ROBOT VE ROBOT
MIMARIS]




ROBOT

Robotlar, kendi kendine (otonom) veya 6nceden programlanmis gorevleri yerine getirebilen
elektromekanik araglardir.

Robotun; islem yapma, islemin sonucunu belirleme ve karar verme yetenegi bulunmalidir.

Robotlari kontrol etmek igin kullanilan sistem ve
yontemler temelde robot mimarilerini
olusturmaktadir.




Robot Kontrol Yontemleri

ITepkisel (Reactive) Kontrol
IBilingli (Deliberative) Kontrol
JKarma (Hibrit) Kontrol

_IDavranissal (Behavioral) Kontrol




Robot Kontrol Yontemleri

Tepkisel (Reactive) Kontrol: Etki tepki prensibiyle calisan kontrol yontemidir. Bu kontrol yontemi

“algilama” ve “hareket etme” modelini taban almistir. Ne yapacagini disinmedigi icin cok
hizhdur.

Bilingli (Deliberative) Kontrol: Once ayrintili olarak diisiinen, sonra bu diisiince sonucuna gore
hareket eden kontrol yontemidir. Bu kontrol yéntemi “algilama”, “planlama” ve “hareket etme”
modelini taban almistir. Bu kontrol yontemi yavastir.

Karma (Hibrit) Kontrol: Disiinme ve hareket isleminin paralel olarak yurttaldtugi kontrol
yontemidir. Tepkisel ve bilin¢li kontrol yontemlerinin birlesmesinden olusmaktadir.

Davranissal (Behavioral) Kontrol: Karma kontrole alternatif olarak sunulmustur. Tepkisel ve
bilincli hareket 6zelliklerine sahiptir.



Robot Mimarisinde Ilkeler

Robot mimarisinde uzun bir siire boyunca yaygin olarak kabul edilen ilkeller sense, plan ve act
arasindaki iliskilere dayali olarak aciklanmistir. Sense, algilayicilardan bilgi almayi ve diger
bilesenler icin “cikt1” Gretmeyi saglamaktadir. Plan, algilayicilardan veya diger islevsel
bilesenlerden alinan tum bilgileri kullanarak, gerceklestirecek gorevler Gretmeyi, hareket plani
yapmayi saglar. Act, gorevleri yerine getiren islevsel bilesenlerin, hareket bicimini saglar.




Hiyerarsik Mimari

“algilama”, “planlama” ve “hareket etme” pes pese gelen bir siire¢ olup herhangi bir robotik
eylem icin cevre algilanmali, buna dayali yapilacaklar planlanmali ve bundan sonra harekete
gecilmelidir. Bu model robotun ¢alismakta oldugu cevrenin degismedigi sabit durumlar érnegin
endustriyel ortamlar oldukca uygundur.
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Tepkisel Mimari

“algilama” ve “hareket etme” es zamanli olarak gergeklestirilir. Algilamaya karsilik hareket
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Karma Mimari

‘algilama’ ve ‘hareket etme’ es zamanli olarak gergeklestirilirken planlama da yapilmaktadir.
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Davranissal Mimari

Robotun ¢evresiyle ilgili durumlar icin programlanmasina gerek yoktur. Cevresiyle ilgili biutin
bilgiler algilayicilari araciligiyla kendisine ulasmaktadir. Algilayicilarindan elde ettigi bu bilgileri
yavas yavas yakin cevresindeki degisikliklere gore hareketlerini diizeltmek icin kullanmaktadir.
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GUnUmuzde ise Olasiliksal (Probabilistic) Robotik olarak da adlandirilan istatistiksel robotik

alan; robotlarin 6ngorilemeyen, belirsizlik iceren ortam ve olaylara maruz kaldigi durumlarda
istenilen robotik kontrol ve davranislari yapmasini saglar. Daha 6nce karsilasmadigi ortamlarda
etkin bir sekilde calisabilen robotlarin gelistiriimesini amacglanmaktadir.




