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Yapay Zekaya Giris

Gelecegin Teknolojisini Kesfet!

Yapay zeka, gelecegin en 6nemli teknolojilerinden biridir. Bu egitim seti,
Ogrencilerin yapay zekaya erken yasta ilgi duymasini saglar ve onlar1 bu
alandaki meslekler i¢in hazirlar. Ogrenciler, bu teknolojiye ait temel kavramlar:
eglenceli bir sekilde 6grenir ve yapay zekanin nasil ¢aligtigini yakindan tanima
firsat1 bulur.

Setin i¢inde, farkli zorluk seviyelerine sahip li¢ model yer alir. Bu modeller,
yapay zeka uygulamalarinin ne kadar ¢esitli oldugunu gosterir ve bu alana giris
yapmak isteyenler i¢in ideal bir baglangi¢ sunar. Ayrica, sinif ortaminda
kullanilmak iizere hazirlanmis 6gretmen destekli 6gretim materyalleriyle yapay
zeka hakkindaki bilgi daha da pekistirilir.

Yapay Zeka Nedir?

Basitce soylemek gerekirse, yapay zeka (YZ), bir programin belirli bir gorevi
zeki bir sekilde yerine getirmesi anlamina gelir. Bu gorev; bir gorseli tanimak,
bir metni ¢evirmek ya da miizik tiretmek gibi ¢ok farkli alanlarda olabilir.

Yapay zekanin birgok farkl tiirii vardir. Ancak giliniimiizde YZ denildiginde
genellikle "yapay sinir aglar1" kastedilir. Bunlar, beynimizdeki yapilari taklit
eden sistemlerdir. Sinir hiicreleri (ndronlar), diger hiicrelerle baglant1 kurarak
O0grenme yetenegi kazanan aglar olusturur.

Farkli gorevler icin farkli sinir ag tiirleri kullanilir. Ornegin, beynimizde dil
isleme merkezi gorsel hafizamizdan farkl sekilde calisir. Yapay zekada da
durum aynidir: Her gdrev i¢in uygun sinir ag1 yapist sec¢ilmelidir.
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Bir Yapay Sinir Agi Nasil Calisir?

Asagidaki agiklama, bir yapay sinir aginin temel yapisini tanitir:

Sinyaller, agin sol tarafinda yer alan giris katmanindan alinir. Bu katman,
duyularimizi algilayan hiicrelere benzetilebilir. Duyusal hiicreler, noronlarla
baglant1 kurar ve bu baglantinin giicii, néronun gelen uyariya ne kadar tepki
verecegini belirler.

Sag tarafta ise ¢ikis katmani bulunur. Burasi, algilanan bilgiye karsilik gelen
sonuglar1 temsil eder. Ornegin, sol taraftan bir resim algilanirsa, sag tarafta
“kedi” gibi bir kavramla eslesebilir.

Giris ve ¢ikis katmanlar1 arasinda, ¢ok sayida nérondan olusan ara yapilar yer
alir. Bunlar genellikle katmanlar (layer) halinde diizenlenmistir ve her
katmanin kendine 6zgii bir gérevi vardir.

Bu yapay sinir ag1 yapisinda {i¢ temel katmandan s6z edilir:
Giris katmani, ¢evreden gelen veriyi alir.
Cikis katmam, elde edilen sonuglari digariya verir.

Gizli katmanlar, giris ve ¢ikis katmanlari arasinda yer alir. Bu katman
say1s1 birden fazla olabilir ya da hi¢ olmayabilir.

Farkli gorevler i¢in farkli
baglant: tiirleri tercih edilir.
Ornegin, bazi1 baglantilar
gorsellerdeki pargalari tanimada
daha iyiyken, bazilar1 da
climlelerdeki kelime siralarin
algilamada daha basarilidur.
"Derin 6grenme (deep
learning)", "DeepMind" ya da
metin ¢eviri programi "DeepL"
gibi terimler, sinir aglarinin
yapistyla ilgilidir. Buradaki
“deep (derin)” ifadesi, agda
birgok katmanin arka arkaya yer
aldigin1 belirtir. Her katman, bir
onceki katmandan gelen veriye
tepki verir ve boylece 6grenme
gercgeklesir.
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Ogrenme Nasil Gergeklesir?

Basitce anlatmak gerekirse, bir yapay sinir aginda 6grenme su sekilde
gergeklesir: Sol taraftan bir uyar1 (6rnegin bir gorsel) verilir ve sag tarafta dogru
kavramin ortaya ¢ikip ¢ikmadigina bakilir. Eger dogru sonug elde edilmezse,
baglantilarin giicii sagdan sola dogru yeniden ayarlanir ve islem tekrar edilir. Bu
dongii, ag dogru cevabi verene kadar siirer.

Biiyiik bir sinir aginin siirekli olarak igslem yapmasi olduk¢a zaman alicidir. Bu
nedenle yapay zekaya dair egitimler dogrudan TXT 4.0 cihazi {izerinde degil,
bilgisayarda gerceklestirilir.

Yapay zeka iizerine ¢aligmalar aslinda onlarca yildir devam ediyor. Ancak uzun
siire boyunca bilgisayarlar ve ag sistemleri yeterince giiclii degildi. Biiyiik sinir
aglarini sifirdan egitmek i¢in milyonlarca gorsel gerekir. Ag, bu gorselleri
stirekli olarak soldan saga isler ve ardindan sagdan sola hatalarini diizeltir. Bu da
ciddi islem giici gerektirir.

Orneklerimizde Yapay Zeka Nasil “Calisir”

Bir yapay zekanin bir gorev yapabilmesi i¢in dnce grenmesi, sonra da
ogrendiklerini uygulayabilmesi gerekir. Bu siire¢ her zaman ii¢ temel adimda
ilerler:

1. Egitim verilerinin toplanmasi: Yapay zekanin 6grenebilmesi i¢in drneklere
ihtiyaci vardir. Bu 6rnekler, farkli hayvanlarin ya da nesnelerin gorselleri
olabilir. Bu gorselleri uygun sekilde etiketlememiz gerekir ki yapay zeka neyi
ogrenmesi gerektigini anlayabilsin.

2. Yapay zekanin egitilmesi: Bu adimda, yapay zekaya ornekleri gosterir ve her
gorselin neyi temsil ettigini agiklariz. Boylece yapay zeka, bir gorsele karsilik
gelen kavrami olabildigince dogru sekilde eslestirmeyi dgrenir.

3. Yapay zekamin kullanilmasi: Egitim siireci tamamlandiktan sonra artik
yapay zeka ag1 kullanilabilir. Bu noktada, daha dnce gormedigi yeni gorselleri
tanima denemeleri yapabiliriz.

Ancak sunu ¢abucak fark edeceksiniz: Yapay zekay: egitmek, sanildigi kadar
kolay degildir. Dogru tiirde ve yeterli sayida gorsel gerekir; ayrica 1s1k gibi
cevresel kosullar da onemlidir. Bu noktalari, modellerle ¢calisarak ve denemeler
yaparak kendiniz kesfedeceksiniz.

Egitim siirecinin fazla zorlayici olmamasi i¢in, biz bu sette dnceden egitilmis
bir yapay zeka kullaniyoruz. Bu yapay zeka nesneleri tanityabilme yetenegine
zaten sahiptir. Bizim yapmamiz gereken, sadece tanityacagi nesnelere uygun

"isimleri" 6gretmektir. Bu 6grenme yontemine aktararak égrenme (transfer
learning) denir.
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TXT 4.0 ile Yapay Zeka

TXT 4.0 ile Yapay Zeka Kullanimi

Yapay zeka, giiniimiizde pek ¢ok alanda yerini almis durumda ve gunluk
hayatimizda énemli bir rol oynuyor. Ogrencilerin makine grenmesi ve
algoritmalar hakkinda bilgi sahibi olmasi, bu teknolojiye kars1 daha bilingli ve
sorumluluk sahibi bir bakis agis1 gelistirmelerini saglar.

TXT 4.0, 6grencilerin yapay zeka ile ilk adimlarin1 atmalarini son derece
kolaylastirir. Bu sistem sayesinde, yapay zekanin arkasinda neler oldugunu
ogrenir ve kendi modellerinde bu teknolojiyi nasil kullanabileceklerini

kesfederler.
N
=

Deneylerimizi TXT 4.0 ile Nasil Gergeklestiriyoruz?

TXT ile yaptigimiz deneylerde her zaman su adimlar1 izliyoruz: 11k olarak
modeli kullanarak 6grenme i¢in gorseller topluyoruz. Bunun i¢in, goriintiileri
kaydeden ve gruplara ayiran bir program yazmamiz gerekiyor.

Ornegin, bir bariyer kullamldiginda, goriintiiler "bariyer agik" ve "bariyer
kapali" gibi gruplara ayrilir. Program, bu goriintiileri TXT cihazinda toplar ve
her birini uygun sekilde isimlendirir.

TXT 4.0 giiclii bir kontrolcii olsa da, yapay zeka egitimi i¢in biraz daha fazla
islem giicline ihtiyag¢ vardir. Bu nedenle, toplanan verileri bilgisayara ya da
diziistii bilgisayara aktarir ve yapay zekay1 orada egitiriz. Egitim islemi
tamamlandiktan sonra, sadece birkag dakika i¢inde egitilmis model tekrar TXT
cihazina yiiklenebilir.

Artik farkli bir program kullanarak bu egitilmis yapay zekay: TXT lizerinde
calistirabiliriz.

@ Transfer Et

Topla ve

isimlendir @ Egit
@ Test Et Q

Transfer Et
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Yapay Zekan Ne Kadar Basarihi?

Yapay Zeka Degerlendirme Tablosu

Bir yapay zekanin nesneleri ne kadar iyi tanidigin1 degerlendirmek i¢in
genellikle bir “dogruluk tablosu” kullanilir. Bu tabloda, yapay zekaya sadece
belirli tiirde nesneler gosterilir ve dogru tanidigi nesneler sayilir. Bunlara
“dogru olumlu” (true positive) denir.

Yapay zekanin tantyyamadig1 ama aslinda dogru cevabi vermesi gereken nesneler
ise “yanhs olumsuz” (false negative)olarak adlandirilir.

Bu iki say1, gosterilen toplam nesne sayisina boliinerek bir oran elde edilir.

Eger “dogru olumlu” orani 1’e ne kadar yakinsa ve “yanlis olumsuz” orani 0’a
ne kadar yakinsa, yapay zekanizin nesneleri o kadar gilivenilir bir sekilde tanidigi
anlamina gelir.

Dogruluk Tablosu

"X" olarak \ "X olarak\

algilandi | algilanmadi
N
dogru yanhsg
"X pozitif negatif
_
"X yanhg dogru (
Degil pozitif negatif

Ornek — Kedi Gérselini Tanima
100 kedi ve 100 kdpek gorseliyle test edilmistir.

Kedi olarak Kopek olarak
tanindi tanindi

88/100 \
Kedi 12/100
_
Kopek 18/100 82/100 (
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Yapay Zekanin Tarihgesi

Yapay zekanin (YZ) son yillardaki gelisimi, hem biiyiileyici hem de
benzersizdir. Siirliclisliz arabalar, sesli asistanlar, izledigimiz filmlere gore
yapilan Oneriler, hatta karsimiza ¢ikan kisiye 6zel reklamlar... Artik YZ,
hayatimizin neredeyse her alaninda kullanilmaktadir.

Aslinda bu fikir ¢ok eskiye dayanir. 1726 yilinda Jonathan Swift, Gulliver 'in
Gezileri adli romaninda, bilgiyi artirmak ve mekanik isleri gelistirmek
amaciyla kullanilan “Engine” adl1 bir makineden bahsetmistir. Bu makine,
giiniimiizdeki bilgisayarlara benzetilebilir.

ilk Somut Gelismeler ve Yapay Zeka Teriminin Kullanimi

Ancak akillt makineler gelistirme konusunda ilk ciddi ilerlemeler 1950°1i
yillarda yasanmustir:
© 1950: Claude Shannon satrang oynayabilen ilk bilgisayar programlarini
gelistirmeye basladi.
© 1950: Alan Turing, “Hesaplama Makineleri ve Zeka” bashkli
makalesinde, bir makinenin insan gibi diislinebildigini anlamak i¢in “Turing
Testi”ni 6nerdi.
© 1955: Allen Newell, Herbert Simon ve Cliff Shaw, ilk yapay zeka
programi olarak kabul edilen Logic Theorist’i gelistirdi.

© 1956: John McCarthy ve ekibi Dartmouth Koleji’nde diizenledikleri bir
konferansta “yapay zeka” terimini ilk kez kullandi.

60’lar

1960’larin sonunda Joseph Weizenbaum, doktor-hasta goriismelerini simiile
eden ilk sohbet programlarindan biri olan ELIZA’y1 gelistirdi. Daha sonra bu
sistemden elde edilen bilgiler “uzman sistemler” olarak adlandirilan yapay
zekalara aktarildi. Ornegin, Edward H. Shortliffe tarafindan gelistirilen
MYCIN, doktorlarin teshis kararlarina destek vermek amaciyla tasarlanmis bir
sistemdir.

80’ler

1980’lerde de 6nemli adimlar atildi. 1984°te gelistirilen RB5.X adl1 robot, kendi
kendine 6grenen bir yazilima sahipti ve ge¢mis verilerden yola ¢ikarak
gelecegi tahmin edebiliyordu.

1986°da gelistirilen NETtalk (Terrence J. Sejnowski, Charles Rosenberg), sinir
aglarin1 kullanan ilk programlardan biriydi ve kelimeleri okuyup dogru sekilde
telaffuz edebiliyordu. Ayrica daha 6nce géormedigi kelimelerde de
ogrendiklerini uygulayabiliyordu.
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90’lar

1990’1arda, kayitli verileri kullanarak otomatik kararlar verebilen ilk
algoritmalar gelistirildi. 1997°de, IBM tarafindan iiretilen yapay zeka satrang
makinesi Deep Blue, diinya satran¢ sampiyonu Garry Kasparov’u yenerek
biiyiik bir basariya imza att1. Bu olay, insan zekasinin {istiin oldugu diigiiniilen
bir alanda makine basarisinin simgesi oldu. Ancak baz1 elestirmenler, Deep
Blue’nun aslinda stratejik diisiinmek yerine olasi tiim hamleleri hesaplayarak
kazandigin1 savunmustur.

2000’ler

2016’da, AlphaGo adli sistem, diinyanin en iyi Go oyuncularindan Giiney
Koreli Lee Sedol’u yendi. Donanim ve yazilim alanindaki hizli gelismeler,
yapay zekanin giindelik yagama girmesini kolaylastirdi. 2011°de Apple’in
Siri’si, 2014°te Microsoft’un Cortana’s1 ve 2015°te Amazon’un Alexa’s1
piyasaya siiriildii. Giiniimiizde is diinyasinda YZ; otomasyon, derin 6grenme ve
Nesnelerin Interneti (IoT) gibi alanlarda 6ne ¢ikmaktadir. Endiistriyel robotlara
ek olarak, hizmet alaninda da bir¢ok robot gelistirilmektedir.

2020 Sonrasi Donem

2020 yili, yapay zeka i¢in yeni bir donemin baslangici oldu. OpenAl, GPT-3,
GPT-4, DALL-E ve GLIDE gibi ¢181r agic1 yapay zeka modelleri gelistirdi. Bu
modeller; metin olusturma, yazilim programlama ve gorsel liretme gibi
karmagik gorevleri yerine getirebilmektedir.

Bundan Sonrasi Ne Olacak?

Tiim bu gelismelere ragmen, yapay zeka arastirmalari heniiz yolun bagindadir.
Ozellikle otomatik siiriis sistemleri ve tip gibi hassas alanlarda kullanilabilmesi
icin daha giivenilir ve manipiilasyona kars1 dayanikli hale getirilmesi
gerekmektedir.

Avrupa Birligi’nin yiiriirlige koydugu YZ yasasi ise, yapay zekanin nasil
calistiginin insanlar tarafindan anlasilabilmesi i¢in seffaflik ilkesini zorunlu
kilmaktadir.
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Makine Ogrenimi

USB 1

Devre Semasi

( + ) ile gosterilen alana her
zaman kirmizi soket takilir.
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NiMH Akku rechargeable
8,4V/1800 mAh
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Makine Ogrenimi igin Verilen Gérevler

Konu
Gorevler — Makine Ogrenimi

Model kurulumu

Modeli deney talimatlarina gore olusturun. Asagidaki gorevlerde kamerayla ¢ok
fazla ¢alisacagiz. Yapay zekamizin iyi egitilebilmesi i¢in, asagidaki deneyler i¢in
151k kosullarinin iyi oldugundan emin olmalisiniz. Belki de modeli, nesneler i¢in
bir arka plan olarak bir kagit veya karton pargasi entegre edebileceginiz sekilde
genisletebilirsiniz. Gerekirse bunu daha sonra deneyde yapabilirsiniz.

Deneysel Gorevler

Gorev 1: Temel program

Bu gorevle, 6grenme programimizin temel ¢ergevesi olusturulacaktir.

Kontrol cihazinda dort diigme saglayan bir program olusturmak icin Robo Pro
Kodlama'y1r kullanin. Diigmeleri LED'lerin renklerine goére adlandirmaniz
yeterlidir. Diigmelerden birine bastiginizda, ilgili LED bir kontrol olarak kisa bir
stire yanmalidir.

Gorev 2: Yapay zeka egitimi icin gorseller toplayin
Bu gorevde, gorev 1'deki programimizi genisleterek, butonlardan birine
basildiginda 6nce kamerayla fotograf ¢ekilmesini sagliyoruz.

Gorlintli “XXXXXX” dizinine kaydedilecektir. Gorlintl dosyasini
“<Colour>_ <random-number>.png” olarak kaydedin. Ayrica rastgele say1y1 saniye
veya milisaniye cinsinden tam zamanla da degistirebilirsiniz. Renk kodunu daha
sonra bilgisayardaki egitim programinda kullanacagiz.

Veriler basariyla kaydedildikten sonra LED'lerin tekrar ilgili renkte yanmasin
saglayin.

Programi olusturdugunuzda 4 farkli nesne veya resim arayin.
Simdi programinizla her nesnenin bir dizi gorintiisiinii kaydediyorsunuz.
Ogrenme icin verileri boyle topluyoruz!
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Gorev 3: Bilgisayarda Egitim

Liitfen dikkat! Bu asamada isler biraz daha zorlasiyor!

Bilgisayarimizi TXT 4.0 Denetleyicisine baglaym. Bilgisayarimizda sodzde
“Glivenli Kabuk (ssh)” ile uzaktan erisimi actiginizdan emin olun. Bunu nasil
yapacaginiz konusunda TXT 4.0'miz i¢in talimatlara bagvurabilirsiniz [1].

Simdi 6grenme programini [2] PC'de calistirmamiz gerekiyor. Program Python
programlama diliyle yazilmigtir. Python heniiz bilgisayarmiza yiiklenmediyse,
kurulum talimatlarini

[3] http://python.org adresinde bulabilirsiniz.

Python programina bir géz atin - {i¢ béliimden olusuyor:

[lk boéliimde ilk programmmz ile hazirladifimz resim dosyalar1 bilgisayarmiza
yiiklenir.

Ikinci kisim ise yapay zekanizin egitimini gergeklestiriyor.

Uciincii kisimda egitilen ag, bir sonraki gorevde kullamlmak iizere tekrar
denetleyiciye aktarilir.

Gorev 4: Tanima programimizin hazirlanmasi ve yapay zekanin kullanim

Son adim olarak, Ogrenilen Al'y1 nesneleri tanimak ic¢in kullanan Robo Pro
Coding'de ikinci bir program hazirliyoruz. Bunun igin, egitilmis modeli
yiiklemeniz gerekir (bunun nasil yapilacagi hakkinda Robo Pro Coding'deki [4]
ornek programlara bakin).

Modelimiz i¢in bir basmali diigmeye de ihtiyacimiz var. Basmali diigmeye
basildiginda, kamerayla bir resim ¢ekilecek ve AI'miz hangi LED'in yanacagina
karar verebilir - bunun i¢in dosyalar1 adlandirirken daha 6nce sectiginiz metni
dondiirecektir. Eslesen LED de programda agilmalidir.

Program calistyorsa, modelin nesneleri ne kadar iyi tanidigin1 kontrol edin. Her
zaman Yyiizde yliz caligmadigini goreceksiniz, ancak artik "Ogretilebilir
makinenizle" oynamaya hazirsiniz ve goriintii tanimay1 deneyebilirsiniz.
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Gorev 5: Yapay zekamz ne kadar iyi?

Yapay zekanin nesneleri tanimada ne kadar iyi oldugunu degerlendirmek icin
genellikle bir dogruluk tablosu kullanilir; bu, gériindiigiinden daha karmasiktir.

Bunu yapmak i¢in, sadece bir tiirdeki Al nesnelerini gdstermemiz gerekir, 6rnegin
daha o6nce kirmizi LED ile "isaretledikleriniz". Sonra bu nesnelerden kacinin
dogru tanindigim1 sayariz - bunlar "gercek pozitifler"dir. Dogru taninmayanlar
"yanlis negatifler"dir, yani yanliglikla bagka bir sey olarak taninanlardir. Her iki
saylyl da gosterilen nesnelerin miktarina bolersiniz - bu size istatistik {lizerine
matematik derslerinden asina olabileceginiz bir oran degeri verir.

Simdi deneyi diger tlirdeki nesnelerle gergeklestiriyoruz ve kag¢ tanesinin birinci
tiirdeki nesneler olmadigi dogru bir sekilde tanindigini sayiyoruz - bunlar "gercek
negatifler", yani dogru bir sekilde taninanlardir. Yapay zekamiz tarafindan kirmizi
LED ile yanlis bir sekilde onaylanan nesneler "yanlis pozitifler"dir. Burada da elde
edilen sayilar1 gosterilen toplam (yanlis) nesne sayisina bolersiniz ve yukaridaki
gibi bir oran degeri elde edersiniz.

Ilk iki deger 1'e ne kadar yakinsa ve ikinci iki deger 0'a ne kadar yakinsa, Al'niz
nesneleri dogru bir sekilde o kadar iyi tanimistur.
Al'niz dort tiir nesnenin hepsinde ne kadar iyi?

Gorev 6: Uzman gorevi — Yapay zekaniz ne kadar giivenilir?

Programiniza bir nesne gosterdiginizde, yapay zeka genellikle birkag deger

dondiirir ve bu da nesneleri tanimada ne kadar gilivenilir oldugunu gosterir,

ornegin kirmizi: 0,9, sar1: 0,1.

Yapay zekanin ne kadar giivenilir oldugunu farkli LED'lerin yanip sonerek
gostermesini saglayacak sekilde degerleri kullanabilir misiniz?

Daha fazla bilgi

[1] Python kurulum programu, Attps://www.python.org/
(2] Robo Pro Coding: A4 TMachine TModel Load Al
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Makine Ogrenimi igin Verilen Géziimler

Coziim sayfasi - Ogrebilen makine
Gorev 1: Temel program

Robo Pro Coding'de surada bir 6rnek ¢oziim var:
Proje -> Yeni -> Ornek -> STEM Eklenti AI ->
Al TMachine Basic Program Al

Gorev 2:

Robo Pro Coding'de 6rnek bir ¢6zliim asagidadir:
Proje -> Yeni -> Ornek -> STEM Eklenti Al ->
A2 TMachine Collect Images Al

Gorev 3:

Robo Pro Coding'de 6rnek bir ¢6ziim asagidadir:
Proje -> Yeni -> Ornek -> STEM Eklenti Al ->
A3 TMachine Collect Images Al

Gorev 4:

Robo Pro Coding'de 6rnek bir ¢6zliim asagidadir:
Proje -> Yeni -> Ornek -> STEM Eklenti Al ->
A4 TMachine Recognise Images Al

Gorev 6:

Robo Pro Coding'de 6rnek bir ¢6ziim asagidadir:
Proje -> Yeni -> Ornek -> STEM Eklenti AI ->
A6 _TMachine Al Reliable Al

Ek

Makine 6grenimi

Daha fazla bilgi

Yapay zeka Ogrenme/egitim programinin yiriitiilmesi i¢in Python yiikli bir
bilgisayara ihtiya¢ vardir.
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Akill Bariyer

Devre Semasi

o A
8,4V/1800 mAh

( + ) ile gosterilen alana her
zaman kirmizi soket takilir.

M1/ C1
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TASARIM GOREV cOzUM
@ Akilli Bariyer igin Verilen Gérevler

Konu
Gorevler — Akilhh Bariyer

Akill1 bariyer modelini diizgiin bir sekilde kullanabilmeniz i¢in, 6ncelikle “makine
dgrenimi” modeline ve ilgili gérevlere bakmaniz mantiklidir. Ogrenme siirecinin
temelleri orada agiklanmustir.

Model kurulumu

Kurulum adimlarina gére modeli olusturun. Asagidaki gorevlerde kamerayla ¢ok
calisacagiz. Yapay zekamizin iyi egitilebilmesi i¢in, asagidaki deneyler igin 151k
kosullarinin iyi oldugundan emin olmalisiniz.

Deneysel Gorevler

Gorev 1: Temel program

Bu gorevle bariyerimiz i¢in temel bir ¢er¢eve olusturulacaktir.

Robo Pro Coding'de, 151k bariyerinin kesintiye ugramasina tepki veren ve daha
sonra size (kontrol ekranindaki bir anahtar araciligtyla) bariyerin 6niindeki nesneyi
"yesil" (bariyer ac¢ilmali) veya "kirmizi" (bariyer kapali kalmali) olarak
siniflandirma olanagi sunan bir program hazirlaym.

Bu sekilde, 6grenebilen makinede oldugu gibi kamerayla fotograf ¢ekerek ve
ardindan bunlar1 buna gore kaydederek egitim verileri toplarsiniz.

Ayrica "bos bir arka plan1” "kirmiz1" olarak siniflandirmalisiniz.

Goreyv 2: Bilgisayarda Egitim
Modeli egitmek ic¢in, 6grenebilen makine i¢in kullandigimiz is akisinin aynisini

tekrar kullanabilirsiniz. Sonug, bariyerin 6niindeki iki tiir nesneyi ayirt edebilen Al
modelidir,
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Gorev 3: Bariyer kontrolciimiiziin olusturulmasi

Artik Al'y1 6grenebilen makineyle ayni sekilde kullanabiliriz. Bunu yapmak igin,
bariyeri kontrol etmek i¢in Ogretilen Al'mizi kullanan ikinci bir program
olusturuyoruz.

Yeni program yaklasik olarak su sekilde ¢aligmalidir:

Bir nesne 151k bariyerini keserse, kamerayla bir resim c¢ekilmeli ve Al'ya
iletilmelidir. AI'nin nesneyi "kirmiz1" veya "yesil" olarak siniflandirmasina bagl
olarak, karsilik gelen LED yanmal1 ve bariyer agilmalidir - tabii ki yalnizca yesilse
- ve ardindan birkag saniye sonra tekrar kapanmalidir.

Gorev 4: Bariyer ne kadar iyi kontrol edilebilir?

Simdi deney yapmaya baslayalim! Sadece bariyeri agmak i¢in hangi "nesnelerin”
iyi ¢alistigin1 deneyin. Belki oklarla veya "sihirli" sembollerle birkag isaret ¢izmek
istersiniz. Ya da elinizle belirli bir hareket yapmay1 deneyebilirsiniz. Ya da Oniine
farkli nesneler koyarsiniz.

Baz1 seylerin veya hareketlerin digerlerinden daha kolay tanindigin1 géreceksiniz.
Bunun nedeni, farkli nesneleri tanima ve siniflandirma konusunda uzmanlasmig

bir Al kullaniyor olmamizdir. Metinleri (6rnegin plakalar) ayirt etmede ¢ok iyi
degildir.

Sadece neyin iyi ¢alistigini ve neyin ¢alismadigini deneyin. Tanima kalitesinin her
zaman Al'nin daha 6nce ne kadar iyi egitildigine, yani érnegin 6grenmesi i¢in ona
dogru goriintiileri verip vermediginize bagli oldugunu unutmayin.

Daha fazla bilgi
Yapay zeka 0grenme/egitim programinin ¢alistirilabilmesi i¢in Python yiikli bir

bilgisayara ihtiyag¢ vardir.

[1] Python kurulum programu, https://www.python.org/
(2] Robo Pro Coding: A4 TMachine TModel Load Al
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Akilli Bariyer igin Verilen Géziimler

Cozim sayfas1 — Akilh Bariyer
Gorev 1: Temel program

Robo Pro Coding'de bir 6rnek ¢ézliim var:
Proje -> Yeni -> Ornek -> STEM Eklenti AI ->
Al_Barrier_Basic_Program_Al

Gorev 2:

Robo Pro Coding'de 6rnek bir ¢6zliim asagidadir:
Proje -> Yeni -> Ornek -> STEM Eklenti Al ->
A2 Train_Barrier_ Al

Gorev 3:

Robo Pro Coding'de 6rnek bir ¢6ziim asagidadir:
Proje -> Yeni -> Ornek -> STEM Eklenti Al ->
A3 Control_Barrier_ Al

Ek

Akilli Bariyer

Daha fazla bilgi

Yapay zeka Ogrenme/egitim programinin yiiriitiilmesi icin Python yiiklii bir
bilgisayara ihtiya¢ vardir.
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Model - 3
Al Siralama Hatti

A

( + ) ile gosterilen alana her
zaman kirmizi soket takilir.

Devre Semasi

fischertechnike=r
NiMH Akl rechargeable
8,4V /1800 mAh

eX

40 cm

> ftrobotik Yaya Isiklari sayfa:42 fischertechnik &=




TASARIM GOREV cOzUM
@ Al Siralama Hatti icin Verilen Gérevler

Konu
Gorevler — Al Siralama Hatti

Al siralama hattt modelini diizgiin bir sekilde anlayabilmeniz i¢in, Oncelikle
«makine 6grenimi" modeline ve ilgili gorevlere bakmaniz mantiklidir. AI 6grenme
stirecinin temelleri orada agiklanmustir.

Al siralama hatti, bir konveyor bant araciligiyla bir kameray1 besler ve ardindan is
parcalarinin goriinlimiine gore otomatik olarak farkli alanlara ayrilir. Cekilen
resim yapay zeka yardimiyla analiz edilir. KonveyOr bant iizerinde is pargalari
kodlayicit motorlar tarafindan belirtilen alanlara gonderilir.

Al siralama hattt modelinin 6zelligi, algoritmanin ¢6ziim yolunu Onceden
O0grenmis olmasidir, yani mevcut veriler ve algoritma desenleri temelinde is
pargalar iizerindeki farkli desenleri tanir. Al'nin bir alt alan1 olan makine 6grenimi
(ML), heniiz bilinmeyen goriintiileri analiz etmeyi de miimkiin kilar.

Onemli!
Modelin ¢alismasi sirasinda, kameranin is pargalarini iyi taniyabilmesi icin 151k
kosullarinin iyi ve tutarli oldugundan emin olun.

TXT 4.0 Kontrol {iinitesine gli¢ verin ve ardindan ON/OFF diigmesine basili
tutarak TXT 4.0 baslatin.  Kontrolcli  bagladiktan  sonra, Once
Add On_Sorting Line Al [1] programi kontrolciiye yiiklenmelidir. Programi
Robo Pro Kodlama'da su sekilde bulabilirsiniz:

Proje -> Yeni -> Ornek ->STEM Add On Al -> Add_On_Sorting_Line Al
Higbir program yiiklenmemisse, “Dosya” altinda Add On_Sorting Line Al
programini se¢in ve “Yiikle” araciligiyla yiikleyin.

Programi baglatmak icin program baslat diigmesine kisaca basin.

Simdi herhangi bir ig parcasini is pargasi yuvasina yerlestirebilirsiniz. simdi bu is
pargasi renk ve algilanan 6zelliklere gore ilgili siralama bdlmesine ayurir.

2 OK (OK) bolmesi ve bir NOK (Not OK) bdlmesi arasinda ayrim yapilir.
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Denetleyici arayiizii

Al siralama hatti, programin baslatildigi ve ¢alisma durumunun goriintiilenebildigi
bir kontroldr arayiizii saglar

M® B @avE 17:06 M® 8 @avE 17:07

TXT4.0-GKLx Programmstart- TXT4.0-GKLx
schaltflache ADD-On Al: Version 2023/04/20
I ADD_ON_Alpy
3 M
Einlagerungs-
schacht g
@ Programm-
Settings stopknopf Q) Stop program
Programci baslangic fisi Program baslatma diigmesi
Kayit defteri Depolama bdlmesi
Program durdurma diigmesi Programi durdur diigmesi

Program dizisi
Is parcasi yuvasi

Eger haznede is parcasi yoksa, 1sik bariyeri kesintiye ugramaz. Bir is parcasi
yerlestirildiginde, 151k bariyeri kesintiye ugrar ve ardindan konveyor bandi
yavasca ileri dogru hareket ettirilir. Is pargasi 151k bariyerinden ayrildiginda,
konveyor bandi durdurulur. Ardindan konveyor bandi yalnizca tanimlanmig
mesafelerle hareket ettirilir. Is parcasinin konveyor bandindaki kesin konumu artik
bilindiginden, is par¢ast kameranin altina hareket ettirilir.

Goriintii analizi

Kamera, goriintii analizi i¢in is pargasinin bir resmini ¢eker. Bunun makine
0grenimi modeliyle analiz edilebilmesi i¢in, bu model baslatilir ve ardindan analiz
edilir. Sonug, algilanan 6zelliklerin bir listesidir. Bu liste sunlar1 igerir:

1. Giiven 0-1 (0-100%)

2. Konum [TopX, TopY, ButonX, ButonY ]

3. Tip e.g. [CRACK,BOHO]
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Listedeki ilk eleman en biiylik olasilikla tespit edilen elemandir. Bu nedenle,
yalnizca bu eleman uygulamada daha fazla islenir ve renk tanimaya verilir. Renk
ve 6zellik OK ve NOK 6zelliklerine gore karsilastirilir ve siiflandirilir.

Siralama

Algilanan ozelliklere ve Onceden tanimlanmis degerlere gore, is parcast 3
bélmeden birine siniflandirilir. Beyaz-OK, mavi-OK veya NOK (sar1). Is parcasi

konveyor bant tarafindan tasinir ve ilgili b6lmeye yonlendirilir.

Deneysel gorevler

1. Renk bagina 4 ig parcasi ¢esidi vardir. Siralama hatt1 her birinden yalnizca 1 is
pargasin1 OK (OK veya gecti) olarak algilar.

Sekil 1 ve Sekil 2'de gosterildigi gibi etiketlerle 4 beyaz ve 4 mavi is pargasi
hazirlayin ve ardindan modelin hangi is pargalari i¢in egitildigini bulun.

O
® 6. o o

Sekil 1: Beyaz is pargalari

Sekil 2: Mavi is pargalari

2. Diger is par¢alarin1 kullanarak kendi yapay zekanizi siralama hatt1 i¢in egitin.

Daha fazla bilgi

[1] Al program model Al siralama hatti: Add On_AI
[2] Talimatlar TXT 4.0 — Setting SSH
[3] Python kurulum programi, Attps://www.python.org/
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Al Siralama Hatti i¢in Verilen Céziimler

239
Cozum sayfas1 — Al Siralama Hatti

Gorev 1:

Gorev 2:

Robo Pro Coding'de 6rnek bir ¢6zlim asagidadir:
Project -> New -> Example ->STEM Add On Al ->
A2 Sorting_New_ Al

Ek

Daha fazla bilgi

[1] Al program model Al sorting line: Add On_AlI
[2] Talimatlar TXT 4.0 — Setting SSH
[3] Python kurulum programi, Attps://www.python.org/
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