Teknoloji dlinyasi

INSAN HAREKETI

Human Moves'

Bir insanin viicut dili, agzindan ¢ikan gerektigini anlamalarimni
kelimelerin anlamina gore sekillenir. kolaylastiracak™ diyor.
?i};:silhr::ﬁ;l?;lgm et Arastirmay1 Thomaz'la

’ birlikte yiirliten bir doktora
Atlanta, Georgia Institute of ogrencisi olan Michael
Technology'deki bir grup arastirmaci, Gielniak ve Thomaz
bir robot, insana benzer bigimde tarafindan gozlemcilere,
hareket ettiginde —daha da iyisi ayni hareketlerini izleme yoluyla
robot insan mimiklerini bir robotun ne yaptigini
kullanabildiginde insanlarin robotun ne  kolayca anlayip
yaptigini daha iyi ayirt ettiklerini anlamadiklar1 sorulmus.

kesfettiler. Arastirmanin amaci,

Motion-
insanlarla daha dogal bigimde iliskiye otion-capture

. . laboratuvarinda

gegebilen robotlar gelistirmek. kaydedilmis bir dizi insan
Georgia Tech's College of hareketini kullanarak robot
Computing'deki (Programlama Simon'1 s6z konusu
Fakiiltesi) School of Interactive hareketleri gerceklestirecek
Computing (Etkilesimli Programlama)  bir bilgisayar algoritmastyla
boliimiinde yardimei dogent olan programlamislar.
Andrea Thomaz,” Insanlarin sosyal Devinimlerin ayni anda Georgia Tech 'd.eki t.n'.agttrma?lar; robotlart Simon'a,
beklentilerini karsilayacak robotlarin daha fazla birlestirmeye ;ﬂfrfak ve robotik blg‘tm.d? flf'gtl, akt‘ct.ve canliya benzerh o

L. L e . . . . icimde hareket etmesini ogretmek icin yazilimla eslestirilmis
gelistirilmesi 6nemli, ¢iinkii bize gore izin verecek sekilde ve motion capture (devinimleri yakalama) donanimi kullanmislar.
bu, insanlarin robotlara nasil hareketlerin insana daha
yaklagmalar1 ve iliski kurmalari fazla benzemesi i¢in birbiri ardina akmasimi saglayacak

y’ : yonde eniyilenmesini de basarmigslar.

Durumu, “Hareket, insana benzer
bi¢imde oldugunda, insanlarin hareketi
izlemesi ve robotun ne yaptigini
kavramasi daha rahat gerg¢eklesiyordu.”
diye agikliyor Gielniak. “Robot hareketi
tipik olarak kesikli hareketlerle
karakterize olmustur. Cok sayida durma
ve baslamayi igerir. Robotun aksine
insanin hareketi ise ¢ok daha akici ve
dinamiktir.” Biz, insanlarin robotlarla
tipki baska insanlarla oldugu gibi
iliskiye gegmelerini istedik, sonugta
sezgisel bir seydir bu” diye ekliyor

. Gielniak.
Arastirmacilar ayrica Simon'in

hareketlerini yaratmak i¢in kullanilan
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Mechanical Engineering (The Magazine of ASME) dergisinin Mayis 2011 sayisinda Editér Jean Thilmany tarafindan dtzenlenen
"Computing” bolumundeki bu yazi Baris Gondisen tarafindan dilimize ¢evrilmistir. Yazinin orijinaline
htto://memagazine.asme.org/Articles/2011/May/Computing.cfm baglantisindan ulasiabilir.
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bilgisayar algoritmasini, insanlarin
robotun yaptig1 hareketleri taklit
etmesini isteyerek de test etmisler.
Algoritma tarafindan yaratilan hareket
gercekten daha insana benzer ise,
deneklerin bunu taklit etmede daha
basarili olmasi beklenir. Sonu¢ da buna
uygun olmus.

Thomaz bu durumu “Canliya daha
yakin bir hareket yaratmak i¢in

gerceklestirdigimiz bu optimizasyonun,
insanlarin bu hareketi daha rahat
tanimasini ve tam olarak taklit etmesini
sagladigini tespit ettik” diye acikliyor.

Thomaz ve Gielniak'in yaptigi bu
arastirma, robotlarmn insanlar gibi
hareket etmesini saglama konusunda
Oonem tagtyor. Bundan sonraki
calismasinda ikili, Simon'mn ayn1 genel
hareketi farkli 6zgiin bigimlerde

yapmasini saglayabilmek tizerinde
calisacak.

Gielniak buna iliskin “Insanlarin iliski
kurdugu seyin bir robot oldugunu
unutmasi i¢in ne gerekir? Eger robot
aglama gibi somut bir tutum aliyorsa,
ondan her seferinde ayn1 bigimde
aglamasini beklemez, onun yerine hep
farkli aglama bigimleri gormek
istersiniz.” agiklamasini yapiyor.

AY VINCI SON DAKIKA DEGISIKLIKLERINDE

BASARILI

Lunar Crane Survives Last-Minute Switch’

NASA'nin Langley Arastirma
Merkezi'nde yeni tip bir robotik ving
insa ediliyor. Coziilmek istenen sorun
ise ¢cok eski bir mithendislik problemi:
Amag, yeniden bir tasarima girismek
i¢in yeterli biitgenin olmadigi
kosullarda, son dakikada

karsilasilabilecek degisiklikleri yapmak.

S6z konusu aletin ismi Ay Yiizeyi
Yonlendirme Sistemi (LSMS) ve New

York sehrine kayitli Honeybee Robotics
Spacecraft Mechanisms sirketi
tarafindan yapiliyor. Sistem aya inen
aracin yiikiinii bosaltmak igin
tasarlanmis; astronotlarin tek basina bag
edemeyecekleri orta derecede (100 ila
3.000 kg arasindaki) yiikleri indirmek
ve otonom bilimsel deneyler yapmak
gibi islevleri de var.

LSMS bir ving goriiniimiine sahip,

Bu erkek priz iic set elcik kullanarak baska aletlerle uyumlu bicimde eslesiyor.

ancak istenirse robotik bir kol olarak da
calistirilabilir. Sistem iten giiglere karsi
direngli, karbon alagimli, boru bi¢imli
pargalardan olusuyor. Cekme
kuvvetlerine dayanmasi i¢in pargalar
kablolarla giiclendirilmis. Kol ve dnkol
45 dereceye kadar donebiliyor, yerden 9
metre ylikseklige ve yatay olarak da 7,5
metreye kadar uzanabiliyor.

Bilimsel deneyler gergeklestirebilmek
i¢in, kolun sonu bagka aletlerle uyumlu
bigimde eslesmek zorunda. Orijinal
olarak bu aletlere forklift, kepge ve
kova dahildir. Aletleri degistirme
ozelligi astronotlarin bu aleti Mars'ta
oldugu gibi, uzayda da kullanmalarina
olanak saglar.

Tasarimda hi¢ hesapta olmayan bir dizi
zorluk asilmis. Honeybee'den sistem
miihendisi Lee Carlson'a gore, vincin
boyutlari geregi kol, bir aletle eslesmek
i¢in uzun bir yol almak zorunda. Bu da,
her yone birkag in¢lik uzamsal sapma
ve 20 dereceye kadar acisal sapmayla
bagdasacak bir tasarim gerektirmis.

Alet degistiricisi, 450 kg'lik yiikleri
tagiyacak kadar saglam ve yiiksek
derecede agindiriciliga sahip olan ay
tozunu tolere edebilecek nitelikte

? Mechanical Engineering (The Magazine of ASME) dergisinin Mayis 2011 sayisinda Editér Alan S. Brown farafindan dizenienen “Tech Focus:
Materials & Assembly” bolumundeki bu yazilar Baris Gonulsen farafindan dilimize cevrilmistir. Yaziiarin orijinallerine

http://memagazine.asme.org/Articles/2011/May/Tech_Focus.cfm baglantisindan ulasiabilir.
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olmasini gerektirir. Bu durum, aletin
makaral1 yatagini korumaya doniik 6zel
contalar1 zorunlu kilmis.

Tasarim tamamlandiktan sonra, bu kez
NASA senaryoyu degistirmeye karar
vermis. Civatali aletlerle ¢aligmak
yerine, projeye mekanik ve
elektromekanik gii¢ aletlerini katma
karar1 alinmis. Bu karar, gorsel besleme
icin gerekli olacak kameralar, hafif kaya
matkaplar1 ve burgular gibi aletlerin
ihtiyac duyacagi gii¢ i¢in, sisteme bir
modiiler elektrik baglantis1 ekleme
anlamina geliyor.

NASA bastan biitiinsel bir yeniden
tasarim i¢in yeterli biit¢eye sahip degildi.
Bu da miihendislerin asina oldugu bir
durumu yaratti: Son dakika yama-
¢Ozimii!

Boylelikle NASA Honeybee'den erkek
baglant1 elemaninin (ve onun tim
hareketli pargalarinin) 2,5 ing x 4 ing'lik
bir alana sigacak sekilde ayarlanmasini
talep etti. Carlson bu durumu “Bu
herhalde yapmak zorunda oldugum en
kompakt sey” diye acikliyor.

Sonug olarak Carlson'un tasarimi
bizlere, NB Sirketi tarafindan yapilmis
ti¢ setlik SEBS minyatiir kilavuz
iizerinde hareket eden, konvansiyonel
silindirik bir 11 pin elektrikli
baglayiciyi sunar.

“Stirgiiler, uzaklig1 arttirmak igin
cekmece siirgiilerinde oldugu gibi
birbirinin {izerine biniyor.” diyor
Carlson. “Bizim konfigiirasyonumuz
hareketin genislemesini, yaklasik olarak

1i¢ stirgliniin uzunluguna denk gelecek
bi¢imde basartyor. Boylece yarim inglik
yerine, ¢ok ¢ok kiiciik bir kaplama
alaninda 1,5 inglik bir strok elde
edebildik.”

NB sirketinin kilavuzlarinda sahip
olduklar1 kilit avantajlardan biri,
kilavuz ray ve blok arasinda hareket
ederken hi¢ bosluk birakmayan tipte
bilyelerle ¢aligmis olmalari. Bu, iki
yerine dort temas noktasi sagliyor ve
sistemi Onden yiikliiyor. Siirtlinme
arttiginda da bu ayni zamanda
kilavuzlarin kesinlik ve esnemezligini
sagliyor.

Sonug; ¢ok cesitli alete gii¢ veren
yaratict bir robotik ving.

ROBOT SATISLARI YENIDEN SICRADI

Robot Sales Rebound’

Uluslararas1 Robotik Federasyonu
(International Federation of Robotics-
IFR) verilerine gore endiistriyel
robotlara olan talep, 2009 yilinda
sagirtici bir hizla neredeyse yiizde 50
oraninda -1994'ten beri en diislik diizeyi
olan- 60 bin birime geriledikten sonra,
bu kez 2010'da tam iki kat
artt. 2010 yi1linda
gerceklesen toplam 120 bin
endiistriyel robot satisi,
IFR'nin tahminlerinin ¢ok
otesinde oldugu gibi,
kayitlardaki en basarili yil
olan 2005 yilinda satilan
toplam robot say1sini
yakalad1 ve ast1.

Robot satiglarinda 2010
yilinda gerceklesen tim
alanlardaki toparlanmanin
esas motorunu ise otomotiv,
metal ve elektronik
sektorleri olusturdu. Ayni
sektorler 2009'da en kotii
durumda olan sektorlerdi.

GELIRLER (MILYON $)

Fanuc Robotics Europe
sirketinin CEO'su Olaf

Gehrels “Otomotiv sektoriinde 6nemli
projelerin -6zellikle de y1lin ikinci
yarisinda- gergeklestirilmesi, ylizde 30
biliytimeyi dogurdu.” saptamasinda
bulunuyor.

Gehrels gibi, ABB Robotics'in basi Per
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Vegard Nerseth de gida ve eczacilik
sektorlerinde ¢ok biiyiik bir biiylimenin
gerceklestigini tespit ediyor.

Endiistrinin, daha esnek ve
programlamasi kolay robotlarin
gelistirilmesinden de faydalandigim

KAYNAK ROBOTIK PiYASASI: GELIR TAHMINLERI (DUNYA), 2006-2016
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Not: Tiim Sayilar Yuvarlanmistir, Taban Yil 2009

Frost ve Sullivan, kaynak robotlarindaki biiyiimenin nedeninin Asyali otomobil iireticilerinin talep biiyii-
mesinden kaynakl oldugu goriisiindeler
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tespit etmeliyiz. Bu gelisme, robotlarin,
diisiik hacim tiretim kosullarinda ve
is¢ilere dogrudan yardim sunduklar
uygulamalarda daha da pratik
olmalarmi sagladi.

IFR, 2011'de talebin yiizde 10'luk bir
artis daha gosterebilecegi diisiincesinde.
Piyasanin ticte birini olusturan otomotiv
sektoriinde ve diger sektorlerde
simdiden bir¢ok otomasyon projesinin
yolda oldugu agiklanmis durumda.
Grup, Giineydogu Asya, Hindistan,
Brezilya ve Rusya'daki hizli bilyiliyen
tiiketici marketlerinin ve ¢evreyle ilgili
yeni yasa ve diizenlemelerin yeni
yatirim alanlar1 yarattigini ifade ediyor.

Frost ve Sullivan'm kaynak robotu

piyasalara doniik yaptiklari bir analiz,
satiglarin 2009'daki 1,4 milyar $
seviyesinden, 2016 yilinda 2,7 milyar $
seviyesine ¢ikacagini ongdriiyor. 2010
canlanmasi, oniimiizdeki bes yildaki
biiytimeye kilavuzluk edecek trendleri de
yansitiyor. Talep Asya'da keskin bigimde
artarken, Amerika ve Avrupa, Orta Dogu
ve Afrika'da ise miitevazi Ol¢iilerde
artmis.

Otomotivdeki kullanim Cin, Hindistan
ve diger Asya piyasalarinda talep
artisinin temelini olusturuyor. Bunun
nedeni, robotlarin insanlara gore daha
kesin, tam ve tekrarlayan bigimde
kaynak yapabilmeleri ve seri liretimde
¢evrim siirelerini diisiirmeleri. Robotlar
metal isleme, agir is makineleri, gemi

yapim ve proses endiistrilerine daha
fazla kullanim potansiyelini de tastyorlar.

Bu endiistrilerin ¢ogu Asya'ya kaymis
durumda ve robot imalat1 da onlar1
izlemekte. Bu gelisme, kisa ve orta
vadede daha diisiik fiyatlara neden
olacak. Bu durum iireticilerin karliligini
sikistirirken, ayn1 zamanda robotik
yatirimlarda geri 6deme zamanlarini
diistirecek ve daha kiigiik iireticilerde de
teknoloji kullanimin1 yayginlastiracak.

[zleme sistemleri, kaynak robotlarinin
diizenli izlenmesi ve kontrolii i¢in kolay
bir yol sunmalariyla da giderek
yayginlastyor, bu da kii¢iik sirketlerin
kaynak robotlarina yatirim yapmalarini
kolaylastiracak.

TAKIM TEZGAHLARINDA KABLOSUZ KUMANDA

Control Machine Tools Wirelessly’

Bu sahneyi kag¢ kez gérmiisiizdiir? Bir
makine/tezgah operatorii bir parga
izerinde ¢alistyordur, 6te yandan da
elini makine/tezgah kontrollerinden
kaldirmaksizin, ¢calisma alanini daha iyi
gorebilmek i¢in kivranip durmaktadir.
Heidenhain sirketinin bu durum i¢in
bize sundugu bir ¢oziim var: Takim
tezgahlar i¢in ilk kablosuz el
kumandasi piyasaya siiriildii.

Sirkete gore kablosuz HR 550 FS el
kumandasi, kullanicinin tiim dikkatini
makinenin/tezgahin calisma alani
lizerine yoneltebilmesini sagliyor. Bu da
ozellikle biiyiik
makinelerde/tezgahlarda deneme ve
veri yiikleme i¢in pargalari elle
yerlestirmek gerektiginde bilylik 6nem
kazaniyor. Kablosuz alet hareket
kisitlamasini kaldirdig gibi, el
kumandasi kablolarina takilip diisme ve
makineye/tezgaha kablo kaptirma vb.
riskleri de ortadan kaldirtyor.

El kumandas1 alt1 aksa kadar kontrol
saglayan renkli kodlanmis bombeli
anahtarlardan olusuyor. (Makine/tezgah

tireticileri bu
anahtarlardan birini sanal
bir alet aksini segmek
iizere de ayarlayabilirler.)
El kumandasmin ekrani
bir baglik ve alt1 durum
satirini gosteriyor. Aks
pozisyonu, mil devri,
ilerleme hizi, hata iletileri,
rotasyon ve egimli ¢alisma
diizlemini gosteren alet,
ayrica makine/tezgah
entegratori tarafindan
belirlenen bes adet
programlanabilir islem
tusunu da icerebiliyor.

El kumandasi, patentli bir
iirtin olan 2.4 GHz ZigBee
iletisim protokoliinii
kullaniyor. Bu firtin,
Heidenhain'in iTNC 530
kontroldriiyle ¢aligmast
icin 6zel olarak
tasarimlanmis. HR 550
FS'nin yaninda ayrica pili sarj etmek
i¢in kullanilan bir takma aygit da
sunuluyor. Kullanicilar, her birine 6zel

Kablosuz bir el kumandast makineleri/tezgihlar
konumlandiriyor.

bir kanalin tahsis edildigi kosullarda,
birkag siiriicii birimini birden yan yana
kullanabiliyorlar. I
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