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Gokhan Tok

Ustiin insan tzerine anlatilan 6y-
kiiler Atlas’tan Zeus’a, Superman’den
bilimkurgu filmleriyle tanidigimiz Ar-
nold Schwarzenneger’e kadar uzani-
yor. Utah Universitesi'nden robotik
uzmani olan Stephen Jacobsen, bu-
nun artik gercek diinyaya yansitilma-
siiin  zamaninin  geldigini  séyliyor.
Jacobsen’in Salt Lake City merkezli
sirketi Sarcos, bunu gerceklestirebil-
mek icin robot giysiler retiyor. Bu
glclendirilmis iskeletler agir yikleri
uzak mesafelere tasiyabiliyor. Giysi-
ler, bir kaza sirasinda bu giysileri gi-
yen kurtarma ekipleri kazazedeleri
kolayca kurtarabiliyor, hatta bu robot
giysileri giyen engelliler rahatca ken-
di baslarina cevrede dolasabiliyor.
Bunlar goziipek bir vizyon olarak go-
riebilir ve Sarcos da bunu 6ne stiren
ilk sirket, yine de Jacobsen kendine
gliveniyor. Kariyeri boyunca bu bece-
rikli buluscu bircok alet gelistirmis.
Bunlar arasinda protez kollar ve Las
Vegas Bellagio Otel’deki danseden
cesmeler de var. Bttin bunlar yapilir-
ken robotik teknolojisinin elverdigi
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biitiin gelismelerden yararlanilmis.

Jacobsen bir cesit dis iskelet gibi go-
riinen bu robot giysileri yillar boyun-
ca gelistirdigini ve dogruyu bulunca-
ya kadar bircok diizeltmeler yapildigi-

n1 anlatiyor.

Algilayici Elbise

Jacobsen giyilebilir robotlarin na-
sil yapildiginin streclerini anlatiyor.
Bunun ilk asamasinda dis iskeletin ta-
sarlanmasi yer aliyor. Tasarimcilar in-
san vicudunun nasil hareket ettigini
6grenmek icin 6nce plastik bir model
kullaniyorlar. Bu modeli kullanan g6-
nilldler tizerinde 30 algilyaciyla 6l-
cim yapiliyor. Boylece hareketlerin
olctileri hesaplaniyor. Kosma, yiiri-
me, ziplama, titreme, ¢comelme gibi
hareketlerin nasil oldugu, bunlar ya-
pilirken zamanlamanin ve hareketin
nasil oldugu degerlendirilerek bilgisa-
yara aktariliyor.

Mini Model

Cesitli tasarimlarin nasil yapilabi-
lecegi konusunda fiziksel modellerin

yapilmasinin da 6nemi var. Bir dona-
nim odasinda tasarimci Jon Price, bir
insanin dortte biri 6lcegindeki kil bir
maket tizerinde minyatlr tahta mo-
dellerle ¢alistyor. Bu diizenek arastir-
macilara denegin cevresindeki meka-
nizmanin sorun c¢ikarip c¢ikarmayaca-
g1 gérmesine yariyor. Bu asamada
yapilacak degisiklikler ¢ok daha ko-
lay gerceklestirilebiliyor.

Gliclii ve Hassas

Bu dis iskeletin temel tasarimi ta-
mamlandiktan sonra arastirmacilar
tim dikkatlerini detaylara yoneltiyor.
Sozgelimi fabrikasyon test istasyo-
nunda bir mihendis iskeletin pelvis
ayarlarini yapiyor. Robot giysinin kul-
lanicinin ne yaptigini hissetmesi ve
hareketlerini kisitlamadan ona yar-
dimc1 olmasi gerekiyor. Biraz gilic
yonlendirmesi, ki Jacobsen buna “yol-
dan c¢kma kontrold” adini veriyor.
Bunun calisabilmesi icin karmasik al-
gilayicilarin  kullanicilarin  ayaklar:
cevresindeki platformlardaki bacak
eklemlerinin her birine yerlestirilmesi
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gerekiyor. Jacobsen bir test istasyo-
nunda eklemlerin hidrolik araciligiyla
nasil kontrol edildigini gosteriyor. Bir
valf kiimesi kullanarak arastirmacilar
farkli sivi basinglarinda ve hizlarinda
eklemlerin nasil hareket ettigini test
ediyorlar. Jacobsen, Sarcos’un en bi-
yiik basarilarindan birinin, glicld, hiz-
I1 ve becerikli makineler yapabilmek
oldugunu soéyliyor.

Ben Robot

Hangarin yanindaki genis bir
odada Jacobsen, bu denemelerin so-
nunda ortaya cikan seyi ortaya cika-
riyor: Bu, mavi bir perdenin arkasin-
da, yliriime bandinin tizerinde duran
ve govdenin alt kismi olarak tasarlan-
mis bir prototip. Her iki bacakta kal-

ca,diz ve ayak bileklerindeki eklem-
lerde yaklasik 20 algilayict var. Bun-
lar bir PC’ye bagh ve uyumlu bir bi-
¢imde calisiyor. Bu aleti giyip yiri-
yis bandi tizerinde yiridigintzde,
merdivenlerden asagi yukari inip cik-
tikca, sirtinizda 90 kilo tasimaniza
karsilik hic agirlik hissetmezsiniz di-
yor Jacobsen. Hatta arkanizda birini
tasirken tek ayaginiz (zerine yasla-
nirsiniz ve sanki tak basinaymissiniz
gibi hi¢c yorgunluk hissetmezsiniz.
Bu dis iskelet bir gilic ilave ediyor
clinkt bacaklar1 kullanicininki gibi
yere paralel duruyor. Bunun yaninda
bu yalnizca bir test birimi. Daha kar-
masik birimlerin bir arada tGretilmesi-
nin ardindan hepsini birden test et-
mek gerekecek.

Gli¢ Paketi

Simdilik bu dis iskeletin gticd, bir
yakit tankina bagli motorun sagladi-
81 hidrolik gtictinden kaynaklaniyor.
Jacobsen tasinablir motoru gdstere-
rek soyle diyor: “Gelecekte Sarcos,
dis iskelet icin daha kii¢lik ve daha
etkili glic birimleri tzerinde calisa-
cak. iskeletler de daha hafif, daha
gliclii ve kullanic1 dostu olacaklar.”
Kullanim kolayligi, uzun mesafeler
almak icin ve hayat kurtarmak icin
gerekli. Sorcos, dis iskelet yardimiyla
giyilebilir robotlar1 gelistirmeyi ve
cok daha ileri noktalara tasimayi he-
defliyor.
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