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1 OBJECTIVES:  

The computational models of cognitive processes affirm our understanding of the ongoing mechanisms 

and robot models are a further step in computational modeling. The main point is to show the potential 

use of robot models for tasks requiring high order processes like action selection and reinforcement 

learning. 

 

2 MATERIALS & METHODS:  

It has been shown that basal ganglia take part in selecting an action amongst different choices based on 

the saliencies of each possibility. In this work, the aim is to investigate the effectiveness of the basal 

ganglia-thalamus-cortex model in a scenario based on rat’s behavior, so behavior of a rat is simulated on 

the mobile robot Khepera II.  The proposed model has the ability of selecting the appropriate actions 

under changing environmental conditions, thus it is suitable to implement learning to become familiar 

with a new environment.  

 

3 RESULTS:  

The differences between the sensory systems of the mobile robots and the rat is resolved in order to 

mimic the behavior of a rat. The mobile robot is trained to learn to recognize the food and the place of 

the nest and it is capable of completing the task even though the conditions in the environment 

changes. In all of 30 trials, mobile robot recognizes the food approximately in 6 or 7 steps and also 

approximately at its fourth trial the robot learns the 

place of the nest and deposits the food there. 

 

4 CONCLUSION: 

This works demonstrates that working on robot models based on biologically inspired models of neural 

substrates  could improve our understanding of cognitive processes.  
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1 AMAÇ: 
Bilişs l sür çl ri  h saplamalı m d ll ri ca lıları  davra ışları ı  sür   l   m ka izmaları ı açıklamaya 
çalışmaktadır. Bu m d ll r öz llikl  s   yıllarda i sa sı r b t çalışmaları da da kulla ılmaktadır. Bu 
çalışmada vur ula mak ist     is  karar v rm  v  p kiştirm li öğr  m y  ilişki  bilişs l sür çl ri  
h saplamalı m d ll ri i  r b tik uy ulamaları ı   rç kl ştirm ktir. 
 
2 GEREÇ ve YÖNTEM: 
Amaca yönelik davra ışlar v  p kiştirm li öğr  m ye dair bilişs l sür çl ri  h saplamalı m d ll ri 
m rk zi si ir sist mi i  f  ksiy   l biriml ri il   ör tra smit rl r   dair bul ulara daya maktadır. 
Yapıla  çalışmalar  öst rmiştir ki, bulu ula   rtamda  alı a  ç şitli uyara lara bağlı  larak farklı 
s ç   kl r iç risi d   yapıla  s çiml rd  basal  a  lia’ i  ö  mli bir r lü vardır. Bu bil il r ışığı da bu 
çalışmada d ğiş    rtam şartları a bağlı  larak uy u  kararlar alabilm si i m d ll y   bir h saplamalı 
basal ganglia-thalamus-korteks m d li kulla ılarak, bir far  i  yaşam  vr si i  b lirli bir k simi i  
simulasy  u u   rç kl ştirilmiş v  Kh p ra II adı v ril   bir r b t üz ri d  sı a ması yapılmıştır.  
Öğr  m  sürecinin de robotda gerçeklenmesi ile robotun d ğiş    rtam şartları a uyum sağlayabildiği 
 özl ml  miştir. 
 
3 BULGULAR: 
R b t üz ri d  kulla ıla  uzaklık v  ışık s  sörl ri far  i  dış dü yayı ta ıyabilm si, duyumsayabilm si 
içi  kulla dığı k ku alma v   örm  duyuları ı  s mb liz   tm y , a lamla dırmaya çalışmaktadır. 
Yapıla  30 simülasy    öst rmiştir ki, bu çalışmada kulla ıla  h saplamalı m d l v  p kiştirm li 
öğr  m  al ritması r b ta y m  larak ta ıtmaya çalıştığımız sili dirl ri,     ll ri   lduğu bir ortamda, 
yaklaşık 6. ya da 7. d   m si d  ta ımış sür ci  d vamı da ya i y mi öğr  dikt   sonra yuvası ı is  3. 
ya da 4. denemesi d  öğr   bilmiştir. B kl  ildiği üz r  r b t bu 30 t sti  tamamı ı öğr  m yl  
  tic l  dirm miş d ğiş    rtam şartları a bağlı  larak öğr   m m  il  d  karşılaşmıştır. 
 
4 SONUÇ: 
Bu çalışma,  öral yapılara daya arak   liştiril   h saplamalı m d ll ri  r b tik uy ulamaları ı , bilişs l 
sür çl ri  a laşılması ı  ya ı sıra maki   öğr  m si içi  d    rç kl ştiril c k çalışmalara y  i  bakış 
açısı kaza dırabil c ği   dair bir ör  k t şkil  tm kt dir .  
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