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ÖZET 
Bu çalışmada, J. Tanji ve K. Shima’nın 1994’de 
Macaca maymunları üzerinde gerçeklediği bir 
görevden esinlenerek, karar verme sürecine ilişkin 
“ödül öngörülü uyaran” ödevi gerçek zamanlı 
olarak Darwin-Op insansı robotu üzerinde 
gerçeklendi. Karar verme için hesaplamalı bir Bazal 
ganglia-Talamus-Korteks (BTK) modeli ve öğrenme 
için pekiştirmeli öğrenme yöntemi kullanıldı. 
Çalışmada, insansı robotun renk uyaranı ile 
ilişkilendirmek istenilen bir eylem üzerine karar 
vermesini ve daha sonra ilişkilendirilen uyaran-
eylem çiftini değiştirerek aynı uyaranın farklı bir 
eylem ile ilişkilendirilmesini sağladık. 

İŞLEYİŞ 
Robota bir renk kartı gösterildiğinde, bu uyarana karşı bir hareket 
üzerinde karar verir. Karar verilen hareket, uyaranla ilişkilendirilmek 
istenen hareket ise, robot ödül alır ve bu durum bir beklenti hatasına 
yol açar ve beklenti hatasının BTK modeline ait parametreleri 
güncellemesiyle uyaran-hareket çiftinin pekiştirilmesi sağlanır. 
İlişkilendirme sağlandıktan sonra, robotun aynı uyaranı farklı bir 
hareketle ilişkilendirmesi için, önceki hareket seçildiğinde ödül verilmez 
ve bu da bir beklenti hatasına yol açar. Böylelikle uyaran farklı bir 
hareket için pekiştirilir.  
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0.8275
0.9986
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1
0.6466

1
 Wr3=

0.9108
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−0.0556

 

Wc=
8.68 −8.11 −0.56
0.11 23.14 −2.55
0.11 −7.5 9.14

 

1. uyaran  1. hareket 

2. uyaran  2. hareket 

3. uyaran  3. hareket  

MATLAB Benzetim Sonuçları 

1. uyaran  3. hareket 

2. uyaran  2. hareket 

3. uyaran  1. hareket 

Wc=
−3.06 −8.11 6.38
−1.19 1.88 −11.6
0.3 −7.51 −18.6
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1
1
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1
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1

 

Wcson=
0.15 0.05 1.91
1.87 0.17 0.03
0.14 1.9 0.17

 

Gerçek Zamanlı Uygulama Sonuçları 

Wcilk=
2.2 0.05 0.18
0.09 1.97 0.03
−0.77 0.18 1.96

 

SONUÇLAR 
Bu çalışmada, karmaşık hareketlerin, renk farklılıkları ile 
ilişkilendirilmesinin robot tarafından öğrenilmesi, Darwin-Op isimli 
insansı robot platformu üzerinde gerçek zamanlı olarak gerçeklendi. Ek 
olarak robot, biyolojik gerçekçiliğe sahip BTK modeline ait 
parametreleri değiştirerek daha önce ilişkilendirilmiş olan uyaran-
hareket çiftini gerçek zamanlı olarak değiştirmeyi ve uyaranı farklı bir 
hareket ile ilişkilendirmeyi başardı. Yapılan denemeler sonucunda 
beklendiği üzere, ilk ilişkilendirme sırasında bir çift ne kadar çok 
pekiştirilirse, bu ilişkinin daha sonra değiştirilmesinin de o kadar 
zorlaştığı görülür. Gelecek çalışma olarak ise, BTK modelindeki 
parametrelerin değiştirilmesinin gerçek bilişsel süreçlerdeki dopamin 
değişimi ile biyolojik ilişkisi araştırılacaktır. 
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