OZET

Bu calismada, karar verme sirecine ait bir basal ganglia-talamus-
korteks(BTK) hesaplamali modelinin gercek bir robot tUzerinde fareye ait

yasam dongusunin bir parcasi olan yiyecek arama

davranislari ile uygulamasi gerceklestirilmistir. Robotun uzaklik ve

kizilotesi sensorleri ile cevreden alinan veri, BTK ve

ogrenme kurallari ile islenerek elde edilen karar robotun motorlarina
cikis olarak gonderildi. Boylelikle degisen ortam sartlarinda robotun

karar verme surecini 6grenmesi saglandi.

Basal ganglia talamus korteks devresi, basal ganglianin alt
vapilari korteks, striatum, globus pallidus eksternal,
subtalamik nukleus, globus pallidus internalin sekilde
goruldugu gibi birbirleri ve korteks ile talamus tzerindeki
etkileri yanda gorulen denklemler ile modellenerek
olusturulmustur. Dinamik slrece ait bu denklemler ile
corteksten alinan davranis karari 30 iterasyon sonucunda
oir davranisa yakinsamakta ve cikis kortekste son olusan
carar ile belirlenmektedir.
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ABSTRACT

In this study, a computational basal ganglia-thalamus-cortex(BTC)
model of decision making task is utilized on a real robot to realize

ve saklama foraging tasks of a rat. The environmental data which has been taken by

the robot’s distance measurement and infrared sensors is processed by

pekistirmeli BTC and reinforcement learning rules and then sent to the robot’s

Input (1)
/\ e

cortex

S

striatum

GPe

GPi
THL

STN

Sonuclar

Yiyecegi Yiyecegi Yuvaya .| ]

Kaldirma

Ortalama 4.3 sn 6.4 deneme 4.25 deneme

Standart AT
0.29sn 2 deneme 1.4 deneme 03 ]
Sapma | |

Daha o6nce vyapilan calismalardan
farkhh olarak bu calismada model
gercek bir robot Uzerinde test

edildi. Testlerde yukarida
ortalamalar verilen deneme sayisi
sonucunda arama, viyecegi

taniyarak  kaldirma ve yuvayi
taniyarak yiyecegi yuvaya birakma
gorevlerini  basarmistir.  Yanda
gorulen pekistirmeli 6grenmeye ait
hata degeri analizi sonucunda
robotun 06grendikten sonra da
ogrenme islemine devam ettigi
gorulda.
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motors as an output. Thus, robot is urged to learn decision making in
altering environment conditions.

BTK Devresi Denklemleri
Ctx(k+1) = f(ACtx(k) + Thi(k) + S(k))
Str(k + 1) = Wrf(Ctx(k))

GPe(k +1) = f(—=Str(k))

Stn(k + 1) = f(Ctx(k) — GPe(k))
GPi(k +1) = f(WdStn(k) — Str(k))
Thi(k+1) = f(Ctx(k) — GPi(k))

Pekistirmeli Ogrenme Kurallar
Vik+1) =Wv(k)S(k)
octlk+1)=r.+uV(k+1)—-V(k)
Wv(k+1) =Wv(k) +n.6c(k +1)S(k)
Wce(k+1) =Wce(k) +n.6c(k +1)Ctx(k)S(k)

Robotun dis dunya ile iliskisi uzaklk
sensoru ve kizilotesi sensord ile saglandi.
Uzaklik sensori ile énlinde bir cismin
olup olmadigi ve cismin buyutklagu
algilandi. Kizilétesi sensor ile ise yuva
olarak tanimlanan yerdeki siyah bantlar
algilandi. Sensor verileri diyagramda
gorulen Pcyle, Pgrip, Pnest fonksiyonlari
ile Olceklendirildiginde o6nlinde cisim
olmasi 340 ve alti, siyah bant olmasi ise
620’dir.
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