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Ozetce —Baglam, insan bilisi icin oldukca elzemdir ve du-
rug, davram, konugsma bicimi gibi giindelik insan hayati icin
onemli pek cok siirece etki etmektedir. Yakin zamanda hay-
atimizda yer edinmesini bekledigimiz robotlarin da islevlerini
yerine dogru ve verimli bir bicimde getirebilmesi icin, baglamm
algilama ve kullanma yetenegine sahip olmasi beklenmektedir.
Ancak baglam, yapay veya dogal bilis icin ne kadar elzem
olsa da, baglamin yapisi yeterince calisilmis ve ¢oziimlenebilmis
degildir. Bu calismada, baglammn c¢éziimlenememis 6gelerinden
bir tanesine, baglamin yapisimin hiyerarsik olup olmadigina
odaklamilmaktadir. Yaptigimiz irdelemeye gore, baglama ait
muhtelif sosyal, uzamsal ve zamansal ozellikler ve olgular,
baglamin hiyerarsik bir yapiya sahip oldugunu 6nermektedir. Bu
konudaki sinirbilim, psikoloji bulgular1 ve bilisimsel modelleme
calismalar irdelenmis, baglam hiyerarsik yapan 6zelliklere yer
verilmis, baglam1 modellerken dikkat edilmesi gereken noktalara
deginilmis ve elde edilen vargilar sunulmustur.

Anahtar Kelimeler—Baglam, Baglam Hiyeraryisi,
Robotbilim

Bilissel

I. GIRIS

Baglam, insan bilisi i¢cin ¢ok dnemlidir ve insanlarin algi,
tanima, mantik yiirtitme, problem ¢ozme gibi biligsel siirec-
lerini ve buna ek olarak, davraniglarini, konugsma bigimlerini
vb. etkilemektedir [1], [2]. Baglamin etkilerini giindelik insan
hayatindaki en karmagik olaydan en basit olaya kadar go-
zlemlemek miimkiindiir. Bizim gibi benzer biligsel yeteneklere
sahip olmasini bekledigimiz robotlar i¢cin de baglami algilaya-
bilmek, 6grenebilmek ve kullanabilmek muhakkak onemlidir.
Baglam, insan bilisi ve yapay bilis icin bu kadar elzem olsa da,
baglamin yapist heniiz ¢oziimlenebilmis degildir ve baglamin
yapisina dair elde edilecek sonuglar bircok alandaki bilimsel
caligmalarda 6n agici olacaktir.

Baglamin yapistyla ilgili vargilar elde edebilmek igin,
baglamin ozelliklerini incelemek gereklidir. Zimmermann’in
baglami tanimladigi makalesinde, baglamin siiregelen tanim-
larinda sosyal, uzamsal ve zamansal 6zelliklerine yer verildigi
goriiliir [3]. Sosyal o6zellikler ortamin bir arkadas ya da aile
ortami olmasi1 gibi Ozelikleri icerirken, uzamsal o6zellikler
baglamin kapali ya da agik bir mekanla iliskili olmasini ve
zamansal Ozellikler de baglamin sabah, 6gle ya da aksam
baglamina ait olmasim igermektedir.

Sosyal, uzamsal ve zamansal Ozellikleri detayli in-
celedigimizde, bu oOzelliklerden dolayr baglamlarin birbir-
lerini iceren ya da birbirleriyle ilintili oldugu, hatta baglamin
hiyararsik bir yapida olmasi gerektigi sonucuna varilabilir.
Ornegin “kahvalti hazirlama” baglami, sosyal anlamda “aile”
baglamini, uzamsal anlamda “mutfak™ baglamini ve zamansal
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anlamda “sabah” baglamini icerebilir ve baglamlarin birbirini
icermesi nedeniyle hiyerarsik bir yap1 olugturur — ev baglamina
ait ornek bir hiyerarsi i¢in bknz. Sekil 1.

Baglamin yapay zeka alaninda kullanimi {izerine onciiler-
den bir tanesi, McCarthy’dir. McCarthy, baglami formalize
etmeye calistigi makalesinde baglama ait asagidaki onemli
ozelliklere yer vermigtir [4]: (i) Baglamlar, formal nesnelerdir.
(ii) Baglamlar, tam olarak tanimlanabilirler. (iii) Baglamlar ve
baglamsal fonksiyonlar arasinda kullanigh baglantilar vardir
ve bir baglamdan cesitli degisikliklerle (yeri, zamani ya da
durumu farklilagtirmak gibi) yeni bir baglam elde edilebilir.

McCarthy’nin baglam yapisindan yola c¢ikarak, baglam-
larin dinamik olarak degisebildigi, baglamlara diger baglamlar
tarafindan ulagilabildigi, bir baglamin 6teki baglamin sinir-
larimin icine girebildigi, baglamin bu karmagik yapisiyla bas
etmek i¢in iligkisel yapilar kullanmak gerektigi, ve bu yapilarin
baglamin cesitli iligkilerini ve baglamin dinamik yOniini
desteklemesi gerektigi sOylenebilir [5]. 20 yildan daha uzun
bir siire 6nce McCarthy tarafindan yapilmig olan bdylesi bir
tamim da, aslinda, bize baglamlar arasi iligkilerin varlifini ve
baglamlarin birbirlerini icerdigini, yani baglamin hiyerarsik bir
yapisinin oldugunu vurgulamaktadir.

Barsalou, baglam tizerine ¢aligmig diger 6nemli bir isimdir
ve Yeh ile birlikte yaptigi calismasinda baglamin insan bil-
isine olan etkisine deginmistir [1]. Baglamin bilig iizerine
etkisini olaysal bellek, nesne algist ve dili kavrama gibi
biligsel siirecler iizerinden ornekleyerek agiklamistir. Ayrica
kavramsal siireclerin durumlarin tane biiyiikliigiinden (grain
size) etkilendigini sOylemis ve bir durumun uzun bir zamanda
genig bir alan kaplamasinin da kisa bir zamanda ufak bir alan
kaplamasinin da miimkiin oldugunu belirtmigtir. Durumlarin
hiyerarsik olarak birlesmis gruplarinin baglami olusturdugunu
sOylemis ve bunun baglama hiyerarsik bir yap1 kattigina isaret
etmigtir.

Bu bildiri, baglamin hiyerarsik bir yapiya sahip oldugunu
belirtir sinirbilimden, psikolojiden ve bilisimsel modellemel-
erden elde edilen bulgular1 ve Onermeleri incelemekte, ve
bu bilgiler dogrultusunda, robotlarda baglami modellemeyi
hedefleyen c¢aligmalar i¢in baglamin hiyerarsik olmasi gerek-
tigini onermektedir. Baglamin hiyerarsik yapida olmast 6nemli
olsa da, bu biligsel bilimlerde hi¢ acik bir sekilde irdelen-
memigtir; bu agidan, bu ¢aligma dnemli bir katk: saglamaktadir.
Ayrica, bilgisayarlt gorii calismalarinda baglam hiyerarsik bir
bicimde modellenmeye baglamis olsa da, bu calismalar pek
¢ok eksik barindirmaktadir. Bu kisitlamalara ragmen baglam
hiyerarsisinin sagladig1 katkilardan esinlenerek, robotbilim
caligmalarinda baglam hesaba katilacagi zaman, hiyerarsik
bir yapida modellenmesi gerektigi Onerilmektedir. Baglamin



Calisma Odasi

Kahvalti hazirlamak Bulasiklan yikamak | Kitap Okumak | Ders galigmak
[ T 1
| | Deterjan Bulasik Bulasik Makinesi Koltuk | Kitap | | Defter | | Kalem |
|Malzemeleri temin etmek | Masayi hazirlamak Cay demlemek - . .
.
I * ®e .
| Ekmek almak| | Masa | K hazirl L | _
1
[
m | Peynir kesmek | | Omlet pisirmek | | Su | .
[}
L
‘Yumurta ¢irpmak
.. -
L[] | Peynir | | Bigak | | Yumurta | | Mikser kullanmak |
. . .
[ ] | Mikser | | Elektrik |

Sekil 1: Varsayimsal bir ev baglami hiyerarsisi.
(Yer siur1 nedeniyle hiyerarsinin belli kisimlart gosterilmistir.)

hiyerarsik modellenmemesi, biitiin 6zelliklerinin ifade edile-
memesine, alinan sonuglarin yetersiz kalmasina neden olabilir.
Bu calisma 6zgiin bildiri olmayip, calismanin ingilizce
hali CONTEXT-17 konferansina degerlendirilmek iizere
gonderilmigtir.

II. BAGLAMIN HIYERARSIK YAPIDA OLDUGUNU
GOSTERIR BULGULAR

Bu boliim altinda, baglamin hiyerarsik bir yapida oldugunu
destekleyen veya oneren farkli disiplinlerden elde edilmis
bulgular sunulmaktadir.

A. Sinirbilimden Bulgular

Hipokampiis, beyinin hafizada 6nemli gorevleri olan kis-
midir ve baglamin sinirsel gosterimini yaratti§1 bilinmekte-
dir [6]. Ruddy, makalesinde bir ¢ok arastirmaci tarafindan
hipokampal formasyonun davraniglardaki baglam -etkisinde
cok biiyiik bir rol oynadiginin kabul edildigini yazmistir [7].
Bunula ilintili olarak, Lila Davachi ise hipokampal sistemin
kademelerinin daha sonra olusan iligkisel hafiza ile baglantili
oldugunu sdylemis ve hipokampiisiin genig alanli baglantisal
islemleri destekledigini belirtmigtir [8]. Ayrica, burnu saran
(perirhinal) ve arka (posterior) parahipokampal mekanizmanin
daha 6zel alanli 6gelere ve uzamsal baglam kodlarma katki
sundugunu eklemistir.

Baglam i¢in 6nemli bir role sahip olan hipokampiisiin for-
masyonunun, hiyerarsik bir yapiya sahip oldugu diisiiniilmek-
tedir: Ornegin, McKenzie vd., son buluslarin hipokampal sinir
sisteminin alakali hafiza kisimlarin1 baglayan hiyerarsik bir
yapiya sahip oldugunu gosterdigini dnermistir [9].

Hipokampiisiin baglam olusumunda temel gorevleri
tistleniyor olmasi, baglamsal kodlamalara sundugu katki ve

kendi icerisindeki kademeli hiyerarsik calisma yapist baglamin
da hiyerarsik bir yapiya sahip oldugunu 6nermektedir.

B. Psikolojiden Bulgular

Malesef psikoloji biliminde baglami hiyerarsik olarak mod-
ellemis caligmalara rastlamak miimkiin olmamistir. Psikoloji
biliminin pek cok alanda hiyerarsik yapilar kullanirken heniiz
baglamin modellenmesinde bu hiyerarsik yapilara yer ver-
memis olmasi mevcut calismalarin 6nemli bir eksikligidir.
Baglamin hiyerarsik yapisi iizerine direk olmasa da, dolayl
destek, Saaty’nin karar verme siireclerinin hiyerarsik yapida
oldugunu gosterdigi calismasindan gelmektedir [10]. Hiyer-
arsik bir yapinin birden fazla faktore bagli kararlarin alin-
masinda iyi bir yaklagim olmasi, birden fazla etmen iceren
baglamin modellenmesinde de iyi sonucglara ulagilabilecegini
desteklemektedir.

C. Bilisimsel Modelleme Calismalari

Baglami1 hiyerarsik bir yapiya kavusturmaya caligmis
pek cok tesebbiis bulunmaktadir. Ornegin, Sun vd., zaman-
mekansal (spatio-temporal) baglami videolarda hareket tanima
problemi icin hiyerarsik bir sekilde modellemistir ve 3 se-
viyeli, kendi tanimladiklar ve tasarladiklari bir baglam yapist
kullanmistir [11]. Bu seviyeler, nokta seviyesinde (point-level)
baglam, yoriinge ici (intra-trajectory) baglam (trajectory tran-
sition descriptor) ve yoriingeler arasi (inter-tarjectory) baglam
(trajectory proximity descriptor) seklindedir. Bir bagka calis-
mada Wang ve Ji, giivenlik kameralarinda olay tanmima icin
hiyerarsik bir baglam yapist kurmugtur [12], [13]. O da 3 se-
viyeli bir hiyerarsi benimsemistir ve daha onceki ¢aligmalarin
genelde baglami tek bir seviyeden cikarmaya caligtigini, ayni
zamanl farkli seviyelerden farkli baglamlar ¢ikarmaya caligsan
¢ok calisma olmadigimi vurgulamistir. Caligmasinda 6znitelik
(feature) seviyesindeki baglam, anlamsal (semantic) seviyedeki



baglam ve onsel (prior) seviyedeki baglami es zamanli olarak
cikarip birlestirmeyi ve giivenlik kameralarindaki olaylari
dogru bir sekilde tespit etmeyi amacladiklarini soylemistir. Bu
caligmalarda hiyerarsi, Sekil 1’de gosterildigi gibi anlamsal
bir hiyerarsi degil, tasarlanmus, statik bir yapida hiyerarsidir.
Ayrica, sadece belirli modalitelerde baglam diisiiniilmiigtiir ve
bu nedenle, bu ¢alismalarin kapsami dar kalmstir.

Ilgi gekici bir diger calismada ise, Choi vd., icerisinde ¢ok
fazla nesne kategorisi iceren bir veri kiimesinde hiyerarsik
bir baglam c¢ikarmaya calismis, nesnelerin birlikte bulunma
ve uzamsal iligkilerine gore grafiksel bir aga¢ yapist mod-
ellemistir [14]. Bu aga¢ yapisiyla nesne katagorileri arasindaki
bagimliliklar ortaya ¢ikarilmistir. Ayrica, dgrenilen bu agac
yapisi nesneler ve goriintiiler arasinda kendi dogalarinda bu-
lunan hiyerarsiyi ortaya koymustur. Bu model nesneler arasi
baglam iligkisini hiyerarsik bir gsekilde ortaya koymus, nesne
ve sahne tanima problemlerinin ¢dziimiinde 6nemli ilerlemeler
yaratmigtir. Bu calismada nesneler arasinda anlamsal olarak
modellenmig bir hiyerarsi yaratilmis olsa da, sadece nesneler
aras1 baglamsal iligkilere yer verilmis ve genel bir baglam
hiyerarsisi ortaya konmamistir. Bu sebeple genel anlamsal
bir baglam hiyerarsisi modellenememistir. Ayrica nesnelerin
birlikte bulunma ve uzamsal 6zelliklerinin 6n model olarak
kullanilmast baglamin dinamik olmasi 6zelligiyle tam olarak
ortiismemektedir.

Benzer bir calisma Marszalek vd. tarafindan yapilmigtir
[15]. Bu ¢alismada anlamsal hiyerarsik bir siniflandirici olus-
turulmus ve bu siniflandirict nesne tanima problemlerinde
kullanilmigtir. Bu model siniflar arast benzerlik ve iligk-
ileri modellemeyi ve nesne siniflar1 icindeki karmagikligi
azaltmayr amaclamistir. Fakat bu calismada anlamsal hiy-
erarsik siniflandiricilardan baglama gidilecek biitiin 6zellik-
ler diistiniilmemis, olusturulan hiyerarsi baglam hiyerarsisine
genisletilmeyip, nesne tanimlanmasindaki anlamsal hiyerarsi
ile siurlt kalmagtir.

Bagka bir calisgmada ise Li vd., cinsiyet, giyim sekli
gibi insan oOzelliklerinin taninmasina odaklanmig ve bunun
icin derin hiyerarsik bir baglam yapist kullanmistir [16].
Bu derin hiyerarsik baglam, insan baglami ve arka plan-
daki sahne baglamimi igermektedir. Bu baglami olusturmak
icin Katmanli Sinir Aglar1 (Convolutional Neural Networks)
modeli kullanilmistir. Bir bagka deyisle derin katmanli sinir
aglar tarafindan sadece insan viicudu ve Ozelliklerine 6zgiil
skorlar 6grenilmemis, ayni1 zamanda derin hiyerarsik baglami
olusturan skor fonksiyonlar1 da 6grenilmistir. Ozellikle insan
ve sahne modellerinin skorlamasindaki isbirligi, insana ve
sahneye bagli baglamlarin olusturulmasinda goérev yapmustir.
Insan ve sahne baglamlarinin birlesimi hiyerarsik bir baglam
yapisi olusturmustur. Bu ¢alismada da genel bir baglam yapisi
ortaya konamamuig, insan Ozelliklerine odaklanmig baglamsal
iligkilere yer verilmistir. Bu sebeple bu calisma da genel bir
hiyerarsik baglam yapisi olusturmada yetersiz kalmistir. Ayrica
bu caligma da hiyerarsiyi anlamsal olarak degil insan merkezli
baglam ve sahne merkezli baglamlarin birlesimi olarak gos-
terip Sekil 1°deki anlamsal hiyerarsinin modellenmesinde eksik
kalmugtir.

Baglamin robotlarda kullanilmasinin, biligsel ¢aligmalarda
ozellikle algi ve planlamada performansi arttirmast yeni bir
yaklagim degildir ve bu diisiinceyle robotlarda da baglami
modelleyen ve kullanan ¢alismalar yapilmigtir [17], [18], [19].

Ancak bu caligmalar baglami genellikle hiyerarsik modelle-
memigtir. Robotlarda hiyerarsik yapilar kullanarak 6grenme
tizerine odaklanmig ¢aligmiglarda (6rn. [20], [21]) mekansal
veya uzamsal hiyerarsik gosterimler onerilmistir, ancak genel
bi baglam hiyerarsisi ortaya koyulmamuigtir.

III. VARGI: BAGLAM HiYERARSIKTIR

Baglamin hiyerarsik yapisina dair sinirbilimden ve psikolo-
jiden bulgulara bir onceki kisimda yer verilmis, ayrica bu
konudaki bilisimsel modelle c¢aligmalar1 gosterilmistir. Bu
caligmalar, baglami tam anlamiyla hiyerarsik modellemekte
her ne kadar yetersiz kalmig olsalar da baglamin hiyerarsik
bir yapiya sahip olduguna dair 6nemli vargilar icermektedir.

Doga, toplum, ve pek ¢ok olgu kendi icinde seviyeli yani
hiyerarsik bir yapiya sahiptir. Beynin hipokampal sisteminin
hiyerarsik bir ¢alisma yapisina sahip olusu [9] insan viicud-
unun hiyerarsik bir calisma yapist izledigine; karar vermenin
hiyerarsik bir yapiyla ifadesi [10] psikolojinin ¢aligma alanin-
daki konularin hiyerarsik dogaya sahip olduguna sadece birer
ornektir. Hiyerarsi, pek ¢ok alanda calisiimaktadir. Ornegin,
Lane, hiyerarsi lizerine yapti§1 calismasinda toplum, kiiltiir,
ekonomi gibi unsurlari birlestiren insana ait toplumsal hiyearsi-
lerin, fiziko-kimyasal (temel pargasik, ¢ekirdek, atom, molekiil
arasindaki hiyerarsi gibi) ve biyolojik (organel, hiicre, or-
gan, ¢okhiicreliler, popiilasyon, tiir, ekosistem arasindaki hiy-
erarsi gibi) hiyerarsilerden daha muglak bir yap: icerdigini
sOylemigstir [22]. Hiyerarsi bu denli genis temas alanlarina
sahipken, bu alanlardaki sosyal, uzamsal ve zamansal iligkilere
tekabiil eden baglamin da hiyerarsik bir yap1 gostermesi olagan
bir durumdur.

Baglamin uzamsal, zamansal ve sosyal ozellikler goster-
mesi [3], [4] ve bu oOzelliklerin hiyerarsik birlesimlerinin
baglami olusturmasi baglami kacinilmaz olarak hiyerarsik yap-
migtir.

Baglam hiyerarsisinin videolarda hareket tanima, nesneleri
katogorilere ayirma ve insan Ozelliklerini ¢ikartma gibi pek
cok farkli alanda kullaniliyor oldugu onceki kisimda goster-
ilmigtir. Baglamin hiyerarsik modellenmesinden farkli alan-
larda basarili sonuglar elde edebiliyor olmasi baglamin hiy-
erarsik bir yapiya sahip oldugunu desteklemektedir. Baglam
stiregelen caligmalarda genellikle tek bir seviyeden cikaril-
maya calisilmigtir ve hiyerarsik modellenmemigtir. Baglami
hiyerarsik modelleyen caligmalar, baglam c¢aligmalarinin tek
bir seviye icermesini elestirmekte ve baglami birden fazla
seviyeden cikarip birlestirmenin daha iyi bir yaklasim oldugu
savunmaktadir [12]. Bu savunu baglami hiyerarsik modelle-
menin daha dogru bir yaklagim olduguna isaret etmektedir.

IV. ROBOTLARDA BAGLAMIN HIYERARSIK
MODELLENMESINE DOGRU

Baglamin hiyerarsik olarak modellenmesi i¢in ¢oziilmesi
gereken hususlar asagida listelenmistir:

Gosterim: McCarthy baglamlar1 formal, tam olarak tanim-
lanabilen nesneler olarak nitelendirmistir [4]. Bundan hareke-
tle, baglam modellemesinde karsilagilacak ilk sorun, baglamin
dogru bir sekilde gosterilmesidir. Mevcut ¢aligmalar baglami
formal bir sekilde gosterip tiim o6zelliklerini yansitacak bir
tanim yapmakta yetersiz kalmiglardir.



Ogrenme: Yine McCarthy’'nin tanimmndan hareketle
baglamlar birbirleriyle iligkisel yapilar icermektedir [4] ve
baglami hiyerarsik modellemek ic¢in baglamlar arasi bu il-
igkisel yapilarin 6grenilmesi baglamin kapsayict bir goster-
iminin yapilmasinin ardindan bas edilmesi gereken bagka
bir problemdir. Bu konuda varolan caligmalarda kullanilan
yapilar incelendiginde, derin 6grenme iceren yapilarin dogalart
geregi bulundurduklar: cok katmanli yapi, hiyerarsik baglami
daha iyi modelleyecek gibi goriinmektedir. Ayni hiyerarsik
baglam yapisint modelleyen calismalardan derin modelleme
kullanan ¢alisma daha bagarili sonuglar vermistir [13]. Ayrica
kurulan yapinin 68renilmesinde baglami 6grenmesi planlanan
sistem de 6nemlidir. Ornegin hiyerarsik baglam yapisini robot-
larin O6grenecegi diigiiniilirse arttirnmli 6grenme sisteminin
kullanilmasi, yeni bir Ornek geldiginde 6grenmenin devam
etmesi, 0grenilen bilgilerin yeni 6rneklere gore ayarlanmasi ve
O0grenme siirecinde yeterince Ornek olmadigimi kabul etmesi
gibi ozellikleriyle [23] robotbilimdeki veri yetersizligi soru-
nuna cevap verip hiyerarsik yapinin 6grenilmesine uygun ola-
caktir.

Baglamimn Kullannmi: Olugturulan hiyerarsik baglam
yapistnin kullaniminda hiyerarginin hangi seviyesinin kul-
lanilacagi dogru bir model i¢in 6nem tagimaktadir. Bir baglam
farkli seviyelerde farkli baglamlarla iliskili olabilir ve her
baglam1 amaca gore dogru seviyedeki dogru baglamlarla il-
igskilendirmek gereklidir.

V. SONUCLAR VE TARTISMA

Bu calismada baglamin hiyerarsik bir yapiya sahip
oldugunu diisiindiiren bulgulara yer verilmig, baglamin hiy-
erarsik ozellikleri belirtilmis ve baglamin hiyerarsik olarak
robotlarda kullanimi yolundaki problemlerden bahsedilmistir.

Baglamlarin modellenmesine iliskin onceki caligmalar in-
celendiginde calismalarin genellikle baglami tek bir seviyeden
cikaran hiyerarsik olmayan yapilar oldugu gozlemlenebilir.
Fakat baglamin yapisi, sinirbilimsel ve psikolojik bulgular
ve mevcut modellerin incelenmesinden elde edilen vargilar
gz oOniinde bulunduruldugunda baglamin hiyerarsik olarak
modellenmesinin daha dogru olacagi soylenebilir.

Baglami hiyerarsik olarak incelemis olan az sayidaki calis-
mada ise baglamin probleme 6zel olusu sorunu vardir. Bu
calismalar genel bir hiyerarsik baglam yapisi olusturmakta
eksik kalmiglar, kurulan modeller bagka baglamlar igin de
genigletilebir 6zellikler gostermemektedir.

Bundan sonraki caligmalarimizda baglamin hiyerarsik
modellemesine dogru kisminda tariflendigi iizere baglamin
olabilecek en kapsayici tanimini yapip, hiyerarsik bir modelini
kurmak, derin 6grenmenin kendi icindeki seviyeli yapisindan
faydalanarak arttirrmli bir yapryla baglamin tiim seviyelerde
iligkilendigi baglamlar: belirlemek gerekli olacaktir. Ayrica ku-
rulan hiyerarsik baglam yapisinin tiim baglamlar i¢in kullanila-
bilir genel bir model olmasi ve baglamin dinamik yapisinin bu
modele yansitilmas: gerekecektir. Tarifledigimiz bu hiyerarsik
baglam modelinin robotlarin baglamlari 6grenmesine uygun
bir yap1 olacagi diisiiniilmektedir.

VI. TESEKKUR

Bu ¢alisma, TUBITAK tarafindan desteklenen 215E133 nu-
maral1 “Robotlarda Baglam” projesi kapsaminda yapilmstir.
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