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Robotlar isci, temizlikci, kedi, kopek, hatta doviis sporlarinda dayak yiyen yardimci bile
oldular ama artik en 6nemli konser salonlarinda insanlarin alkislarini toplamak icin
sanatci robotlar geliyor.

m Ogrencilik yillarinda herkes bir kez olsun  mekanizma gibi gériiniiyor; ancak her sey go-
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flit calmistir. Miizik derslerinde 6gretmenle-
rin en cok sevdigi, tasimasi kolay, 6grenmesi,
calmasi kolay, blok fliit olarak adlandirilan bu
enstrimanin bir de mikadan seri halde uretil-
digini ve cok ucuza mal edildigini hatirlarsi-
niz. Ancak gercek konser fliitleri okullarda kii-
ciik 6grencilere caldirilan flitlerden cok fark-
lidir ve Ustelik tamamen farkh bir diizenege
sahiptir. Kiiciik 6grencilerin kolayca ifleyip
calabildigi blok flitlerinin aksine, hava yan
fliitlerin basindaki delige disaridan uflenir ve
egitimsiz dudaklarin fliitli dogru calabilmesi
bir yana, ses cikartabilmesi bile cok zordur.
Miizik akademilerinde fliit 6grencilerine uzun
sire dudak egitimi verilir, hatta flitciler du-
daklarini forma sokabilmek icin hayatlari bo-
yunca egzersiz yapmak zorunda kalirlar. El-
bette, tiim bu bilgi ve flutiin ne kadar zor bir
enstriiman oldugunu bilmek, fliit calan bir ro-
bot haberini de ilginc kiliyor.

Japon  Takanishi Laboratuvarlarinda
1990°dan beri gelistiriimekte olan fliit calan
robot, “anthropomorphic flutist robot” veya
kod adiyla WF-4, basitce bir tanimlamayla,
flite hava Ufleyen ve parmaklari ile hafizasi-
na yuklenmis notalarin perdelerine basan bir

rindiglinden cok daha farkli.
“Anthropomorphic flutist robot” tanimi,
robotun fliit calan bir insanin organlarini tak-
lit etmeye calismasindan geliyor. Parmaklari,
cigerleri, dudaklar, kollari ile WF-4 profesyo-
nel bir fliitciiniin yapabildigi her seyi yapabil-
mek icin tasarlanmis. Takanishi uzmanlari, en
fazla dudaklarin yaratilmasinda zorlanmislar;
cinkii sekilden sekle giren egitimli bir fliitci
dudagini, silikon ve kaucuk benzeri materyal-
lerle modelleyebilmek icin uzun bir ugras ver-

Sahne performansi: Robot gercek
miizisyenlerle sahnede miizik calabiliyor.



misler. Zira, robotun fliitli dogru bir sekilde calabilmesi
icin neredeyse gercek insan dudaklarina ihtiyaci varmis.
Takanishi’deki miihendisler WF-4 modeline ulasincaya ka-
dar, onceki 3 modelde, WF-1, WF-2 ve WF-3’te en bliyiik
sorunlari robotun dudaklarinda yasamislar. Notalarin sid-
detini verebilmek icin dudak hareketlerine ihtiya¢c duyan
robotlar, dudak yeterince gelistirilemedigi icin diizgiin bir
performans sergileyememisler. Ancak, WF-4 ile bu soru-
nun tzerine gidildiginde robot linlii flitciilere eslik edebi-
lecek derecede glizel calmaya baslamis.

Robotun govdesi ise biiylik bir akciger olarak tasarlan-
mis. icinde dudaklara hava gonderen bir hava kompresorii
olan gévde modiilu, gercek bir fliitclide oldugu gibi, nota-
larin dogru yerlerinde icine hava ceken ve dudakla baglan-
tili sekilde, istenilen siddette ve hizda ufleyen bir kontrol
mekanizmasi ile donatiimis.

Robotun baglanti halinde oldugu MIDI'ye, hangi notayi
ne zaman calacagini gosteren bir algoritma yiiklenmis.
Boylece robotun parmaklari dogru zamanlarda gerektigi
kadar acilip kapanarak fliitiin calinmasini saglamis. Par-
maklar bir saniyede sekiz defa acilip kapanacak sekilde ta-
sarlanmis.

Miizisyenler muzik aleti calabilme yetilerinin yaninda
sahnede birbirleri ile uyum icinde olmak zorundalar. Cal-
maya birlikte baslamak, birlikte bitirmek, ayni notalari ay-
ni anda calabilmek icin devaml birbirlerini gozetmek zo-
runda olan mizisyenlerin bu ozelligini WF-4’e kazandira-
bilmek icin, birtakim alicilar kullanilmis. Robotla ayni sah-
neye cikan diger flitcd, flitiin ucuna bir mikrofon, kollari-
na hareketini algilayacak bir sensor, karnina nefes alis ve-
ris diizenini 6lcecek bir aygit ve ayaklarinin altina da baska
bir sensor koyarak robotun kendisiyle uyum icinde calma-
sini saglayabiliyor. Sahne arkadasinin lizerindeki sensor-
lerden gerekli sinyalleri alan robot, kendi performansini da
bu sinyallere gére diizenliyor; temposunu artinyor, diisi-
riiyor, duruyor, caliyor veya nefes aliyor.

ilk bakista cok basit bir mantiga sahip oldugu diistiniil-
se de, lizerinde 14 senedir calisilan bir proje olan fliit calan
robot, hala son haline ulasmis degil ve belki dizeltilecek
pek cok yani var. Gergci bir insanin bile fliit calmak icin onlu
yaslarindan itibaren egitimine basladigini ve konservatu-
an bitirdikten sonra dahi kendini gelistirmeye devam et-
mek zorunda oldugunu dustntrsek, bir robotun 14 sene-
de sahnede usta flitciilere eslik edecek diizeye gelmesinin
biylk bir basari oldugu anlasihr.

Bilgi icin:
www.takanishi.mech.waseda.ac.jp/flute/index.htm
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