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Özetçe —Bağlam, insan bilişi için oldukça elzemdir ve du-
ruş, davranış, konuşma biçimi gibi gündelik insan hayatı için
önemli pek çok sürece etki etmektedir. Yakın zamanda hay-
atımızda yer edinmesini beklediğimiz robotların da işlevlerini
yerine doğru ve verimli bir biçimde getirebilmesi için, bağlamı
algılama ve kullanma yeteneğine sahip olması beklenmektedir.
Ancak bağlam, yapay veya doğal biliş için ne kadar elzem
olsa da, bağlamın yapısı yeterince çalışılmış ve çözümlenebilmiş
değildir. Bu çalışmada, bağlamın çözümlenememiş öğelerinden
bir tanesine, bağlamın yapısının hiyerarşik olup olmadığına
odaklanılmaktadır. Yaptığımız irdelemeye göre, bağlama ait
muhtelif sosyal, uzamsal ve zamansal özellikler ve olgular,
bağlamın hiyerarşik bir yapıya sahip olduğunu önermektedir. Bu
konudaki sinirbilim, psikoloji bulguları ve bilişimsel modelleme
çalışmaları irdelenmiş, bağlamı hiyerarşik yapan özelliklere yer
verilmiş, bağlamı modellerken dikkat edilmesi gereken noktalara
değinilmiş ve elde edilen vargılar sunulmuştur.

Anahtar Kelimeler—Bağlam, Bağlam Hiyerarşisi, Bilişsel
Robotbilim

I. GİRİŞ

Bağlam, insan bilişi için çok önemlidir ve insanların algı,
tanıma, mantık yürütme, problem çözme gibi bilişsel süreç-
lerini ve buna ek olarak, davranışlarını, konuşma biçimlerini
vb. etkilemektedir [1], [2]. Bağlamın etkilerini gündelik insan
hayatındaki en karmaşık olaydan en basit olaya kadar gö-
zlemlemek mümkündür. Bizim gibi benzer bilişsel yeteneklere
sahip olmasını beklediğimiz robotlar için de bağlamı algılaya-
bilmek, öğrenebilmek ve kullanabilmek muhakkak önemlidir.
Bağlam, insan bilişi ve yapay biliş için bu kadar elzem olsa da,
bağlamın yapısı henüz çözümlenebilmiş değildir ve bağlamın
yapısına dair elde edilecek sonuçlar birçok alandaki bilimsel
çalışmalarda ön açıcı olacaktır.

Bağlamın yapısıyla ilgili vargılar elde edebilmek için,
bağlamın özelliklerini incelemek gereklidir. Zimmermann’ın
bağlamı tanımladığı makalesinde, bağlamın süregelen tanım-
larında sosyal, uzamsal ve zamansal özelliklerine yer verildiği
görülür [3]. Sosyal özellikler ortamın bir arkadaş ya da aile
ortamı olması gibi özelikleri içerirken, uzamsal özellikler
bağlamın kapalı ya da açık bir mekanla ilişkili olmasını ve
zamansal özellikler de bağlamın sabah, öğle ya da akşam
bağlamına ait olmasını içermektedir.

Sosyal, uzamsal ve zamansal özellikleri detaylı in-
celediğimizde, bu özelliklerden dolayı bağlamların birbir-
lerini içeren ya da birbirleriyle ilintili olduğu, hatta bağlamın
hiyararşik bir yapıda olması gerektiği sonucuna varılabilir.
Örneğin “kahvaltı hazırlama” bağlamı, sosyal anlamda “aile”
bağlamını, uzamsal anlamda “mutfak” bağlamını ve zamansal

anlamda “sabah” bağlamını içerebilir ve bağlamların birbirini
içermesi nedeniyle hiyerarşik bir yapı oluşturur – ev bağlamına
ait örnek bir hiyerarşi için bknz. Şekil 1.

Bağlamın yapay zeka alanında kullanımı üzerine öncüler-
den bir tanesi, McCarthy’dir. McCarthy, bağlamı formalize
etmeye çalıştığı makalesinde bağlama ait aşağıdaki önemli
özelliklere yer vermiştir [4]: (i) Bağlamlar, formal nesnelerdir.
(ii) Bağlamlar, tam olarak tanımlanabilirler. (iii) Bağlamlar ve
bağlamsal fonksiyonlar arasında kullanışlı bağlantılar vardır
ve bir bağlamdan çeşitli değişikliklerle (yeri, zamanı ya da
durumu farklılaştırmak gibi) yeni bir bağlam elde edilebilir.

McCarthy’nin bağlam yapısından yola çıkarak, bağlam-
ların dinamik olarak değişebildiği, bağlamlara diğer bağlamlar
tarafından ulaşılabildiği, bir bağlamın öteki bağlamın sınır-
larının içine girebildiği, bağlamın bu karmaşık yapısıyla baş
etmek için ilişkisel yapılar kullanmak gerektiği, ve bu yapıların
bağlamın çeşitli ilişkilerini ve bağlamın dinamik yönünü
desteklemesi gerektiği söylenebilir [5]. 20 yıldan daha uzun
bir süre önce McCarthy tarafından yapılmış olan böylesi bir
tanım da, aslında, bize bağlamlar arası ilişkilerin varlığını ve
bağlamların birbirlerini içerdiğini, yani bağlamın hiyerarşik bir
yapısının olduğunu vurgulamaktadır.

Barsalou, bağlam üzerine çalışmış diğer önemli bir isimdir
ve Yeh ile birlikte yaptığı çalışmasında bağlamın insan bil-
işine olan etkisine değinmiştir [1]. Bağlamın biliş üzerine
etkisini olaysal bellek, nesne algısı ve dili kavrama gibi
bilişsel süreçler üzerinden örnekleyerek açıklamıştır. Ayrıca
kavramsal süreçlerin durumların tane büyüklüğünden (grain
size) etkilendiğini söylemiş ve bir durumun uzun bir zamanda
geniş bir alan kaplamasının da kısa bir zamanda ufak bir alan
kaplamasının da mümkün olduğunu belirtmiştir. Durumların
hiyerarşik olarak birleşmiş gruplarının bağlamı oluşturduğunu
söylemiş ve bunun bağlama hiyerarşik bir yapı kattığına işaret
etmiştir.

Bu bildiri, bağlamın hiyerarşik bir yapıya sahip olduğunu
belirtir sinirbilimden, psikolojiden ve bilişimsel modellemel-
erden elde edilen bulguları ve önermeleri incelemekte, ve
bu bilgiler doğrultusunda, robotlarda bağlamı modellemeyi
hedefleyen çalışmalar için bağlamın hiyerarşik olması gerek-
tiğini önermektedir. Bağlamın hiyerarşik yapıda olması önemli
olsa da, bu bilişsel bilimlerde hiç açık bir şekilde irdelen-
memiştir; bu açıdan, bu çalışma önemli bir katkı sağlamaktadır.
Ayrıca, bilgisayarlı görü çalışmalarında bağlam hiyerarşik bir
biçimde modellenmeye başlamış olsa da, bu çalışmalar pek
çok eksik barındırmaktadır. Bu kısıtlamalara rağmen bağlam
hiyerarşisinin sağladığı katkılardan esinlenerek, robotbilim
çalışmalarında bağlam hesaba katılacağı zaman, hiyerarşik
bir yapıda modellenmesi gerektiği önerilmektedir. BağlamınTürkiye Robotbilim Konferansı, 2016



Şekil 1: Varsayımsal bir ev bağlamı hiyerarşisi.
(Yer sınırı nedeniyle hiyerarşinin belli kısımları gösterilmiştir.)

hiyerarşik modellenmemesi, bütün özelliklerinin ifade edile-
memesine, alınan sonuçların yetersiz kalmasına neden olabilir.
Bu çalışma özgün bildiri olmayıp, çalışmanın ingilizce
hali CONTEXT-17 konferansına değerlendirilmek üzere
gönderilmiştir.

II. BAĞLAMIN HİYERARŞİK YAPIDA OLDUĞUNU
GÖSTERİR BULGULAR

Bu bölüm altında, bağlamın hiyerarşik bir yapıda olduğunu
destekleyen veya öneren farklı disiplinlerden elde edilmiş
bulgular sunulmaktadır.

A. Sinirbilimden Bulgular

Hipokampüs, beyinin hafızada önemli görevleri olan kıs-
mıdır ve bağlamın sinirsel gösterimini yarattığı bilinmekte-
dir [6]. Ruddy, makalesinde bir çok araştırmacı tarafından
hipokampal formasyonun davranışlardaki bağlam etkisinde
çok büyük bir rol oynadığının kabul edildiğini yazmıştır [7].
Bunula ilintili olarak, Lila Davachi ise hipokampal sistemin
kademelerinin daha sonra oluşan ilişkisel hafıza ile bağlantılı
olduğunu söylemiş ve hipokampüsün geniş alanlı bağlantısal
işlemleri desteklediğini belirtmiştir [8]. Ayrıca, burnu saran
(perirhinal) ve arka (posterior) parahipokampal mekanizmanın
daha özel alanlı öğelere ve uzamsal bağlam kodlarına katkı
sunduğunu eklemiştir.

Bağlam için önemli bir role sahip olan hipokampüsün for-
masyonunun, hiyerarşik bir yapıya sahip olduğu düşünülmek-
tedir: Örneğin, McKenzie vd., son buluşların hipokampal sinir
sisteminin alakalı hafıza kısımlarını bağlayan hiyerarşik bir
yapıya sahip olduğunu gösterdiğini önermiştir [9].

Hipokampüsün bağlam oluşumunda temel görevleri
üstleniyor olması, bağlamsal kodlamalara sunduğu katkı ve

kendi içerisindeki kademeli hiyerarşik çalışma yapısı bağlamın
da hiyerarşik bir yapıya sahip olduğunu önermektedir.

B. Psikolojiden Bulgular

Malesef psikoloji biliminde bağlamı hiyerarşik olarak mod-
ellemiş çalışmalara rastlamak mümkün olmamıştır. Psikoloji
biliminin pek çok alanda hiyerarşik yapılar kullanırken henüz
bağlamın modellenmesinde bu hiyerarşik yapılara yer ver-
memiş olması mevcut çalışmaların önemli bir eksikliğidir.
Bağlamın hiyerarşik yapısı üzerine direk olmasa da, dolaylı
destek, Saaty’nin karar verme süreçlerinin hiyerarşik yapıda
olduğunu gösterdiği çalışmasından gelmektedir [10]. Hiyer-
arşik bir yapının birden fazla faktöre bağlı kararların alın-
masında iyi bir yaklaşım olması, birden fazla etmen içeren
bağlamın modellenmesinde de iyi sonuçlara ulaşılabileceğini
desteklemektedir.

C. Bilişimsel Modelleme Çalışmaları

Bağlamı hiyerarşik bir yapıya kavuşturmaya çalışmış
pek çok teşebbüs bulunmaktadır. Örneğin, Sun vd., zaman-
mekansal (spatio-temporal) bağlamı videolarda hareket tanıma
problemi için hiyerarşik bir şekilde modellemiştir ve 3 se-
viyeli, kendi tanımladıkları ve tasarladıkları bir bağlam yapısı
kullanmıştır [11]. Bu seviyeler, nokta seviyesinde (point-level)
bağlam, yörünge içi (intra-trajectory) bağlam (trajectory tran-
sition descriptor) ve yörüngeler arası (inter-tarjectory) bağlam
(trajectory proximity descriptor) şeklindedir. Bir başka çalış-
mada Wang ve Ji, güvenlik kameralarında olay tanıma için
hiyerarşik bir bağlam yapısı kurmuştur [12], [13]. O da 3 se-
viyeli bir hiyerarşi benimsemiştir ve daha önceki çalışmaların
genelde bağlamı tek bir seviyeden çıkarmaya çalıştığını, aynı
zamanlı farklı seviyelerden farklı bağlamlar çıkarmaya çalışan
çok çalışma olmadığını vurgulamıştır. Çalışmasında öznitelik
(feature) seviyesindeki bağlam, anlamsal (semantic) seviyedeki



bağlam ve önsel (prior) seviyedeki bağlamı eş zamanlı olarak
çıkarıp birleştirmeyi ve güvenlik kameralarındaki olayları
doğru bir şekilde tespit etmeyi amaçladıklarını söylemiştir. Bu
çalışmalarda hiyerarşi, Şekil 1’de gösterildiği gibi anlamsal
bir hiyerarşi değil, tasarlanmış, statik bir yapıda hiyerarşidir.
Ayrıca, sadece belirli modalitelerde bağlam düşünülmüştür ve
bu nedenle, bu çalışmaların kapsamı dar kalmıştır.

İlgi çekici bir diğer çalışmada ise, Choi vd., içerisinde çok
fazla nesne kategorisi içeren bir veri kümesinde hiyerarşik
bir bağlam çıkarmaya çalışmış, nesnelerin birlikte bulunma
ve uzamsal ilişkilerine göre grafiksel bir ağaç yapısı mod-
ellemiştir [14]. Bu ağaç yapısıyla nesne katagorileri arasındaki
bağımlılıklar ortaya çıkarılmıştır. Ayrıca, öğrenilen bu ağaç
yapısı nesneler ve görüntüler arasında kendi doğalarında bu-
lunan hiyerarşiyi ortaya koymuştur. Bu model nesneler arası
bağlam ilişkisini hiyerarşik bir şekilde ortaya koymuş, nesne
ve sahne tanıma problemlerinin çözümünde önemli ilerlemeler
yaratmıştır. Bu çalışmada nesneler arasında anlamsal olarak
modellenmiş bir hiyerarşi yaratılmış olsa da, sadece nesneler
arası bağlamsal ilişkilere yer verilmiş ve genel bir bağlam
hiyerarşisi ortaya konmamıştır. Bu sebeple genel anlamsal
bir bağlam hiyerarşisi modellenememiştir. Ayrıca nesnelerin
birlikte bulunma ve uzamsal özelliklerinin ön model olarak
kullanılması bağlamın dinamik olması özelliğiyle tam olarak
örtüşmemektedir.

Benzer bir çalışma Marszalek vd. tarafından yapılmıştır
[15]. Bu çalışmada anlamsal hiyerarşik bir sınıflandırıcı oluş-
turulmuş ve bu sınıflandırıcı nesne tanıma problemlerinde
kullanılmıştır. Bu model sınıflar arası benzerlik ve ilişk-
ileri modellemeyi ve nesne sınıfları içindeki karmaşıklığı
azaltmayı amaçlamıştır. Fakat bu çalışmada anlamsal hiy-
erarşik sınıflandırıcılardan bağlama gidilecek bütün özellik-
ler düşünülmemiş, oluşturulan hiyerarşi bağlam hiyerarşisine
genişletilmeyip, nesne tanımlanmasındaki anlamsal hiyerarşi
ile sınırlı kalmıştır.

Başka bir çalışmada ise Li vd., cinsiyet, giyim şekli
gibi insan özelliklerinin tanınmasına odaklanmış ve bunun
için derin hiyerarşik bir bağlam yapısı kullanmıştır [16].
Bu derin hiyerarşik bağlam, insan bağlamı ve arka plan-
daki sahne bağlamını içermektedir. Bu bağlamı oluşturmak
için Katmanlı Sinir Ağları (Convolutional Neural Networks)
modeli kullanılmıştır. Bir başka deyişle derin katmanlı sinir
ağları tarafından sadece insan vücudu ve özelliklerine özgül
skorlar öğrenilmemiş, aynı zamanda derin hiyerarşik bağlamı
oluşturan skor fonksiyonları da öğrenilmiştir. Özellikle insan
ve sahne modellerinin skorlamasındaki işbirliği, insana ve
sahneye bağlı bağlamların oluşturulmasında görev yapmıştır.
İnsan ve sahne bağlamlarının birleşimi hiyerarşik bir bağlam
yapısı oluşturmuştur. Bu çalışmada da genel bir bağlam yapısı
ortaya konamamış, insan özelliklerine odaklanmış bağlamsal
ilişkilere yer verilmiştir. Bu sebeple bu çalışma da genel bir
hiyerarşik bağlam yapısı oluşturmada yetersiz kalmıştır. Ayrıca
bu çalışma da hiyerarşiyi anlamsal olarak değil insan merkezli
bağlam ve sahne merkezli bağlamların birleşimi olarak gös-
terip Şekil 1’deki anlamsal hiyerarşinin modellenmesinde eksik
kalmıştır.

Bağlamın robotlarda kullanılmasının, bilişsel çalışmalarda
özellikle algı ve planlamada performansı arttırması yeni bir
yaklaşım değildir ve bu düşünceyle robotlarda da bağlamı
modelleyen ve kullanan çalışmalar yapılmıştır [17], [18], [19].

Ancak bu çalışmalar bağlamı genellikle hiyerarşik modelle-
memiştir. Robotlarda hiyerarşik yapılar kullanarak öğrenme
üzerine odaklanmış çalışmışlarda (örn. [20], [21]) mekansal
veya uzamsal hiyerarşik gösterimler önerilmiştir, ancak genel
bi bağlam hiyerarşisi ortaya koyulmamıştır.

III. VARGI: BAĞLAM HİYERARŞİKTİR

Bağlamın hiyerarşik yapısına dair sinirbilimden ve psikolo-
jiden bulgulara bir önceki kısımda yer verilmiş, ayrıca bu
konudaki bilişimsel modelle çalışmaları gösterilmiştir. Bu
çalışmalar, bağlamı tam anlamıyla hiyerarşik modellemekte
her ne kadar yetersiz kalmış olsalar da bağlamın hiyerarşik
bir yapıya sahip olduğuna dair önemli vargılar içermektedir.

Doğa, toplum, ve pek çok olgu kendi içinde seviyeli yani
hiyerarşik bir yapıya sahiptir. Beynin hipokampal sisteminin
hiyerarşik bir çalışma yapısına sahip oluşu [9] insan vücud-
unun hiyerarşik bir çalışma yapısı izlediğine; karar vermenin
hiyerarşik bir yapıyla ifadesi [10] psikolojinin çalışma alanın-
daki konuların hiyerarşik doğaya sahip olduğuna sadece birer
örnektir. Hiyerarşi, pek çok alanda çalışılmaktadır. Örneğin,
Lane, hiyerarşi üzerine yaptığı çalışmasında toplum, kültür,
ekonomi gibi unsurları birleştiren insana ait toplumsal hiyearşi-
lerin, fiziko-kimyasal (temel parçasık, çekirdek, atom, molekül
arasındaki hiyerarşi gibi) ve biyolojik (organel, hücre, or-
gan, çokhücreliler, popülasyon, tür, ekosistem arasındaki hiy-
erarşi gibi) hiyerarşilerden daha muğlak bir yapı içerdiğini
söylemiştir [22]. Hiyerarşi bu denli geniş temas alanlarına
sahipken, bu alanlardaki sosyal, uzamsal ve zamansal ilişkilere
tekabül eden bağlamın da hiyerarşik bir yapı göstermesi olağan
bir durumdur.

Bağlamın uzamsal, zamansal ve sosyal özellikler göster-
mesi [3], [4] ve bu özelliklerin hiyerarşik birleşimlerinin
bağlamı oluşturması bağlamı kaçınılmaz olarak hiyerarşik yap-
mıştır.

Bağlam hiyerarşisinin videolarda hareket tanıma, nesneleri
katogorilere ayırma ve insan özelliklerini çıkartma gibi pek
çok farklı alanda kullanılıyor olduğu önceki kısımda göster-
ilmiştir. Bağlamın hiyerarşik modellenmesinden farklı alan-
larda başarılı sonuçlar elde edebiliyor olması bağlamın hiy-
erarşik bir yapıya sahip olduğunu desteklemektedir. Bağlam
süregelen çalışmalarda genellikle tek bir seviyeden çıkarıl-
maya çalışılmıştır ve hiyerarşik modellenmemiştir. Bağlamı
hiyerarşik modelleyen çalışmalar, bağlam çalışmalarının tek
bir seviye içermesini eleştirmekte ve bağlamı birden fazla
seviyeden çıkarıp birleştirmenin daha iyi bir yaklaşım olduğu
savunmaktadır [12]. Bu savunu bağlamı hiyerarşik modelle-
menin daha doğru bir yaklaşım olduğuna işaret etmektedir.

IV. ROBOTLARDA BAĞLAMIN HİYERARŞİK
MODELLENMESİNE DOĞRU

Bağlamın hiyerarşik olarak modellenmesi için çözülmesi
gereken hususlar aşağıda listelenmiştir:

Gösterim: McCarthy bağlamları formal, tam olarak tanım-
lanabilen nesneler olarak nitelendirmiştir [4]. Bundan hareke-
tle, bağlam modellemesinde karşılaşılacak ilk sorun, bağlamın
doğru bir şekilde gösterilmesidir. Mevcut çalışmalar bağlamı
formal bir şekilde gösterip tüm özelliklerini yansıtacak bir
tanım yapmakta yetersiz kalmışlardır.



Öğrenme: Yine McCarthy’nin tanımından hareketle
bağlamlar birbirleriyle ilişkisel yapılar içermektedir [4] ve
bağlamı hiyerarşik modellemek için bağlamlar arası bu il-
işkisel yapıların öğrenilmesi bağlamın kapsayıcı bir göster-
iminin yapılmasının ardından baş edilmesi gereken başka
bir problemdir. Bu konuda varolan çalışmalarda kullanılan
yapılar incelendiğinde, derin öğrenme içeren yapıların doğaları
gereği bulundurdukları çok katmanlı yapı, hiyerarşik bağlamı
daha iyi modelleyecek gibi görünmektedir. Aynı hiyerarşik
bağlam yapısını modelleyen çalışmalardan derin modelleme
kullanan çalışma daha başarılı sonuçlar vermiştir [13]. Ayrıca
kurulan yapının öğrenilmesinde bağlamı öğrenmesi planlanan
sistem de önemlidir. Örneğin hiyerarşik bağlam yapısını robot-
ların öğreneceği düşünülürse arttırımlı öğrenme sisteminin
kullanılması, yeni bir örnek geldiğinde öğrenmenin devam
etmesi, öğrenilen bilgilerin yeni örneklere göre ayarlanması ve
öğrenme sürecinde yeterince örnek olmadığını kabul etmesi
gibi özellikleriyle [23] robotbilimdeki veri yetersizliği soru-
nuna cevap verip hiyerarşik yapının öğrenilmesine uygun ola-
caktır.

Bağlamın Kullanımı: Oluşturulan hiyerarşik bağlam
yapısının kullanımında hiyerarşinin hangi seviyesinin kul-
lanılacağı doğru bir model için önem taşımaktadır. Bir bağlam
farklı seviyelerde farklı bağlamlarla ilişkili olabilir ve her
bağlamı amaca göre doğru seviyedeki doğru bağlamlarla il-
işkilendirmek gereklidir.

V. SONUÇLAR VE TARTIŞMA

Bu çalışmada bağlamın hiyerarşik bir yapıya sahip
olduğunu düşündüren bulgulara yer verilmiş, bağlamın hiy-
erarşik özellikleri belirtilmiş ve bağlamın hiyerarşik olarak
robotlarda kullanımı yolundaki problemlerden bahsedilmiştir.

Bağlamların modellenmesine ilişkin önceki çalışmalar in-
celendiğinde çalışmaların genellikle bağlamı tek bir seviyeden
çıkaran hiyerarşik olmayan yapılar olduğu gözlemlenebilir.
Fakat bağlamın yapısı, sinirbilimsel ve psikolojik bulgular
ve mevcut modellerin incelenmesinden elde edilen vargılar
göz önünde bulundurulduğunda bağlamın hiyerarşik olarak
modellenmesinin daha doğru olacağı söylenebilir.

Bağlamı hiyerarşik olarak incelemiş olan az sayıdaki çalış-
mada ise bağlamın probleme özel oluşu sorunu vardır. Bu
çalışmalar genel bir hiyerarşik bağlam yapısı oluşturmakta
eksik kalmışlar, kurulan modeller başka bağlamlar için de
genişletilebir özellikler göstermemektedir.

Bundan sonraki çalışmalarımızda bağlamın hiyerarşik
modellemesine doğru kısmında tariflendiği üzere bağlamın
olabilecek en kapsayıcı tanımını yapıp, hiyerarşik bir modelini
kurmak, derin öğrenmenin kendi içindeki seviyeli yapısından
faydalanarak arttırımlı bir yapıyla bağlamın tüm seviyelerde
ilişkilendiği bağlamları belirlemek gerekli olacaktır. Ayrıca ku-
rulan hiyerarşik bağlam yapısının tüm bağlamlar için kullanıla-
bilir genel bir model olması ve bağlamın dinamik yapısının bu
modele yansıtılması gerekecektir. Tariflediğimiz bu hiyerarşik
bağlam modelinin robotların bağlamları öğrenmesine uygun
bir yapı olacağı düşünülmektedir.

VI. TEŞEKKÜR

Bu çalışma, TÜBİTAK tarafından desteklenen 215E133 nu-
maralı “Robotlarda Bağlam” projesi kapsamında yapılmıştır.
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