verilmek tizere Joseph F.
Engelberger odiiliinii tesis etmistir.

Sozii edilen yillardan sonra robot iireticiligi yapan firma sayisinda ¢ok biiyiik sigramalar
olmustur. Giiniimiiziin 6nemli robot iireticilerinde biri olan ABB Robotics, robot gelis-
tirme projesine 1972 yilinda baglamis ve 1973 yilinda teshir edilen ilk robotu IRB 6 ile
bir dizi yeniligi de beraberinde getirmistir. Intel 8008 mikrobilgisayar kontrollii ve insan
koluna benzeyen IRB 6 robotunun eklemlerinin tiimii elektrik giicii ile harekete gegirili-
yordu. Kontrol programi ise sadece 8 KByte’lik idi ve ilk ii¢ eklemde devir distiriicii
olarak ‘Harmonic Drive’ kullaniltyordu.

Robot endiistrisinin gelismesine otomobil endiistrisinin katkisi1 6nemlidir. Daha 1960’1l
yillarin ortalarinda Ford ve General Motors ilk 6nemli robot siparigleri veren firmalar
olarak ortaya ¢ikmustir. Bugiin bile, endiistri robotlari i¢in otomobil endiistrisi en dnemli
pazarlardan birini teskil etmektedir. Bu bag dylesine belirgindir ki, otomobil endiistrisi-
nin dar bogazlara girdigi zamanlarda, hemen her zaman, robot iireticileri de kapasite
kullanimi sorunlari ile bogusmak durumunda kalirmaktadirlar.

Buna karsmn endiistri robotlarinin kullanim alanlar1 hem biiyiik dlglide g¢esitlenmekte
hem de robotlarin bu yeni alanlara yayilma hizi artmaktadir. Giinliik gazete okuyuculari
bile bugiin robotlarin tiretim endiistrisi yaninda hizmet sektoriinde, uzay ¢alismalarinda,
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derin denizlerde, ameliyatlarda, giivenlik ve baska alanlarda kullanilmakta oldugunu
okuyabilmektedirler. Film endiistrisi ise robotlar1, ¢cogu zaman robotlarim giiniimiizde
sahip olmadiklar1 birtakim 6zelliklerle donatilmis insana benzer veya farkli sekillerde
makinalar olarak sik sik kullanmaktadir. Bu tiir filmlerde robotlar, hem kedilerine 6zgii
birtakim hassalar1 olan ve hem de ¢evreye gore davranislarini belirleyebilen 6zelliklerle
donatilmaktadirlar. Yani robotlar, bu tiir uygulamalarda, ileri diizeyde algilayici tekno-
lojisini kullanip ¢evreyi anlayabilen ve ileri diizeyde kontrol sistemi kapasitesi ile bu
algilara gore davranis belirleyebilen ve yapan makinalar olarak goriilmektedir.

Robotlar alaninda giiniimiizdeki gelismelerin birkag alanda yogunlastigi goriillmektedir.
Bu alanlar1 robotlarin ¢aligma giivenilirligi, 6lgme aletleri olarak da kullanilmalarina
olanak saglayabilecek daha yiliksek hassasiyet, yapay zeka ve makine gérmesi olarak
siralanabilir.

Robot kullanmanin iiretkenligi arttirmak, triin Kalitesini yiikseltmek, tehlikeli islerin
goriilmesi gibi dnemli katkilar sagladigi endiistriyel uygulamalardan biri otomatik {ire-
tim sistemleridir. Yiizlerce robotun kullanildig1 ve 6zellikle bunlarin yaptiklar: is ag1-
sindan seri olarak baglh kabul edilebilecekleri bu tiir iiretim sistemlerinde, herhangi bir
robotun hata yapmasi ve durmasi tiim {iretim hattin1 durdurabilmekte ve biiyiik ekono-
mik kayiplara neden olabilmektedir. Bu kapsamda, robotun, hem igleme giivenilirliligi-
nin yiiksek olmasi ve hem de ariza durumunda kolaylikla onarilabilmesi ve tekrar ayar-
lama yapilmasina gerek duyulmadan ise kosulabilmesi ¢ok arzu edilen bir durumdur.

Robotlar, gerekli hassasiyete sahip olduklarinda 6lgme makinalari olarak da kullanilabi-
lirler. Bugiin bu hassasiyette olmamalar1 ve hassasiyetlerinin birtakim etmenler nedeniy-
le diismeleri bu tiir kullanima olanak vermemektedir.

Yapay zekali robotlarda arzulanan 6nemli bir 6zelliktir. Yolu iizerinde bir ¢ok sey ve
engel bulunan bir robotun hareketini miimkiin kilan yapay zekanmn uygulamada da ko-
laylikla kullanilabilmesi ¢ok arzu edilen bir durumdur. Gegmisi olduk¢a uzun bir zama-
na yayilan bu tiir ¢aligmalarin gelecekte robot kullaniminda yayginlasacagi beklenmek-
tedir.

Makina gérmesinin daha etkin olarak kullanilabilmesi robotlarda pek ¢ok kullanim alani
bulacagi beklenmektedir. Herhangi bir yerin fotografinin g¢ekilip bunun robot kontrol
birimine aktarilmasi giiniimiizde zor bir islem degildir. Bunun yaninda, bu gériintiiniin
algilanip var olan nesnelerin yer ve konum olarak dogru saptanmasi biiyiik zorluklar arz
etmektedir [*].

Yapay zeka ve makine gérmesi daha biiyiik yogunlukta algilayict kullanilmasimi gerekli
kilmaktadir. Bu tiir algilayicilar sadece gormeye 6zgii olmayacak, dokunma, kuvvet
algilama ve mesafe 6lgme gibi islemlerde de kullanilacaktir. Bu tiir uygulamalarda
sadece algilayicilarin verdigi bilgilerin yorumlanmasi degil, bu bilgilerde geliskili ifade-
ler varsa bile bunlarin da dogru yorumlanmasi gerekmektedir.
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Bu tiir kapasite ile donatilmis robot alanma ¢ogu zaman Ileri Robotik denilmektedir;
boylesi robotlar i¢in 6rnek kullanim alani ameliyatlar, insanlara takilan ve el-bacak
yerine kullanilabilecek diizenekler ve koyun kirpma makinalar1 verilebilir. Bunlarin
yaninda bdceklere benzeyen ve duvarlara tirmanan robotlar, alti eklemden fazla eklemi
olan robotlar, bacakl robotlar ve baska 6rnekler de verilebilir.

Ileride olacak énemli gelismelerden biri de ok parmakl robotlar olacagi beklenmekte-
dir. Bugiine kadar insan eline benzeyen robot elleri, 6zellikle kontrol edilmelerinin
karmagiKlig1 nedeni ile yayginlik kazanamamustir.

Burada siralanan beklenilebilecek gelismelerin bir kismimin gergeklesmeyecegi veya
baska yeni teknik alanlarin ortaya ¢ikabilecegi gézden uzak tutulmamalidir. On, yirmi,
yirmi bes yil oncesine kadar, 6zellikle robot endiistrisi ve bu alanda ¢alisan arastirmaci-
larin yaptiklari, robot ‘niifusuna’ dair pek ¢ok tahminin de yanlig ¢iktig1i gbzden uzak
tutulmamalidir. Yeni teknik ve teknolojilerin yayginlk kazanmasi, gerekecek mali yati-
rim yaninda, gerekli bilgi ve deneyim toplanmasinin her zaman tahmin edilenden daha
uzun zaman aldig1 akildan ¢ikarilmamalidir.

Asim KURTOGLU
Eyiil 2011, Stockholm
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