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Massachussetts Teknoloji Enstitiisi’'nde (MI
san bir grup miihendis, bir tiir robot plano ST
lar gibi havada siiziilebilen, yelkenli gemiler gibi ! -
r algalarin tizerinde sorf yapabilen robot planériin aguhigt
' 3 kilogramdan daha az ve tipik bir yelkenli gem'x ‘
10 kat daha hizli hareket edebiliyor.

astir lar gelecekte okyanuslart tarayip
ri t icin hem ucabilen hem de yiizebilen
u tiir robotlart kullanmay1 planliyor.
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Jean-Jacques Slotine

Gectigimiz yil MIT’de calisan Gab-
riel Bousquet, Jean-Jacques Slotine
ve Michael Triantafyllou, albatros-
larin nasil uctuguyla ilgili bir ma-
kale yayumladi. Sonuglar, albatros-
larin “momentum transferi” olarak
adlandirilan mekanik stirece aract-
lik etmeleri sayesinde ¢ok az enerji
harcayarak uzun mesafeler katet-
meyi basarabildiklerini gosteriyor.

Michael Triantafyllou

Gabriel Bousquet

Yukseklerdeki hizli hareket eden
hava katmanlarindan momentum
alan kuslar yerytiziine dogru dali-
sa gectiklerinde bu momentumu
al¢aklardaki yavas hava katman-
larina aktartyor ve boylece strekli
kanat ¢irpmak zorunda kalmadan
yol alabiliyorlar.




Ibatroslar ucarken meydana
gelen fiziksel stirecler, yelkenli
gemiler yol alirken meydana
gelen fiziksel streclerle aynt.
Yelkenli gemiler de albatroslar gibi momen-
tum transferine aracilik eder, yiiksek hizla
hareket eden riizgardan aldiklart momen-
tumu disiik hizla hareket eden suya aktarir-
lar. Hem kuslarin hem de yelkenli gemilerin
daha hizlt hareket etmesini saglayan seyler
aynt: kolayca asilt kalabilmek ve farkli hiz-
larla hareket eden iki ortamla etkilesmek.
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Albatroslar, kanatlart sayesinde, havada ast-
It kalmada ¢ok basartlidir. Ancak uctuklart
hava katmanlarindaki riizgarlar arasinda-
ki hiz farkt azdwr. Yelkenli gemilerse birbi-
rinden ¢ok farkli hizlarla hareket eden iki
ayrt ortamin icinde bulunurlar: hava ve su.
Ancak gemilerin gdvdesi ile su arasindaki
sirtinme, gemilerin hizinin ¢ok fazla art-
masint engeller.
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Arastirmacilar, ilk olarak hem ugcabilen
hem de ylizebilen bir hibrit ara¢ tasarlamus.
Kanat acikligt 3 metre olan araca liggen bi-
¢imli bir yelken ve zayif, kanat benzeri bir
karina eklenmis. Kuramsal modeller kulla-
nilarak yapilan tahminler, bOyle bir aracin
hafif riizgarl havalarda siradan yelkenli ge-
milerden 3-10 kat daha hizli hareket edebile-
cedini ve yaklasik olarak saatte 35 kilometre
hiza ulagmast i¢in albatroslarin ihtiyact ola-
nin sadece yarist kadar riizgarin yeterli ola-
cagunt gosteriyormus.

Uretilen ilk prototipe kiiresel konum-
landuma sistemi (GPS), sensorler, ultrason
ve otomatik pilot cihazt eklenmis. Ancak de-
neyleri basitlestirmek icin, plandre yelken
takilmamuts. Ucusa ge¢mesi icin gerekli ilk
hiz1 verebilmek i¢in, robot, bir oltanin ucu-
na astmis ve olta bir bota takilmts. Botun
hizt saatte 30 kilometrenin lzerine ¢ikartl-
diginda robot planor kendiliginden havala-
narak otonom bicimde riizgarda stiziilmeye
baslamis. Daha sonra bir uzaktan kuman-
dayla robota al¢almast komutu verilmis.

Suya battiktan sonra robotun hareket yonu-
nln arzu edildigi gibi kontrol edilebildigi
goralmus. Tekrar havalanmast komutu ve-
rildiginde ise robot sudan ¢itkmayt basarmus.

Arastirmacilar gelecekte hem ugabilen
hem de ytiizebilen robot filolarint okyanus-
larda veri toplamak amactyla kullanmayt
planliyor. H

Kaynak

http://news.mit.edu/2018/albatross-robot-takes-flight-0518

Albatroslar,
kanatlarn
sayesinde,
havada
astlt kalmada
cok
basarilidir.





