Robot

Karincalar mi
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Bir karinca yuvasinin ¢evresinde aceleyle kosusup
duran karnncalar, kimi zaman ne yaptiklannin farkinda
olmadan geziniyorlarmis gibi gelir bize. Oysa onlarin
bu aceleciliklerinin dnemli bir nedeni vardir.
Kanncalann bu davranislan, bir yiyecek kaynagina
giden en kisa yolu el birligiyle bulmak, buyuk bir
yiyecek parcasini kaldirabilmek igin guglerini
birlestirmek gibi, karnca kolonisine yarar saglayan
islerin yapiimasinda ortaya ¢ikar.

Ornegin, bazi karinca tirleri yiyecek bulmak icin sdyle
bir yol izlerler: Once, yuvanin cevresinin arastinimasi
icin disan &ncu karnncalar gdnderilir. Onculer izledikleri
yol boyunca 6zel koku molekulleri birakirlar. Yiyecek
bulan karinca, bunu kolonideki Gteki kanncalara haber
vermek Uzere, biraktigl kokuyu izleyerek yuvaya geri
doner. Herhangi bir yiyecek kaynagina giden daha
kisa bir yolu izleyen karnnca yuvaya, daha uzun bir yol
izleyene gore cok daha kisa stirede déner. Oteki
karncalar da, kisa surede donen karincanin biraktigi
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koku molekullerini izleyerek yiyecek kaynagina
ulasirlar. Onlar da bu yol Uzerinde koku molekulleri
birakirlar. Boylece herkes, bu yolun yakindaki bir
yiyecek kaynagina gittigini anlar.

Karncalar ve arilar gibi toplumsal boceklerdeki bu
dogal isbirligi ve paylasim, bilgisayar programcilarina
ve muhendislere esin kaynagl olmus. Son yillarda
kimi arastirmacilar karincalann toplumsal yasam
konusundaki bilgilerimizi, bilgisayarlar ya da robotlar
uzerinde uygulayip yeni sorun ¢bézme yontemleri
gelistirmeye calisiyorlar. Bu yontemler, drnegin,
telefon baglantilarnda kentler arasindaki en kisa
yolu bulmak gibi sorunlarn ¢ézmede kullaniliyor.

Bir gezgin satici dusunun. Farkli farkll kentlerde oturan
musterilerine siparislerini teslim etmesi gerekiyor. Bu
kentlerin hepsine birden ugrayip en kisa zamanda
eve donmek icin izlenebilecek en kisa yolu bulmak
istiyor. Bunun i¢in de, bu kentleri birbirine baglayan



yollann hepsinin uzunlugunu gézden gegirmesi
gerekir. Eger saticinin ugramasl gereken ¢ok sayida
kent varsa, gdzden gegirmesi gereken olasiliklarin
sayisi binden fazla olabilir. Brakseldeki bir
universiteden arastirmacilar, kannca gruplannin koku
molekuleriyle yol bulma yontemlerine benzer bir
yontemle calisan bir bilgisayar programi gelistirmigler.
Bu programda énce bilgisayarda saticinin ugrayacad
kentlerin haritasi olusturuluyor. Yapay karincalar, bu
harita Uzerinde kentleri rasgele dolasmaya
bagsliyorlar. Bu arada da gectikleri yerlere koku
molekullerinin yerine gegen izler birakiyorlar. Gezinin
uzunluguna gore, her bir noktaya birakilan "koku"
miktar degisiyor. Yolun toplam uzunlugu ne kadar
buyUkse, ugranilan noktalara birakilan izlerin
yogunlugu da o kadar az oluyor. Butun yapay
karncalar turlanni tamamladiktan sonra, program en
¢ok iz birakilan noktalan degerlendirerek bu
kentlerden gegen en kisa yolu buluyor.

Kanncalarnn dnculer gdndererek yiyecek bulma
yontemleri, robot tasarmcilarina da esin kaynagi
olmus. Arastirmacilar, bu yontemi érnek alarak
robotlann daha énceden bilmedikleri ortamlarda
isbirligi icinde ¢alismalarini saglamaya calistyorlar.
Isvicre'deki Lausanne Universitesinden arastirmacilar,
kanncalarinkine benzer bir isbolumu icinde calismak
Uzere bir grup minirobot tasarlamiglar. Bu
arastirmada, her birinin ¢api 5,5 santimetre
buyuklugunde olan |2 robot kullanimis. Robotlar,

gruplar halinde calisarak belli bir alanda, yiyecedi
simgeleyen nesneleri bulup yuva olarak belirlenen
bir yere getirmek uzere programlanmiglar.
Arastirmacilar, robotlarin her birinin yiyecek ararken
harcadigi ve yuvaya yiyecek getirdiklerinde
kazandigl enerji miktanni dlgmusler. Bu arada,
yuvadaki robotlara da, gruptaki robotlarn o anda
ortalama olarak ne kadar enerjiye sahip olduklarini
bildiren radyo sinyalleri gdnderiyorlarmis. Ortalama
enerji miktan belli bir duzeyin altina dustiguande,
yuvada kalan robotlardan biri ya da birkagl, yiyecek
aramak Uzere disarn ¢Ikiyormus.

Sonugta, grup halinde ¢alisan
robotlarin, tek basina ¢alisan bagka

robotlardan ¢cok daha hizli bir
bicimde yiyecek bulduklar
belirenmis. Ote yandan, Ucten fazla
robottan olusan gruplarda, isbolumu

icinde ¢alisma yapmanin zor oldugu da
gdzlenmis. Robotlann yiyecek agisindan
zengin bir yer bulduklannda bunu otekilere

haber verdigi deneylerde de, grubun
yiyecek bulma isinin ¢cok daha kolay hale
geldigi gérulmus.
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