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Su soruyu okudun: bir robot ¢cevresini nasil algilar? Kisa yanat,
sensorlerin veri topladigl ve yazilimin bu veriyi yararh bilgiye
donusturdugudur. Algilama, anlamayla degil olcimlerle baslar.
Ornegin, bir odadaki robot, ¢evresinde ne oldugunu
bilebilmeden once sayilar ve goruntuler toplar.
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Algilamak, robotun ¢gevresinde ne oldugunu bulmak demektir.
Robot bir insan gibi gormez veya hissetmez; yalnizca olcumler
alir. Bu 6lgiimler onun dis diinyayla tek baglantisidir. Ornegin,
bir robot bir sandalyeyi sandalye olarak gormez; belirli bir
mesafede bir nesne olabilece@ini gosteren sayilar alir.
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Bir robotun dinya hakkinda herhangi bir sey 6grenmesi icin
sensorlere ihtiyaci vardir. Sensorler olmadan ¢evresi hakkinda
hic¢ verisi olmaz. Sensorler, 151k, mesafe veya temas gibi seyleri
algilayan donamim parcalaridir. Ornegin, hi¢ sensorii olmayan
bir robot bir duvarin yakin mi uzak mi oldugunu soyleyemez;
uzerinde c¢alisacak hicbir bilgisi yoktur.
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Bir kamera sensorti, robotun 6niinde ne oldugunun bir
goruntusunu yakalar. Goruntu yalnizca veridir, henuz anlama
degildir. Yazilimin okuyabilecegi kiiciik renk degerlerinden
olusan bir 1zgaradir. Ornegin, bir kamera 6niinde parlak bir
dikdortgen kaydedebilir, ancak yazilim goruntuyu isleyene
kadar robot bunun bir kap1 oldugunu bilmez.
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Bir mesafe oOlger bir sinyal gonderir ve geri donmesinin ne
kadar stiirduginiu oOlger. Bu, bir seyin ne kadar uzakta olduguna
dair bir say1 verir. Sinyal ses veya 1s1k olabilir ve zaman
gecikmesi mesafeyi soyler. Ornegin, sinyal hizli1 dénerse robot
bir engelin yakin oldugunu bilir; daha uzun bir gecikme
engelin daha uzakta oldugu anlamina gelir.
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Bir dokunma sensorti, robot bir seye ¢carptiginda tepki verir.
Robota temasin gerceklestigini soyler, ama daha fazlasim
degil. Nesnenin ne oldugunu veya ¢arpmadan once ne kadar
uzakta oldugunu soyleyemez. Ornegin, bir tampondaki
dokunma sensoru bir carpmay: bildirir ve robot ardindan
durabilir veya geri gidebilir.




Sensorlerden gelen olgumler robotun yazilimina akar. Yazilim,
sayllar ve goruntulerle calisan kisimdir. Robotun icindeki bir
bilgisayarda calisir ve verilere kurallar uygular. Ornegin,
yazilim bir mesafe degeri ve bir kamera goruntusu alir ve
bunlari ¢cevrenin yararlh bir resmine donusturmeye baslar.
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Ham olcumleri tek basina kullanmak zordur. Yazilim bunlan
isler ve cevre hakkinda kullanilabilir bilgi ¢ikarr. Isleme,
verileri temizlemek, birlestirmek ve yorumlamak demektir.
Ornegin, bir dizi mesafe sayisi tek ve net bir ifadeye
donusturulebilir: yaklasik bir metre ileride bir engel var.
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Yazilim, mesafe olgumlerini net bir sonuca donusturur: ondeki
engel ne kadar uzakta. Bu, somut ve kullanilabilir bir bilgi
parcasidir. Kararh bir say1 elde etmek icin birka¢ okumayi
ortalamasin alabilir. Ornegin, mesafe olger 1,02, 0,98 ve 1,00
metre dondururse yazilim engelin yaklasik bir metre uzakta
oldugunu bildirir.




Her sensor biraz yanhs olabilir. Bu nedenle robotun dunya
resmi hicbir zaman tamamen kesin degildir. Iyi bir sensortun
bile sinirlar vardir ve yazilim bunlar hesaba katmalidir.
Ornegin, gercek mesafe 1,00 metre iken bir mesafe 6lcer 1,05
metre okuyabilir, bu yuzden robot ol¢gumlerini yaklasik olarak
ele almahdir.
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Higbir sey degismese bile okumalar biraz dalgalanabilir.
Ol¢iimlerdeki bu rastgele salinima sensor giriltiisii denir.
Gurultu, sensorun igindeki ve disindaki bir¢gok kucuk nedenden
kaynaklanir. Ornegin, hareketsiz bir duvara yonelen bir mesafe
olcer arka arkaya 1,00, 1,03 ve 0,97 metre dondurebilir; bu
degisim sensor gurultisudur.
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Baz1 hatalar sabittir; ornegin her zaman biraz fazla uzak
okuyan bir mesafe olcer gibi. Bunlar rastgele gurultuden farklh
olarak ol¢cum hatalardir. Sabit bir hata tum okumalar: ayni
yone kaydirir. Ornegin, olcer her zaman bes santimetre
ekliyorsa robot bu sapmay1 ¢ikarmayi 6grenebilir, ama 6nce bu
oruntuyu fark etmelidir.
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Robot bir kameray1 ve bir mesafe olceri birlikte kullanabilir. iki
kaynak uyustugunda robot algiladig: sey konusunda daha emin
olabilir. Uyusma, her iki kaynaktan gelen bilginin ayni1 sonuca
isaret etmesi demektir. Ornegin, kamera bir engel gosteriyorsa
ve mesafe olcer yakin bir nesne bildiriyorsa robot gercekten
orada bir engel olduguna giivenir.
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Birden ¢ok kaynagi birlikte kullanmak belirsizligin bir kismini
azaltabilir. Tum hatalari ortadan kaldirmaz, ama robotun
resmine daha ¢ok guvenmesine yardimci olur. Kaynaklar:
birlestirmeye sensor fuzyonu denir ve ol¢umleri tartip
karsilastirarak calisir. Ornegin, kamera emin degilse ama
mesafe olger netse robot mesafe okumasina daha ¢ok
guvenebilir.




Bir sensoriin her zaman dogru oldugunu veya robotun
gercekten gordugini disinmek gibi yaygin yeni baslayan
hatalarimi kontrol et. Sensorlerin islenmesi gereken kusurlu
veriler verdigini unutma. Tek bir okumanin gergek oldugunu
varsayma ve veriyi anlamayla karistirma. Ornegin, mesafe
olger sinyali iginden gectigi icin bir robot cam duvari yanlhs
degerlendirebilir, bu ylizden sensoriin sinirlarini goz oniinde
bulundurmalisin.
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Sensorler veri toplar, yazilim bunu kullanilabilir bilgiye
donustiurur ve kaynaklan birlestirmek belirsizligin bir kismini
azaltir. Bir robot ¢cevresini boyle algilar. Algilama, insan
benzeri gorme veya hissetme degil, 6lcim ve isleme sturecidir.
Ornegin, kamera, mesafe olcer ve dokunma sensoriini birlikte
kullanan bir robot ¢evresinde ne olduguna dair daha guvenilir
bir resim olusturabilir.




