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OZET
MUTFAK ROBOTU

Bir karigtirma kasesi (4) ve karistirma kasesi (4) i¢inde bir karistinicisi olan bir elektrikle ¢alistirilan
mutfak robotu (1) olup, burada, mutfak robotu (1) bir akustik transdiseri {19) kapsamaktadir ve bir
konusma taruma yazihmi kaydedilmistir ve mutfak robotunun (1) aligildik bir gérevi
gergeklestirmesine sebep olmak icin konusma tanimanin (E) kullanilmasi mimkindir, bu mutfak
robotunun ozelligi, bir optik sistem igin, bir kiginin mutfak rebotunun dogrudan éniinde koanumlanmis
olup olmadigi ve mutfak robotuna bakip bakmadigini da tetkik eden degerlendirme elektronigine

sahip bir elektronik kameranin saglanmasidir.
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iSTEMLER

1. Bir karistirma kasesi (4) ve kanstirma kasesi (4) icinde bir kanstiricisi {5) olan bir elektrikle
calistirilan mutfak robotu (1) olup, burada, mutfak robotu {1) bir akustik transdiiseri (19)
kapsamaktadir ve bir konusma tanima yazihimi kaydedilmistir ve mutfak robotunun (1} alisildik bir
gorevi gergeklestirmesine sebep olmak i¢in konusma tamimanin (E) kullanilmasi mimkindir, bu
mutfak robotunun Gzelligi, bir optik sistem igin, bir kisinin mutfak robotunun dogrudan éniinde
konumlanmig olup clmadigi ve mutfak robotuna bakip bakmadigini da tetkik eden degerlendirme

elektronigine sahip bir elektronik kameranin saglanmasidir.

2. Istem 1'e gére mutfak robotu olup, dzelligi, konusma tanimanin (E) mutfak robotunun (1) devreye

girmesi ile aktive clmasidir.

3. Onceki istemlerin herhangi birine gére mutfak robotu olup, 6zelligi, konusma tanimanin (E) sadece

mutfak robotunun (1) devre disi birakilmasiyla deaktive olabilmesidir.

4, Onceki istemlerin herhangi birine gére mutfak robotu olup, &zelligi, konusma tanimanin (E) sadece

bir sinyal s6zclk algilanmissa alisildik bir gérevin yaritilmesini baslatmasi ya da birakmasidir.

5. Onceki istemlerin herhangi birine gére mutfak robotu olup, 6zelligi, karistirma kasesinin bir
isitilmasi ve/veya karistiricinin (5) calistinlmasinin sadece hiz (C,), sicakhik (C;) ve stire (C3) temin
edildiginde ya da mutfak robotundan (1) gelen miitekabil bir dneriye karsilik olarak kabul verildiginde

gergeklestirilebilmesidir.

6. Onceki istemlerin herhangi birine gére mutfak robotu clup, dzelligi, optik sistemin bir dudak-

okuma cinsinden bir tanimanin gergeklestirilecegi sekilde diizenlenmesidir.

7. Onceki istemlerin herhangi birine gére mutfak robotu clup, zelligi, optik tanimanin bir neticesi
olarak, optik tanimanin, tanima oraninin arttirilmasi icin konusma tanima ile karsilastirilacak sekilde

dizenlenmesidir.
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TARIFNAME
MUTFAK ROBOTU
Bulus, istem 1'in giris kisminin dzelliklerine gore bir elektrikle galistirlan mutfak robotuna iliskindir.

56z konusu tipte mutfak robotlari, 6rnegin, DE 102007059236 Al sayili belgeden bilinmektedir. Gida
isleme bu tiir mutfak robotlarn sayesinde miamkiin almaktadir ve bundan baska, sitilabilir karistirma
kaseleri durumunda yemeklerin pisirilmesi de mimkandir. Karsilik gelen sekilde, karistirma kasesi
Uzerinde ya da karistirma kasesinin igerigi Gzerinde etkiyen 1sitma giict tercihen kullanici tarafindan
kontrol edilebilmekte ve tercihen, karistirma kasesi igindeki karistiricinin dénme hizi ve dénme yond,

bundan baska, uygulanabilirse 1sitic ve/veya karistiricinin etki siresi de kontrol edilebilmektedir.

Bundan baska, mutfak robetunda mutfak robotunun yukarda zikredilen parametrelerinin karsilik
gelen sekilde elektrikli ya da elektronik ya da mekanik ayarlama araclari ile, 6rnegin, déner anahtarlar
va da itmeli digmeler sayesinde ayarlanmasi da bilinmektedir. Bu baglamda, mutfak robotuna bir
tarif secme imkani saglayan tercihen ugucu-olmayan bir bellegin atanmasi da bilinmektedir. Béyle bir
tarif secimi tercihen gosterime getirilebilmekte ve mutfak robotunun bir ekrani Gizerinde
secilebilmektedir. Bu hakimdan, DE 102009055794 Al sayili belgeye ya da ayni zamanda DE
102010060650 A1 sayili belgeye de atif yapilmaktadir. Kullanici mutfak robotunda kaydedilen bir
tarifi segerse, tercihen, uygulanabilirse, sicaklik, karigtirici hizi ve programin siiresi gibi ayarlanacak
parametreler temin edilmekte ve uygulanabilirse, kullanici tarafindan teyit edildikten sonra bagimsiz
sekilde ayarlanmaktadir; bundan baska, uygulanabilirse, bu parametreler kullanici tarafindan

degistirilebilmektedir.

Konusma tanmima yoluyla kontrol kemutlanini alabilen bir mutfak robotu US 2005/0068846 Al sayih

belgeden bilinmektedir.

Daha baska bilinen teknik belgeleri clarak asagidakiler géz dniine alinrmustir: US 2005/068846, US
2011/149677, EP 1561409, US 2002/176320, WO 2011/106350.

Teknige dair son zikredilen durum esas alinirsa, bulus, avantaj saglayan sekilde glivenilir idare ve

¢calisma hususunda zikredilen tipte bir mutfak robotunu olusturma gorevi ile ilgilenmektedir.

Bu gdrev, bir kisinin mutfak robotunun dogrudan éniinde kenumlanmis olup olmadigi ve ayni
zamanda ona bakiyer olup olmadigini tetkik eden bir optik sistemin temin edilmesi lizerinde

odaklanan istem 1'in mevzusu durumunda ¢éziim bulmaktadir.

Bu durumun yaninda ayni zamanda optik tanima ve konusma tanima imkani da temin edilmektedir.
Sans gele maksatsizca tetiklenmeyecek calisma ihtimalleri bakimindan kritik fonksiyonlari kapsayan

bir mutfak robotu bu sayede de kontrol edilebilmektedir.
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Bir baska dUzenlemede, bundan baska, mutfak rebotunun, kullanicidan en yliksek olasilik atfedilerek
alinan bir akustik sinyalin (6zellikle sézclk ya da sozciik dizisinin) akustik sekilde islenmesi igin
konusma ¢ikisint kapsamasi tercih edilmektedir. Daha tercihen, bu amacg dogrultusunda, mutfak
robotunda bir hoparlér temin edilmektedir. Bu baglamda, konusma tanima yazihimi tarafindan
taninan ve akustik sekilde yeniden iretilen terim ya da komutun kullanici tarafindan bir baska son
sinyal ile teyit edilmesi ya da geri cevrilmesi gerekebilmektedir. Son sinyal tercihen bir evet/hayit

teyidi olabilmektedir.

Daha gok tercih edilen bir diizenlemede, bir komuta dondstirilmis olan analiz edilmis akustik sinyal
makul olma agisindan tetkik edilebilmektedir. Makul olmayan bir komut tercihen optik ya da akustik
bir sorgulamaya yol agmaktadir. Ornegin, bir hamur yogurma hiz ayarinda 90°C'lik bir sicaklik
secilirse, uygulanabilirse, Gzel bir teyit gerektirebilen bir baska sorgulama yapilmaktadir. Ayni

zamanda, belirlenen komutun yiriitilemez olarak dislanmak Gzere kontroli de yapilabilmektedir.

Ayni zamanda, konusma tamnimanin mutfak robotu devreye girdiginde aktive edilmesi de tercih
edilmektedir. Mutfak robotunun, 6rnegin, bir ana anahtarin ¢calistirlmasinin ya da bir giic fisinin evin
gii¢ kaynaginin giig prizine sokulmasinin bir neticesi olarak aktive edilmesiyle, mutfak robotu,
halihazirda, konusma tanimanin ayni zamanda aktive edildigi, bekleme modu denilen bir durumda

olabilmektedir.

Bundan baska, konusma tanimanin sadece mutfak robotunun, érnegin, sadece, ana anahtarin bir
devre digi birakma konumuna galistinlmasinin ya da fisin sebekeye bagl giic kaynagindan

cekilmesinin bir neticesi olarak devre disi birakilmasiyla aktive edilebilmesi tercih edilmektedir.

Konusma tarimanin, belirli bir akustik sinyal, rnegin, sadece bir sinyal sézcik tamnirsa, ahsildik bir
gorevin gergeklestirilmesi icin talimatlari toplamasi ya da salmasi saglanabilmektedir. Tercihen, bu
akustik sinyal biriktirilmis olan, yani mutfak robotunun bir veri bankasinda kaydedilmis olan bir kod
sozciktlr ve is komutlan ya da tarif erisimi sadece konugsma tanimaya karsilik olarak aktive
edilmektedir. Bu sayede, mutfak robotunun bu sekilde sans gele ¢alisabilmesinin éni alinmis

olmaktadir.

Daha tercih edilen bir diizenlemede, konusma tanima yazilimi yine karsihk gelen sekilde bir akustik
kod ya da hir sinyal sozclik sayesinde deaktive edilebilmektedir. Bununla birlikte, artik hicbir akustik

sinyalin alinmadigl dnceden programlanan bir siire de bu deaktive edilme igin yeterli olabilmektedir,

Mutfak robotunun bu haliyle bir akustik kod sayesinde devre disi birakilabilir olmasi da
saglanabilmektedir. Konusma tanima yaziliminin yanisira karsilik gelen tanima igin saglanan daha
baska bilesenler, 6rnegin, mikrofon bu amag dogrultusunda kendi glic kaynaklarini

kapsayabilmektedir. Giig kaynagi icin bir batarya ya da akiimiilator saglanabilmektedir. Mutfak
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robotunun diger elektrikli ve elektronik bilesenleri, dogru sinyal sdzcliglin algilanmasi ve kaydedilmesi

ile aktive edilebilmektedir. Bu hilesenlerin voltaj kaynagi bu sayede anahtarlanabilmektedir.

Ayni zamanda, komut sézciiklerinin degerlendirilebilmesi igin mikrofona dnceden belirlenen bir
mesafede ve/veya énceden belirlenen minimum bir yikseklikte alinmasi da tercih edilmektedir. Bu
sayede, mutfak robotunu akustik sinyaller, dzellikle ses komutlar sayesinde ¢alistiran kullanicinin
mutfak robotunun dogrudan yakininda, bu durumda tercihen 0.5 ve 2 m, daha tercih edilen sekilde

yaklasik olarak 1 m bir mesafede bulunmasi saglanmaktadir.

Akustik sinyallerin, bu durumda 6zellikle kenusma tanimanin tanima hassasiyeti daha fazla
arttirilabilmektedir. Mikrofonlar esas olan tanima tercihen bir kamera sayesinde saglanan bir optik
tanima ile tamamlanmaktadir. Bir mutfak robotunun bitisiginde sik sik rastlanan telefon, radyo ya da
motor glriltisi gibi arka plan ve ¢evre glriltisinden 6tird, sinyaller, 6rnegin, arka plan glirlltisi
ile girisim gecirebilmektedir. Bu ylizden, bir ses komutunun bir makine komutuna akustik bir
donlstimi dudak-okuma ile karsilagtinlabilir bir optik sistem tarafindan tamamlanabilmektedir.
Mutfak robotuna yerlestirilen bir kamera karsilik gelen bir kisiyi algilayabilmekte ve karsilik gelen
sekilde kisinin dudak ya da agiz hareketleri analiz edilebilmekte, bdylece bu sekilde konusulan sdzciik
ile ilgili bir sonuca varilabilmektedir. Bu sekilde elde edilen optik bilgiler akustik hilgiler ile
karsilagtirilabilmekte, hoylece, karsilik gelen sekilde, ses komutlarinin taninma orani ya da yanhs bir

vorumlama ile karsilastinidiginda tanima oraninin saglamhgi arttirilabilmektedir.

Mutfak rebotuna dogrudan sesleniliyorsa ve bu durumda mutfak robotu akustik sinyali net bir sekilde

aliyorsa, mutfak robotunun sadece ses komutlarina tepki vermesi saglanabilmektedir.

Bir ev ortarminda mutfak robotunun bitisiginde bir radyo ya da televizyon gibi birgok baska girialti
kaynagi da var olabilmektedir. Mutfak robotunun bu yolla kendisine yonelik talimatlar seklinde
yorumladigi akustik sinyalleri almasi géz ardi edilemeyecektir. Mutfak robotunun bir ses komutunu
bir makine komutuna sadece ses komutu kullanici tarafindan bunun igin amaclanmissa
dénlstiirmesini kesinlestirmek igin, 6zellikle degerlendirme elektronigine sahip bir elektronik kamera
formunda bir optik sistem saglanabilmektedir. Bu optik sistem yoluyla, bir kisinin mutfak robotunun
dogrudan éniinde konumlanmis olup olmadig ve ayni zamanda cna bakip bakmadig tetkik
edilebilmektedir. Bir mutfak robotu ses komutlarina sadece bu durumda karsilik verecektir. Hichir

kimse algilanmazsa, tercihen tiim ses komutlari ihmal edilmektedir.

Akustik transduser, ayni zamanda, érnegin, dijital veriler formunda séylenmis komutlar ya da

talimatlara dair bir ses kaydini da saglayabilmektedir.

Mutfak robotu, gdrsel clarak engelli kisiler tarafindan kullaniimak igin de uygundur. Sinyal kontrold,

uygulanabilirse, dzellikle hiz, siire ve sicakhk degiskenlerini ya da karsilik gelen sekilde, ornegin,
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karmasik pisirme islemlerini se¢ebilmeyi ya da bir tarifin bir akustik sinyal, 6zellikle konusma
sayesinde secimini mimkiin kilabilmektedir. Bu sayede, gerekmese de, tercih edilen bir
diizenlemede, mutfak robotuna en azindan ¢alisma durumunda temas etmek ve karsilik gelen itmeli

digmeler ya da anahtarlari se¢mek de mtmkin olmaktadir.

Akustik sinyal, tercihen, kullanicidan gelen bir ses sinyali, daha tercihen, drnegin, bir ses komutu
formunda kullanicinin sdyledigi sézciik olmaktadir. Bir ses komutu tiplestirilebilmekte, bu yilizden,
drnegin, bir fonksiyon ya da segim igin saglanan bir ya da birden ¢ok anahtar sézcigi

icerebilmektedir.

Uygun bir tarif, yani, 6rnegin, ses komutuna tahsis edilebilen bir tarif ya da bir tarifin kismi bir alani
tarif veri bankasinda kaydedilmisse, tercihen, konusma sayesinde mutfak robotunun tercihen bir ig
tarif veri bankasindan sinyal tanima yaluyla tam tarifler de segilebilmektedir. Béyle bir tarif ya da
bayle bir tarifin kismi bir alani, karsilik gelen sekilde, yukarida belirtilen tic degisken ya da karmasik
pisirme fonksiyonlarinin bir ya da daha ¢ogunun art arda bir dizisini icermektedir. Dizi, degiskenin
secilmesi ve degiskenin ayarlanmasini kapsamaktadir. Karmasik bir pisirme fonksiyonu bir kontrol
mekanizmasi ile karakterize edilebilmektedir. Bir fonksiyonun, érnegin, burada isitma glicliniin
bagimsiz bir uyarlanisi sicakhk gibi bir parametrenin bir élciimiine karsilik olarak cereyan

edebilmektedir.

isin kullanici icin tarif ya da tarifin kismi bir alanina bir seferlik sézel erisim sayesinde kolaylastirlacag
sekilde ¢zellikle pisirme islemi dizisi bu haliyle muhtemelen nispeten kapsamli olabilmektedir. Tarife,
tercihen kullanicinin tarif veri bankasinin ment yapisi boyunca hareket etmesi gerekmeden dogrudan

stizel sekilde de erisilmektedir.

ilke clarak, teknikte bilinen haliyle anahtarlar ya da itmeli diigmelerin ¢alistinlmasi sezgisel

olmamakta fakat bilakis ekseriyetle ¢calistirma talimatlarinin incelenmesi ve mutfak robotuyla ilgili
belirli bir uygulamayi gerektirmektedir. Bununla birlikte, 6zellikle konusma kullanici igin sezgisellik
olugturmakta ve herhangi bir asinalig gerektirmemektedir. Mutfak robotunun kisinin kendi sesi ile

kontrol edilmesi icin sadece belirli bir sézclik dagarcigina alisiklik gerekli olabilmektedir.

Kullanicinin séyledigi sézclik ya da diger bir akustik sinyal ya da karsilik gelen sekilde akustik sinyalden
kaynaklanan akustik basing, tercihen mutfak robotunun yuvasi icinde, daha tercihen, yuvanin, mutfak
robotu ile tipik calisma gergeklestirildiginde kullaniciya bakan alaninda diizenlenmis bulunan bir
elektronik mikrofon formundaki bir akustik transduser sayesinde elektrik sinyallerine
doniistiriilmektedir. Bu sinyaller tercihen bir dijital sinyal islemci (DSP) tarafindan islenmekte ve
analiz edilmektedir. Alinan akustik sinyallerin stirekli analizinden ve daha tercihen kaydedilen bir veri

bankasinda mevcut bulunan énceden tanimlanmis bir sinyal listesi ile karsilagtirmadan sonra, dijital
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sinyal islemci en yliksek olasiliga sahip olan degerlendirmeye geri dénmektedir. Alinan akustik

sinyalin hangi kaydedilen sinyallere en ¢ok karsihk geldigi incelenmektedir.

Bir baska ayrintida, mikro-kontrol-birimi, tercihen, bir baska agamada, metin formunda mevcut
bulunan sdzcligl ya da akustik sinyali analiz etmekte ve bu sinyali bir makine komutuna ya da
dogrudan ardinda bir makine komutlan dizisinin sakl bulundugu bir tarife ¢cevirmektedir. Son olarak,
makine komutu ya da kemutlari mutfak robotunun kontrol kismina transfer edilebilmekte ve bu

kontrol kismi tarafindan yiritmeye alinmaktadir.

Daha tercih edilen bir diizenlemede, karistiricinin isitilmasi ve/veya ¢alistirilmasi, sadece hiz, sicakhk
ve slire temin edilmisse ya da bu degiskenler mutfak robotu tarafindan saglanan mitekabil bir
dneriye karsilik olarak kabul edilmisse gerceklestiriimektedir. Bunun anlami, bir durumda,
kullanicinin, Gg parametrenin tim Ggli icin, bu durumda, 6zellikle, hiz, sicaklik ve siire icin degerleri
belirlemesinin gerektigidir. Belirleme sirasi dylece temin edilebilmekte ya da karsilik gelen sekilde,

mutfak robotunun bir sdyleme ¢iktisi tarafindan arka arkaya sorulabilmektedir.

Alternatif olarak, ozellikle, tercihen bir ses kamutu sayesinde erisilen kaydedilmis bir tarifin
kullanilmasina karsilik olarak, tarife gére hagimsiz sekilde ayarlanmis clan hiz, sicaklik ve siire gibi
parametrelere dair bir akustik ¢ikti, kullanici tarafindan mutfak robotu yoluyla, 6rnegin, konusma

girisi yoluyla teyit edilebilmektedir,

Konusma tanima, tercihen burada kullanici tarafindan her durumda maksath sekilde devre disi
birakilabildigi sekilde devre disi birakilmigsa, mutfak robotunun ahsilageldik maniiel bir calistiriimasi
gerceklestirilebilmektedir. Tercihen, konusma tanima yoluyla ¢alistirilmaya ilave olarak alisilageldik
bir maniel calistirma da mimkin olmaktadir. Kullanicinin segenegine gére, kullamc bir akustik sinyal
ve konusma tanima sayesinde mutfak robotuna talimatlar verebilmekte ya da kullanici belirli bir
mantel ¢calistirmayi gerceklestirebilmektedir. Ayni zamanda, mutfak robotunun sadece konusma
tanmima yoluyla calistirilabildigi sekilde mutfak robotunun 6nceden ayarlanmasi ya da segilebilmesi de

mumkin olmaktadir.

Yukarida ve asagida aciklanan yazilimla degerlendirmenin mutfak robotunda yapilmasi
gerekmemektedir. Yazilimla degerlendirme, érnegin, bir mobil telefon gibi elde tutulan bir birimde ya
da mutfak robotunun disinda konumlanmis bulunan bir bilgisayara radyo kontagi sayesinde de
gerceklestirilehilmektedir. Yazihmla tanima, mekansal olarak uzak bir bilgisayarda ("bulut") da

gerceklestirilebilmektedir.

Bulus asagida ekteki ¢izim sayesinde agiklanacaksa da, ¢izim sadece érnek teskil eden bir diizenlemeyi

temsil etmektedir.

Sekil 1, s6z konusu tipte bir mutfak robotuna dair goriniisi géstermektedir ve mutfak robotu, bir
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kanstirma kasesinin yuvast icine yerlestirilmis bir karistirma kasesine, degiskenlerin ayarlanmasi igin

mekanik anahtarlarin yanisira bir ekrana sahip bulunmaktadir;

Sekil 2, mutfak robotunun kontrol edilmesi igin mutfak rocbotunda (1) kaydedilmis tanima yazihmi ve

veri bankalarinin sematik gérintlisini géstermektedir;

Sekil 3, mutfak robotunun 6rnek teskil eden hir ¢galismasinin gériintilenmesi igin akis semasini

gostermektedir.

Bir kanstirma kasesinin yuvasi (2) ve bir kontrol paneli {(3) olan bir mutfak robotu (1) baglangigta Sekil

1'e gore goriintlilenmekte ve aciklanmaktadir.

Kanstirma kasesinin (4), kanstirma kasesinin yuvasi {2} icine, 6zellikle, karistirma kasesinin (4} taban
alaninda, tercihen pozitif kilitlenme ile sokulmasiyla mutfak robotuna (1) bir karistirma kasesi (4)
tahsis edilebilmektedir. Karistirma kasesinin taban kismina, karistirma kasesinin yuvasinin {2) altinda
mutfak robotu (1) icinde dlizenlenen ve cizimde sadece sematik bicimde gériintilenen bir elektrik
motoru (6) yoluyla ¢alistinlan bir karnistinict (5) tahsis edilmis bulunmaktadir. Karistirici (5), karistirma
kasesi (4) kanistirma kasesinin yuvasindan (2) ayrildiginda bile karistirma kasesi (4) icinde kalmakta ve
bu amag dogrultusunda, daha tercih edilen sekilde, kanstirici (5) elektrik motoruna {6) tahsis edilen

konumda bir torka dayanikh takilabilir baglanti yoluyla birlestirilmektedir.

Karigtirma kasesinin (4) tabani, karistirma kasesi (4) icinde konumlandirilan pisirilecek bir gidanin
pisirilmesi icin tercihen isitilabilmektedir. Tercihen, burada, karistirma kasesinin (4) tabanina entegre

edilmis bir elektrikli rezistansliisitma (7) kullamimaktadir.

Kanstirma kasesi (4), tercihen, tencere-benzeri sekilde diizenlenmistir ve tencere acikhgina konik
bicimde, yani, tepeye dogru genisleyen bir kesit ile esas olarak dairesel bir kesiti icermektedir.

Tencere ¢eperi tercihen metal malzemeyi icermektedir.

Kanstirma kasesi (4), bundan baska, bir kavrama sapini {8) kapsamaktadir ve bu kavrama sapi,
tercihen diisey sekilde yonlendirilmis ve karistirma kasesine (4), 6rnegin, taban yani yanisira tencere

kenar yan Gzerinde sabitlenmistir.

Kanistirma kasesi (4), mutfak robotuna (1), kavrama sapinin (8), kanistirici tahrik kismi ve karistiriciyi
(5) baglayarak ve tercihen, karistirma kasesinin taban yani Ozerindeki isiticiya elektrikli sekilde temas
ederek, kontrol paneline (3) bakan cihaz yuva dirsekleri arasinda bagimsiz uzandig sekilde tahsis
edilmistir, burada, karigtirma kasesinin {4) taban alani yuva (2) alaninda mutfak robotunun (1)

yvekpare bir tabani lizerinde desteklenmektedir.

Karistirma kasesine (4} bir kase kapagi (9) tutturulabilmektedir. Mutfak robotunun {1) calismasi

esnasinda, ayrica, 6zellikle karistinicinin {5) ve/veya rezistansli isitmanin (7) taban yani Gzerinde
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¢alismasi esnasinda, bahsedilen kase kapagi bir tutturma konumunda, daha tercihen mutfak
robotunun (1) yuvasina kilitlenmektedir. Merkezi sekilde, kase kapag (9) gbrintllenmemis olan bir

doldurma agikligina sahip bulunmaktadir.

Elektrik moterunun yanisira daha tercihen karistirma kasesinin taban yani Gzerinde temin edilen
isiticinin ve bundan bagka, bitin mutfak robotunun (1) elektrikli kontrolGniin elektrik beslemesi de

hir glic kablosu (10) yoluyla elde edilmektedir.

Baglangigta, kontrol panelinde {3) bir ekran (11) saglanmis bulunmaktadir. Daha tercihen, kontrol
paneli , mutfak robotunun (1) calismasi icin farkl degiskenlerin ayarlanmasi icin bir ya da birden ¢ok
mekanik anahtar ve kontrol birimini desteklemektedir. Baslangi¢ta, karistirici (5) hizimin ayarlanmasi
icin bir doner anahtar (12) saglanmistir, bu déner anahtar (12) yoluyla tercihen karistirici hiz
kademeleri secilmektedir ve her bir karistirici hiz kademesine dngérilen bir kanistiricl hizi tahsis

edilmistir.

Gorintililenen drnek teskil eden diizenlemede, tercihen ekrarin (11) altinda, itmeli digmeler (13)
formunda iki baska mekanik anahtar saglanmistir. Bu anahtarlar ile degisken olarak bir siire
girilebilmekte, bu slire yoluyla, tercihen, karnstiricl (5) ve/veya taban yanindaki karigtirma kasesinin

(4} 1siticist {7) aktive edilmektedir.

llave olarak, sayelerinde farkh éngériilen sicakliklarin segilebildigi, itmeli diigmeler (14) formunda bir
miktar mekanik anahtar saglanabilmektedir. Tercihen, bu sicakliklar 37°C ila 100°C arahgindaki
sicakliklardir. Secilen sicaklik ve uygulanirsa, déner anahtar {12} yoluyla secilen karistirici hizi
sayesinde, itmeli digmeler (13) ile saglanan bir sire icin kanstirma kasesi (4) icinde konumlandirilan

pisirilecek gidaya 1s1 uygulanmaktadir.

ilave olarak, kontrol panelinde (3) kaydedilmis olan &zel fonksiyonlara erismek icin baska itmeli
digmeler, bu durumda 8zellikle bir turbo fonksiyonunun aktive edilmesi icin bir itmeli diigme {15)
saglanabilmektedir ve bu diigmeye karsilik olarak kanigtirici {5) kisa bir siire igin, yani, tercihen 1 ve 3
saniye arasinda bir siire igin, daha tercih edilen sekilde, itmeli digmenin esnasinda etkinlestirildigi
sureye karsilik gelen bir siire icin maksimum bir hizda ¢cahstinlmaktadir. Béylece, daha tercihen, turbo
fonksiyonu karistincinin (5) 10,000 dev/dk'dan fazla, daha tercihen 12,000 dev/dk'dan fazla, 8rnegin,
15,000 dev/dk'ya kadar bir gecici hizina yol agmaktadir.

Tercihen, diger bir itmeli digme kansting (5} icin bir yon tersine ¢cevirme fonksiyenunu aktive etmeye
hizmet etmektedir. Normal calisma esnasinda, karistirici (5) tercihen saatin dénme yéniinde dénerse,
itmeli diigme (16) saatin dénme yoniiniin tersine gecis saglamaktadir. Yeni dénme yonii itmeli
digmeler (13} yoluyla belirlenen slire sona erene kadar muhafaza edilebilmektedir. Daha tercihen,

mutfak robotunun (1) elektronigi (daha sonra) bagimsiz sekilde standart dénme ydniine geri
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gecmektedir. Ddnme ydnlnin karnistiricinin yeniden ¢alismasi esnasinda itmeli digmenin {16}

calistinlmasiyla yeniden tersine cevrilmesi de mimkin clmaktadir.

Bundan haska, tercihen, 6zellikle agir mayali ve ekmek hamurlari yapildiginda kullanilan bir hamur

karistirma fonksiyonunun aktive edilmesi icin bir itmeli digme {17) saglanmaktadir.

Doner anahtarin (12) yamsira itmeli digmeler (13 ila 17) yoluyla ayarlanan degiskenler ya da karsihk

gelen sekilde erisilecek fonksiyonlar tercihen ekranda (11) gbsterime getirilebilmektedir.

Daha terciben, mutfak robotunda (1) bir tarif veri bankasi (18) kaydedilmistir. Bu tarif veri bankasi,
mutfak robotunda (1) hazirlanmak icin birden ¢ck tarifi tercihen kategorize edilmis bir halde
kapsamaktadir. Tercihen, karsihk gelen sekilde, karnigtiricinin {5) hizi, rezistansh isitma (7) sicakhgi ve
sure ile iliskili parametreler ya da degiskenler her bir tarife tahsis edilmistir. Tercihen, mutfak robotu
{1) bu degiskenleri bagimsiz sekilde ayarlamakta ya da bunlan tarif isleminin aktive edilmesi ile teyit

edilmek Gzere kullaniciya saglamaktadir.

ilave olarak, mutfak robotunun (1) her kullanicisinin kendi tercih ettigi tariflere bir digmeye temas
ederek, yani, meni boyunca zaman alan sekilde hareket etmeden erisebildigi sekilde, 6rnegin, her bir
tarif i¢in kullanicilar ya da kullanici gruplar atanabilmektedir. Bu durum tercihen ekran {11) iizerinde
geleneksel sekilde gésterime getirilmektedir. Bir dizenlemede, bahsedilen ekran (11) dokunmatik

ekran seklinde diizenlenebilmektedir.

Bir akustik sinyal yoluyla calistinlmaya ilave ve paralel olarak, mutfak robotu (1) tercihen geleneksel
sekilde mandel bicimde, bu durumda 6zellikle déner anahtar {12} ve itmeli dGgmelerin (13 ila 17}

cahstirilmasinin bir sonucu olarak ¢alistirilabilmektedir.

Tercihen, mutfak robotu (1) baslangicta, calismak Gzere, daha tercihen, sadece bir ya da birden ¢ok

vetkili kisi tarafindan aktive edilmektedir.

Mutfak robotunun aktive edilmesiicin ve mutfak robotunun ¢alisma fonksiyonlarinin aktive edilmesi
icin yetkilendirme tercihen bir konusma kontroll ve/veya bir isaret kontrolii ve/veya bir yiiz tanima

sayesinde elde edilmektedir.

Bu amag dogrultusunda, mutfak robotu (1) daha tercih edilen sekilde bir konusma tanima yazilimini
(E) ve/veya bir yliz tanima yazilimini (F) ve bir isaret taruma yaziimini (G) kapsamaktadir. Bundan
baska, kanusma tanima yazilimi (E) ile etkilesim icinde 6zellikle kontrol paneli (3) alaninda bir
mikrofon formunda bir akustik transduser (19} diizenlenmistir. Mikrofonun yanisira daha tercih
edilen sekilde saglanan bir elektronik kamera (20} muhtemelen kontrol panelinde (3} mutfak
robotunun (1) kullanicisina dogru yénelmis halde bulunmaktadir. Kamera (20), yiiz tanima yazilimi (F)

ve/veya isaret tanima yazilimi (G) ile kombine sekilde degerlendirilebilecek gérintileri tutmaya
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hizmet etmektedir.

Konusma tanimaya karsilik olarak, tercihen, séylenen sézclk, ézellikle komut s6zciigii ya da bu
sozclikten kaynaklanan akustik basing elektrik sinyallerine dénistiiriilmekte ve bir dijital sinyal
islemci tarafindan islenmekte ve analiz edilmektedir. Alinan stzclklerin slirekli bir analizinden ve bir
kontrol veri bankasi (E,) icindeki daha 6nce tarumlanan bir sdzcik listesi ile kargilastirmadan sonra,
sinyal islemci sdylenen sdzclge karsilik gelen, en yliksek olasihiga sahip olan sézclige geri
dénmektedir. Bir bagka asamada, bir mikro-kontrol-birimi metin formunda mevcut bulunan s6zclgi
analiz etmekte ve onu bir makine komutuna ya da bir tarife cevirmekte ya da karsilik gelen sekilde,
sdzciigd, tarif veri bankasindan (18) 6zel olarak bir tarife erisildigi ve en azindan ekran {11} Gzerine
gosterime getirildigi sekilde dondstirmektedir. Tercih edilen bir diger gelismede, makine komutunun
tarif veri bankasina {18) iletiminin, hiz, sicaklik ve siire gibi erisilen tarife ya da tarif b&liimiine ait clan

parametrelerin otomatik bicimde 6nceden ayarlanmis olma neticesi bulunmaktadir.

Konugma tanimaya bir alternatif olarak ya da konusma tamma ile kombine sekilde, bundan baska,
isaret tanimaya bir alternatif olarak ya da isaret tanima ile kombine sekilde, kentrol panelinde (3)
saglanmig bulunan kameranin (20} dzellikle yiz tanima igin kullanilmasiyla bir gdriinti sirekli sekilde
tutulmaktadir. Bir kullanici tanimlanmis bir gérintl béliminde ve mutfak robotunun (1) éninde
tammlanmisg bir mesafede konumlanmissa, goriintil incelenmekte, yiiz bir yiiz tanima olgusunda
ekstrakte edilmekte ve daha dnce Gretilmis bulunan bir yiz veri bankasi (F,) ile karsilastirilmaktadir.
Yz veri bankasi (Fy) ile karsilagtirma mutfak robotuna entegre edilmis bulunan bir islemci sayesinde
elde edilmektedir, burada, yliz veri bankasinin (F,) yanisira daha baska veri bankalar da tercihen

ucucu olmayan bir bellekte kaydedilmis bulunmaktadir.

Y0z veri bankasinda (F,) referans degeri olarak kaydedilmis bulunan bir yiiz yiiz tamima (F) yoluyla
taninirsa, bu tanima, konusma tanima durumundaki gibi bir makine komutuna ya da tarif veri

bankasindan (18) segmek Gzere bir tarife geviriye yol agabilmektedir.

Kullanicinin bir isareti, 6rnegin, bir elin asagl yukari hareketi, elle silme vs. kamera (20) yoluyla
taninirsa, bu durum, tercihen, yukarida yiiz tanima ya da konusma tanima bakimindan aciklananlarla

ayni calisma komutlarina yol agabilmektedir.

Bir kullanici tanimlanmis bir gérinti bdlimiinde ve bir mesafede konumlanmissa, tutulan gérinti
incelenmekte ve karsilik gelen sekilde, kullanicinin gévdesi ya da ylz ya da eller gibi govde kisimlari
ekstrakte edilmektedir. Taninan kisinin gdvdesi stabil bir konumda ise, isaret tanima {G)
baslatiimaktadir. Bu sayede, drnegin, bir elin hareketi gozlemlenmekte ve siirekli sekilde analiz
edilmektedir. Tanima igin, bir elin hareketi hareket vektérlerinin hesaplanmasiyla belirlenmektedir.

Ekstrakte edilen kismin (&rnegin, elin) baslangicta ardisik gériintilerde belirlendigi diferansiyel
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gériinti hesaplamasi ve bu kismin analiz edilen gérintllerde aranan konumu bunun icin uygun
olmaktadir. Bir hareket isaret veri bankasindan (G1) gelen daha 6nce tanimlanan bir isarete karsilik
gelirse, mutfak robotunun (1) bu isaret igin kaydedilmis bulunan fonksiyonu , érnegin, hiz, sicaklik ya
da sire gibi bir ya da daha cok parametrenin ayarlanmasi ve ilave olarak tarif veri bankasindan (18)

belirli bir tarifin se¢imi ile ylritilmektedir.

Tercih edilen bir diizenlemede, mutfak robotunun (1) kontrol edilmesi igin karsilik gelen tanima
tercihen temassiz bir sekilde --tercihen, mutfak robotunun {1) ortak maniel kontroline ilave olarak
mimk(n olmaktadir-- baglangicta mutfak robotunun devreye girmesini, dzellikle, drnegin, bir ana
anahtar yoluyla aktive edilmesini gerektirmektedir. Alternatif olarak, mutfak robotunun aktive
edilmesi, uygulanirsa, belirli bir ses komutu ve/veya isaret komutu ve/veya belirli bir y{iziin taninmasi
sayesinde elde edilebilmektedir. Bu durumda, mutfak robotu {1} tercihen bir biitiin olarak sadece
temin edilen bir sinyal sézcligiiniin ya da temin edilen isaretin taninmasiyla aktive edilebilmekte,
burada, sinyal sézclik ya da isaret tercihen yaygin sézciikler ya da isaretlerden biiy(ik dl¢tide farkl

olmaktadir.
Mutfak robotunun {1) aktive edilisi bir yiiz tanima sayesinde belirli kisilere sinirlandirilabilmektedir.

Sekil 3'te A noktasinda bu aktive edilmeye bagli olarak, mutfak robotu (1) istege gére B noktas|
altinda ¢alistinlabilmekte, bu sayede, bir yandan geleneksel sekilde maniiel olarak galistinlabilmekte
ve diger yandan, isaret ve/veya ylz ve/veya konusma tanimanin bir neticesi olarak temassiz sekilde

cabistirlabilmektedir.

Karsilik gelen parametreler ile baglantili olan belirli bir komut s6zcligl ve/veya belirli bir isaretten
6turi ve/veya ylz veri bankasindaki bir yiiz gbrintlsiinden 6tir(, parametreler aktive etmeden
sonra maniiel bicimde {C noktasi) ayarlanabilmekte, bu sayede, 6zellikle, hiza (C,), sicakhga (C,) ve
stireye (C3) ve/veya tarif veri bankasina D noktasi altinda erisilebilmektedir. Komut sdzclgd, yiz ya da
isarete bagh olarak, tiim fonksiyonlar aktive edilmekte ya da sadece sinirh bir diizeye kadar temin

edilebilmektedir.

Bundan baska Sekil 3'teki akis semasindan gérilebilecegi gibi, tarifler (D) ¢ok cesitli alt-meniler
halinde bdlinmis bulunmaktadir, rnegin, gériintiilenen 6rnek teskil eden dlizenlemede, tarifler
baslangicta "soslar" {D1), "et" {D2) ve "firinda pisen Grinler" (D3) genel terimleri altinda

baélinmiigken, "firinda pisen Griinler” ise "kekler" (D3.1) ve "ekmek" (D3.2) halinde bélinmektedir.

"Ekmek" men( dgesi diger alt-mendtler arasinda bir "kiicik ekmekler" {D3.2.1) alt-men{si sunarken,
bu alt menii ise, rnegin, "bugday kiiciik ekmegi" (03.2.1.1) ve "cavdar kiigik ekmegi" (D3.2.1.2)

halinde bélinmektedir.

Tarif veri bankasinda, érnegin, konusma tamima (E) yoluyla, bu durumda, dzellikle, tek tek menii

10
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ogelerine (8rnegin, "tarifler”, "firnda isen Grinler", "ekmek", vs.) karsilik gelen komut sdzciiklerinin

bir neticesi olarak dolasilabilmektedir.

Alternatif olarak, bir alt-meniiye konugma tamima {E} yoluyla dogrudan, drnegin, "kiigiik ekmek"
sozcligl sayesinde de erisilebilmekte, bu duruma karsilik olarak alt-meni dogrudan ekranda (11)

gosterime gelmektedir.

Bir baska alternatif clarak, muhtemel alt-men( dgeleri bir konusma giktisinin bir neticesi olarak
akustik sekilde belirlenmekte, bu durumda, koenusma ¢iktisina karsilik olarzak kullanici karsihk gelen
komut sdzclgui ile tepki verebilmektedir. Komut sézcligli dogrudan daha fazla boliinmeyen, drnegin,
goriuntilenen drnek teskil eden diizenlemede "gavdar kiiglik ekmegi” gibi bir alt-meniye karsilik
geliyorsa, karsilik gelen tarife dogrudan erisilmekte ve uygulanirsa, hiz, sicaklik ve zaman igin

parametreler ayarlanmaktadir.

isaret tanima ve isaret tanimadan neticelenen mutfak robotunun {1) alisildik gérevi yukarida
actklanan konusma tanimaya denktir. Farkli isaretler, dzellikle el ile yapilan isaretler mutfak
robotunun (1) s6z konusu isarete karsilik gelen ahsildik gérevlerine, bu durumda, drnegin, belirli bir
tarife erismeye ya da mutfak robotunun, érnegin, kek hamur ayari gibi muhtemel &zel

fonksiyanlarinin ayarina karsilik gelmektedir.

Belirli bir yiiz tanindiginda, veri bankasinda kaydedilen referans ylize ait clan parametrelerin bir

fonksiyonu olarak bir tarifte sonuclanan sekilde bir tarifler secimi saglanabilmektedir.

Bir isaret tanima, bir yiiz tanima ya da bir konusma tanimanin mi kullanilabildigi ya da kullanildigi ya
da bunlarin bir kombinasyonunun mi kullanildigina bakilmaksizin, dénlstrilecek olan kayda ge¢cmis
komutun baslangicta optik sekilde, 6rnegin, ekranda (11) ya da akustik sekilde konusma ¢iktisi
sayesinde sorgulanmasi daha ¢ok tercih edilmektedir. Bir konusma tanima durumunda, kullanici

buna, 6rnegin, evet ya da hayir ile karsilik verebilmektedir.

Tercih edilen bir diizenlemede, hiz (C;) ve/veya sicakligin {C;) bir isaret ve/veya bir sdzciik komutu
sayesinde ayarlanmasi, bundan baska slre (Cs) de ayarlanmissa sadece karsihk gelen bir edime
déndstirilmektedir. Bu maniiel sekilde cereyan edebilmektedir. ilave olarak, kullanicidan siireyi de

girmesini istemelk icin bir sorgulama da yapilabilmektedir.

Bir isaret tarima durumunda, hiz, sicaklik ve/veya siire, rnegin, elin sirekli sekilde asagi ya da yukar

dogru hareket ettirilmesiyle ayarlanabilmektedir.

11
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