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1.AMAG:

Disiplinlerarasi bir bilim olan hesaplamali sinirbilim, merkezi sinir sistemine iliskin aciklamalar
getirirken, tersine miihendislik yaklasimiyla robotik uygulamalarinda 6zellikle son yillarda yer
edinmekte ve bu calismalar insan beynine iliskin modellere test ortami saglamaktadir. Beyindeki
sireclerin olusmasinda etkin yapilara dayali gelistirilen matematiksel modeller ayni zamanda hasta
bakimi ya da tehlikeli ortamlarda arama ¢alismasi yapilmasi gibi, karar vermenin 6nemli oldugu
robotik uygulamalari icin de 6neme sahiptir. Bu ¢alisma ile karar verme siirecine ait bir hesaplamall
modelin gercek bir robot lizerinde uygulanmasi gerceklestiriimeye calisiimistir.

2.GEREC VE YONTEM:

Bir farenin yiyecek arama ve saklamaya iliskin davranisini gergekleyebilmek igin Bioloid robot
lizerinde bir hesaplamali basal ganglia-thalamus-korteks modeli kullanildi. Bu modelde farenin dis
diinya ile iliskisi, robot tizerinde bulunan bir uzaklik senséri ve bir kiziltesi sensor ile saglandi. Bu
sensorlerden alinan veriler sonucunda model, robotun mikrokontroloriine C dili ile programlanarak
goémildi. Bu model yardimiyla segilen hareket ile saglanan karar verme islemi robotun motorlarina
bir ¢ikis olarak gonderildi.

3.BULGULAR:

Gergekleme sirasinda robot kiiclik boyutta bir kutuyu yem olarak, bliylik boyutta bir kutuyu ise engel
olarak algilayabildi Bulunulan ortamdan farkh bir yansimaya sahip bir siyah bant ise yuva olarak
algilandi ve yem buraya yerlestirildi. Boylelikle robotun sirasiyla yiyecek arama, yiyecegi taniyarak
alma ve yuvaya birakma islemlerini gergeklestirilmis oldu.

4.SONUC:

Bu calismada daha dnce yapilan ¢calismalardaki basal ganglia-thalamus-korteks hesaplamali modeli
kullanildi. Ancak farkh olarak bu ¢alismada model, bir benzetim ortaminda degil gercek bir Bioloid
robot Gizerinde test edildi. Yapilan ¢calisma, beyindeki siireclerin olusmasinda yer alan yapilara dayali
matematiksel bir model ile bir robotun kontroliiniin mimkin olduguna dair bir 6rnek teskil
etmektedir.
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1. OBJECTIVES:

Computational neuroscience is an interdisciplinary science, while it gives an explanation on central
nervous system, robotic applications inspired due to improvements in neuroscience became a tool to
either functionalize or test the brain-inspired models with reverse engineering technique. At the
same time, these brain inspired mathematical models has an important role on some robotic
applications including patient care robots or rescue robots. The main point of this work is to realize a
computational model on a real robot to give an example on the realization of a decision-making task.

2. MATERIALS & METHODS:

A previously proposed computational basal ganglia-thalamus-cortex (btc) model is used to realize
foraging task on Bioloid robot. A distance sensor and an infrared sensor are used to establish the
connection of robot to the outer world. Further, microcontroller of the robot is programmed in C
programming language to embed the model on the mobile robot whose output for motors is defined
due to the result of the decision making process.

3. RESULTS:

Once the robot gets acquainted with the environment, robot is able to achieve the tasks which are
searching for food, recognizing the food and lifting it, and placing the food to the nest, respectively.

4. CONCLUSION:

In this work, the btc model is used, the model is tested with a real time application on a real Bioloid
robot instead of using a robot simulation environment. This work is an example of realizing the
control of a mobile robot using a mathematical model based on the relation between brain regions
responsible for a specific task.
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