Uyaran-eylem iliskilendirme 6devinin insansi robot iizerinde gerceklenmesi
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Sinirbilimdeki ¢alismalardan esinlenerek olusturulmus hesaplamali modeller ile robot tizerinde bilissel
odevlerin gerceklenmesi, bu bilissel 6devlerin arkasindaki calisma mekanizmasini anlamamizi
saglarken ayni zamanda bilissel stireglerin olusmasina iliskin modellerin test edilebilecegi akilli
otonom robotlarin gelistirilmesi icin de bir yol agacaktir. J. Tanji ve K. Shima’nin 1994’de Macaca
maymunlari lGzerinde gercekledigi bir gorevden esinlenerek, bu calismada karar verme siirecine iliskin
“odul 6ngorilla uyaran” ddevi gercek zamanli olarak insansi bir robot (izerinde gerceklendi.

Calismada, insansi robotun renk uyarani ile iliskilendirmek istenilen bir eylem (izerine karar vermesini
ve daha sonra iliskilendirilen uyaran-eylem ciftini degistirerek ayni uyaranin farkli bir eylem ile
iliskilendirilmesini sagladik. Bu 6devi bir hesaplamali Bazal ganglia-Talamus-Korteks (BTK) modeli ve
pekistirmeli 6grenme kurallari ile gergekledik. Uyaran olarak kirmizi, sari ve mavi renk kartlari, 6dul
olarak yesil renk karti, uyarani almak icin bir goriintii isleme modiili ve robot olarak Darwin-Op
insansi robotunu kullandik.

Odev sirasinda robota dncelikle bir renk karti uyaran olarak gésterilir ve robot uyarana karsilik olarak
rastgele bir eylem gergekler. Uyaran ile iliskilendirilmek istenen eylemi gergeklediginde bir 6dal alir
ve bu 6dil beklenmedik bir durum oldugu icin robotta bir beklenti hatasi olusturur. Daha sonrasinda
bu beklenti hatasi karar verme devresi olarak kullanilan BTK {izerine etki ederek robotun sonraki
kararlarini etkiler. Uyaran iliskili bir eylem ile iliskilendirildikten sonra robot, ayni uyarana karsi
iliskilendirilmis eylemi gerceklediginde 6diil alamazsa bu da bir beklenti hatasi olusturur ve boylelikle
robotun bu uyarani yeni bir eylem ile iliskilendirmesi pekistirme ile saglanmis olur.

Bu ¢alismada insansi robot tzerinde BTK hesaplamali modeli ile pekistirmeli 6grenme kurallari
kullanarak robotun gercek zamanl olarak istenilen bir uyaran ile eylemi iliskilendirmesi ve daha sonra
baska bir eylem ile yeni iliskilendirmeleri kurabilmesi saglandi. Yapilan ¢alisma, robotun gergek
zamanli olarak matematiksel bir model yardimiyla bilissel stiregler igin test ortami olusturmasinin
miimkin oldugunu gostermektedir.

Bu calisma TUBITAK 111E264 projesi ile desteklenmektedir.
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NOT: Bu galismada istatistiksel yontemlere ve etik kurul raporuna (herhangi bir hayvan kullaniimadigi
icin) ihtiya¢ duyulmamistir.



