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Simulasyon nedir?
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Basit bir soru soruyorsun: simulasyon nedir? Kisa yanit,
simulasyonun bir gercek veya hayali sistemin nasil
davrandigini bir model kullanarak taklit etmek oldugudur.
Model, incelemek istedigin sistemin basitlestirilmis bir
temsilcisidir. Kitap boyunca bu tek cumleyi, her seferinde bir
fikri acarak ele aliyoruz, boylece simulasyonu sifirdan
anlayabilirsin.



Sistem, bir davranisa dogru birlikte ¢alisan parcalar kimesidir.
Bir robot bir sistemdir: parcalari arasinda motorlar,
tekerlekler, sensorler ve bir kontrol programi bulunur. Bir
fabrika da bir sistemdir; makineler ve isciler birbirine baglhdar.
Simiilasyon her zaman hangi sistemi incelemek istedigini
belirterek baslar, ¢uinki model o sistemin davranisini
kopyalamalidir.



Model, sistemin kendisi degil, basitlestirilmis bir temsilcisidir.
Gercgek bir robotun yaninda ayni robotun daha kucuk bir
¢izimini diisiin; ¢izim bir modeldir. Model, 6nemsedigin
ozellikleri korur ve gerisini disarida birakir. Modelle ¢alisirsin
¢unku tam gercek seyden daha kolay ele alinir.
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Similasyon yalnizca bir sistemin resmi degildir; sistemin
zaman iginde nasil davrandiginin bir kopyasidir. Model, gergek
sistemin adimlarini veya hareketlerini an be an yeniden
uretmelidir. Bir robotun resmi seklini gosterir, ama bir
simiilasyon robotun hareket ettigini, dondigiuni ve durdugunu
gosterir. Zaman icindeki davranis, simulasyonun kalbidir.
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Bir sistem, laboratuvardaki bir robot gibi var olan bir sey veya
hi¢ insa edilmemis planlanmis bir makine gibi yalnizca hayal
edilen bir sey olabilir. Simulasyon her iki durumda da ise yarar
cunkl yalnizca bir modele ihtiya¢ duyar, gercek seye degil.

Sistemin kurallarini tanimlayabiliyorsan, henuz var olsun ya da
olmasin, onu simule edebilirsin.
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Kitabin 6rnegini adim adim izle: fiziksel robotu insa etmeden
once bir robotun hareketini bilgisayarda denemek istiyorsun.
Bilgisayar surumu hic metal, motor veya tekerlek olmadan test
edilebilir. Calistirirsin, robotun ekranda hareketini izlersin ve
tasarimi ayarlarsin. Ancak tasarim iyi gorundukten sonra
gercek parcalara para harcarsin.
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Her model, nasil davranacagini belirleyen kurallar igerir.
Robot icin kurallar ne kadar hizli hareket ettigini, ne kadar
keskin donduguni ve sensorunin ne kadar uzagi gorebildigini
soyleyebilir. Bu kurallar modeli olusturan kisi tarafindan
yazilir. Bir kurali degistir, simiile edilen robot farkli davranair.
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Bir model ayrica varsayimlar tasir; bunlar modeli basit tutmak
icin bilerek yapilan segimlerdir. Zeminin diiz oldugunu,
robotun her zaman dengede oldugunu ve rizgar olmadigini
varsayabilirsin. Bu varsayimlar hata degildir; bilin¢li
basitlestirmelerdir. Her seyi modellemeden 6nemsedigin
davranisa odaklanmani saglarlar.
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Simulasyonun ¢iktisi sihirle degil, kurallari ve varsayimlari
tarafindan sekillendirilir. Robotun hiz kuralini1 daha yiiksege
ayarlarsan ayni siirede daha uzaga gider. Zemini diiz
varsayarsan asla devrilmez. Bir kurali veya bir varsayimi
degistirmek sonucu degistirebilir, bu ytizden ¢ikt1 her zaman
kurdugun modeli yansaitir.



Simulasyon deneyleri daha ucuz hale getirebilir gunku gercek
sistemi insa etmene veya satin almana gerek yoktur. Bircok
robot surumunu bilgisayarda denemek, bircok fiziksel robot
insa etmekten ¢cok daha az maliyetlidir. Tek bir parca siparis
etmeden bir 6gleden sonrada on tasarimi test edebilirsin. Para
ve malzeme tasarruf edilir ve hangi tasarimin en iyi calistigini

yine de ogrenebilirsin.




Simulasyon deneyleri daha guivenli de degil, daha guvenli hale
de getirebilir ¢unki tehlikeli testler gercek diinyada degil
modelde gerceklesir. Bir robotu sicak bir yuzeyin yakininda
veya dik bir yamacgta test etmek istedigini varsayalim. Bu testi
bilgisayarda calistirmak, kimsenin yaralanmamasi ve hicbir
seyin zarar gormemesi anlamina gelir. Riskli fikirler model
icinde serbestce kesfedilebilir.
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Gergek dinyada modelin disarida birakabilecegi etkiler vardair:
engebeli zemin, rizgar, toz veya sicaklik gibi. Modelin zemini
diz varsayiyorsa, gercek robotunun karsilasacaq: timsekleri
asla gormez. Bu eksik etkiler, simulasyonun gerceklikle ayni
olmamasinin nedenidir. Iyi bir simiillasyon kullanicis: her

zaman neyin disarida birakildigini sorar.
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Simulasyonda ise yarayan bir ¢ozum, gercek ortamda ayni
sonucu vermeyebilir. Ekranda kusursuz yuruyen ama gercek
bir halida tokezleyen bir robot dusun. Model halinin
yumusakligini icermiyordu, bu ytizden basarisi yalnizca model
icinde dogruydu. Simiile edilmis basar1 gli¢liu bir ipucudur,
garanti degil.




Yaygin bir hata, simulasyon sonuclarini nihai gercek olarak
gormektir. Sonuclar ancak modelin kurallar ve varsayimlari
kadar iyidir, bu yuzden ekrandaki kusursuz bir puan tek basina
pek bir sey kanitlamaz. Simulasyonu kesfetmek ve
karsilastirmak icin kullan, sonra onemli bulgular gercgeklikle
kontrol et. Modele yonlendirme i¢in giiven, kesinlik i¢in degil.
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Bir baska yaygin hata, sistemin kendisini degil bir modeli
izledigini unutmaktir. Her zaman modelde hangi kurallarin ve
varsayimlarin disarida birakildigini sor. Guzel bir animasyon,
surtunme veya pil tuketimi gibi eksik bir etkiyi gizleyebilir.
Modeli hatirlamak, simiilasyonun gercekte ne gosterdigi
konusunda durtst kalmani saglar.
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Simulasyon, bir sistemin davranisini bir model araciligiyla
taklit eder; bu deneyleri daha ucuz ve daha guvenli hale getirir
ama modelin kurallarina ve varsayimlarina baghdir. Eksik
gercek dunya etkileri, simule edilmis basarinin gercek
sonuclardan farkli olmasina yol acabilir. Simulasyonu bir¢cok
fikri hizla kesfetmek icin kullan, sonra en iyilerini gercek
dinyada kontrol et. Bu denge, simiilasyonun ne olduguna
pratik yanmttir.
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