
Üstün insan üzerine anlat›lan öy-
küler Atlas’tan Zeus’a, Superman’den
bilimkurgu filmleriyle tan›d›¤›m›z Ar-
nold Schwarzenneger’e kadar uzan›-
yor. Utah Üniversitesi’nden robotik
uzman› olan Stephen Jacobsen, bu-
nun art›k gerçek dünyaya yans›t›lma-
s›n›n zaman›n›n geldi¤ini söylüyor.
Jacobsen’in Salt Lake City merkezli
flirketi Sarcos, bunu gerçeklefltirebil-
mek için robot giysiler üretiyor. Bu
güçlendirilmifl iskeletler a¤›r yükleri
uzak mesafelere tafl›yabiliyor. Giysi-
ler, bir kaza s›ras›nda bu giysileri gi-
yen kurtarma ekipleri kazazedeleri
kolayca kurtarabiliyor, hatta bu robot
giysileri giyen engelliler rahatça ken-
di bafllar›na çevrede dolaflabiliyor.
Bunlar gözüpek bir vizyon olarak gö-
rüebilir ve Sarcos da bunu öne süren
ilk flirket, yine de Jacobsen kendine
güveniyor. Kariyeri boyunca bu bece-
rikli buluflçu birçok alet gelifltirmifl.
Bunlar aras›nda protez kollar ve Las
Vegas  Bellagio Otel’deki danseden
çeflmeler de var. Bütün bunlar yap›l›r-
ken robotik teknolojisinin elverdi¤i

bütün geliflmelerden yararlan›lm›fl.
Jacobsen bir çeflit d›fl iskelet gibi gö-
rünen bu robot giysileri y›llar boyun-
ca gelifltirdi¤ini ve do¤ruyu bulunca-
ya kadar birçok düzeltmeler yap›ld›¤›-
n› anlat›yor.

Alg›lay›c› Elbise
Jacobsen giyilebilir robotlar›n na-

s›l yap›ld›¤›n›n süreçlerini anlat›yor.
Bunun ilk aflamas›nda d›fl iskeletin ta-
sarlanmas› yer al›yor. Tasar›mc›lar in-
san vücudunun nas›l hareket etti¤ini
ö¤renmek için önce plastik bir model
kullan›yorlar. Bu modeli kullanan gö-
nüllüler üzerinde 30 alg›lyac›yla öl-
çüm yap›l›yor. Böylece hareketlerin
ölçüleri hesaplan›yor. Koflma, yürü-
me, z›plama, titreme, çömelme gibi
hareketlerin nas›l oldu¤u, bunlar ya-
p›l›rken zamanlaman›n ve hareketin
nas›l oldu¤u de¤erlendirilerek bilgisa-
yara aktar›l›yor.

Mini Model
Çeflitli tasar›mlar›n nas›l yap›labi-

lece¤i konusunda fiziksel modellerin

yap›lmas›n›n da önemi var. Bir dona-
n›m odas›nda tasar›mc› Jon Price, bir
insan›n dörtte biri ölçe¤indeki kil bir
maket üzerinde minyatür tahta mo-
dellerle çal›fl›yor. Bu düzenek  araflt›r-
mac›lara dene¤in çevresindeki meka-
nizman›n sorun ç›kar›p ç›karmayaca-
¤›n› görmesine yar›yor. Bu aflamada
yap›lacak de¤ifliklikler çok daha ko-
lay gerçeklefltirilebiliyor. 

Güçlü ve Hassas
Bu d›fl iskeletin temel tasar›m› ta-

mamland›ktan sonra araflt›rmac›lar
tüm dikkatlerini detaylara yöneltiyor.
Sözgelimi fabrikasyon test istasyo-
nunda bir mühendis iskeletin pelvis
ayarlar›n› yap›yor. Robot giysinin kul-
lan›c›n›n ne yapt›¤›n› hissetmesi ve
hareketlerini k›s›tlamadan ona yar-
d›mc› olmas› gerekiyor. Biraz güç
yönlendirmesi, ki Jacobsen buna “yol-
dan ç›kma kontrolü” ad›n› veriyor.
Bunun çal›flabilmesi için karmafl›k al-
g›lay›c›lar›n kullan›c›lar›n ayaklar›
çevresindeki platformlardaki bacak
eklemlerinin her birine yerlefltirilmesi
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gerekiyor. Jacobsen bir test istasyo-
nunda eklemlerin hidrolik arac›l›¤›yla
nas›l kontrol edildi¤ini gösteriyor. Bir
valf kümesi kullanarak araflt›rmac›lar
farkl› s›v› bas›nçlar›nda ve h›zlar›nda
eklemlerin nas›l hareket etti¤ini test
ediyorlar. Jacobsen, Sarcos’un en bü-
yük baflar›lar›ndan birinin, güçlü, h›z-
l› ve becerikli makineler yapabilmek
oldu¤unu söylüyor.

Ben Robot
Hangar›n yan›ndaki genifl bir

odada Jacobsen, bu denemelerin so-
nunda ortaya ç›kan fleyi ortaya ç›ka-
r›yor: Bu, mavi bir perdenin arkas›n-
da, yürüme band›n›n üzerinde duran
ve gövdenin alt k›sm› olarak tasarlan-
m›fl bir prototip. Her iki bacakta kal-

ça,diz ve ayak bileklerindeki eklem-
lerde yaklafl›k 20 alg›lay›c› var. Bun-
lar bir PC’ye ba¤l› ve uyumlu bir bi-
çimde çal›fl›yor. Bu aleti giyip yürü-
yüfl band› üzerinde yürüdü¤ünüzde,
merdivenlerden afla¤› yukar› inip ç›k-
t›kça, s›rt›n›zda 90 kilo tafl›man›za
karfl›l›k hiç a¤›rl›k hissetmezsiniz di-
yor Jacobsen. Hatta arkan›zda birini
tafl›rken tek aya¤›n›z üzerine yasla-
n›rs›n›z ve sanki tak bafl›naym›fls›n›z
gibi hiç yorgunluk hissetmezsiniz.
Bu d›fl iskelet bir güç ilave ediyor
çünkü bacaklar› kullan›c›n›nki gibi
yere paralel duruyor. Bunun yan›nda
bu yaln›zca bir test birimi. Daha kar-
mafl›k birimlerin bir arada üretilmesi-
nin ard›ndan hepsini birden test et-
mek gerekecek.

Güç Paketi
fiimdilik bu d›fl iskeletin gücü, bir

yak›t tank›na ba¤l› motorun sa¤lad›-
¤› hidrolik gücünden kaynaklan›yor.
Jacobsen tafl›nablir motoru göstere-
rek flöyle diyor: “Gelecekte Sarcos,
d›fl iskelet için daha küçük ve daha
etkili güç birimleri üzerinde çal›fla-
cak. ‹skeletler de daha hafif, daha
güçlü ve kullan›c› dostu olacaklar.”
Kullan›m kolayl›¤›, uzun mesafeler
almak için ve hayat kurtarmak için
gerekli. Sorcos, d›fl iskelet yard›m›yla
giyilebilir robotlar› gelifltirmeyi ve
çok daha ileri noktalara tafl›may› he-
defliyor.
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