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Bu calismada, J. Tanji ve K. Shima’'nin 1994'de cortex
Macaca maymunlari UGzerinde gercekledigi bir
gorevden esinlenerek, karar verme surecine iliskin
“odul ongorulu wuyaran” odevi gercek zamanli
olarak Darwin-Op insansi robotu Uzerinde
gerceklendi. Karar verme icin hesaplamali bir Bazal
ganglia-Talamus-Korteks (BTK) modeli ve 6grenme
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icin pekistirmeli 6grenme yontemi kullanildi. ore v
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Calismada, insansi robotun renk uyarani ile 2.y L i) X THL
iliskilendirmek istenilen bir eylem Uzerine karar Syt - ' 'S
vermesini ve daha sonra iliskilendirilen uyaran- - ': - 20 servYo motor 1Sy
eylem ciftini degistirerek ayni uyaranin farkhl bir
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eylem ile iliskilendirilmesini sagladik. : :
Y ? & velike/research.html / Bazal ganglia-Talamus-Korteks (BTK) Modeli
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A » Robota bir renk karti gosterildiginde, bu uyarana karsi bir hareket
Uzerinde karar verir. Karar verilen hareket, uyaranla iliskilendirilmek
1 istenen hareket ise, robot odul alir ve bu durum bir beklenti hatasina
Giris TK Sonu¢ | Hareket Karari yol agar ve beklenti hatasinin BTK modeline ait parametreleri
> - > Uncellemesiyle uyaran-hareket ciftinin  pekistirilmesi  saglanir.
i l rastgel B
Robota bir renk ode (va da rastgele) lliskilendirme saglandiktan sonra, robotun ayni uyarani farkli bir
kart1 (S-M-K) hareketle iliskilendirmesi icin, dnceki hareket secildiginde odul verilmez
gosterilir Dinamik sistemin davranisi Odiil ve bu da bir beklenti hatasina yol acar. Boylelikle uyaran farkl bir

degistirilir v Qreket icin pekistirilir. /
Robota yesil

Pekistirmeli | . renk karti

gosterilir Gergek Zamanl Uygulama Sonuglari

ogrenme

0.09 197 0.03
—0.77 0.18 1.96

0.15 0.05 1.91
Wec, =[1.87 0.17 0.03

2.2 0.05 0.18
Wc,, =
0.14 19 0.17

Input-Selected Action{Real Time)

MATLAB Benzetim Sonuclar: N\ N VLA L) TR

3L 1. uyaran < 1. hareket 15 i 5 5 @ G o o m o7 0o o
2 | 1 2. uyaran < 2. hareket
| N — 4 3. uyaran < 3. hareket L I
- = = = = = = % 8.68 —8.11 —0.56 FA\[WWMI A
Wczlo.n 23.14 —2.55]
’ | | | 0.11 =75 9.14
of 1 e— 0.8275 1 0.9108 D ; : ) ) ’ ’ ) ) )
I Wr12[0.9986] Wr2:[0.6466] Wrsz[ 0.9098 ]
1 1 —0.0556
3 00 an gy o =00 i 0 s a0 / SONUCLAR \
4 Bu calismada, karmasik hareketlerin, renk farkhhklari ile
: 1. uyaran <> 3. hareket iliskilendirilmesinin robot tarafindan 6grenilmesi, Darwin-Op isimli
2 - 2. uyaran < 2. hareket insansi robot platformu Gzerinde gercek zamanli olarak gerceklendi. Ek
1 Sk IR 2 o (2.8 olarak robot, biyolojik gercekcilige sahip BTK modeline ait
_ . | | . | Sieaesnen) 306 —811 638 parametreleri degistirerek daha once iliskilendirilmis olan uyaran-
D Wc:[—1.19 1.88 —11.6] hareket ciftini gercek zamanli olarak degistirmeyi ve uyarani farkh bir
: . . — 03 —7.51 -186 hareket ile iliskilendirmeyi basardi. Yapilan denemeler sonucunda
beklendigi Uzere, ilk iliskilendirme sirasinda bir cift ne kadar cok
D er:[ 1 ]Wr2:[0.51167]Wr3:[0.5398] pekistirilirse, bu iliskinin daha sonra degistirilmesinin de o kadar
0.5497 1 1 zorlastigi gorilar. Gelecek calisma olarak ise, BTK modelindeki
parametrelerin degistirilmesinin gercek bilissel sureclerdeki dopamin
@imi ile biyolojik iliskisi arastirilacaktir. J
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