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Ozet Bu calisma, gercek zamanl, kullanici ile etkilesim igerisinde olan, kullaniciya yonelik
parametrelerle olusturulmus modiiler bir sistem arastirma projesidir. Projenin ¢ikis noktasi,
ara mekan olarak tanimlanan alanlarin degerlendirilmesi ve tekrar yasayan bir mekan
olusturma amac ile gelistirilmistir. Bu calismada Uretilen tasarim, sirec icerisinde 1/1
Olgekte uygulanmamis fakat 6lgekli modeller lizerinde denenerek gelistirilmistir. Yapilan
calismada modiiler bir sistem onerilmistir. Bu sebeple sadece lzerinde calisilan mekanda
degil farkh mekanlara da uygulanabilme potansiyeli olan bir calismadir. Bu siiregte mekanin
sinirlarinin  genisleyebilme 6zelligi, mekanik sistemlerinin potansiyelleri godzlemlenerek
gelistirilmistir. Farkli malzemelerin o6zellikleri g6z ©Onlinde bulundurularak sistem
kurulmustur.

Arastirmaya elverisli bir mekan ele alinarak gelistiriimeye baslanan bu c¢alismada sistem,
fotograflama yoluyla ilk olarak kullanicilarin kullandigi rotalar ve bekleme noktalari belirlenerek
incelenmeye baslanmistir. Kullanici hareketlerinden elde edilen verilerden yola cikarak, bilgisayar
ortaminda modillerin sekli ve boyutlari olusturulmustur. Parametrelere bagl olarak, sisteme
dinamiklik kazandinlmistir. Maket Uzerinde calisiimaya devam edilen bu arastirma, statik bir
sistemden dinamik bir sisteme donustirilmistir. Arduino ve servo motor ve step motorlarin
denenmesi araciligl ile moddllerin hareketi izerinde g¢alisilmaya devam edilmis ve en uygun kosulu
saglamasi igin sistem mekanigi olusturulmustur. Malzeme arastirmasi yapilarak 1/1 o&lgekte
uygulanabilirligi Gzerinde dusinilmis ve farkli malzemelerin potansiyelleri tartisilmistir. Kullanici
sayisi ve hareketiyle etkilesimli olan bu sistemin 1/20 6lgekli prototipi olusturulmustur.

Olusan sistemde kullanicilarin estetik ve farkli islevlerle sisteme yonelmesinin saglanacagi
ongorulmistir. Olusturulacak sistemde yiiriime, oturma ve uzanma eylemlerinin yapilabilmektedir.
Atil mekanin bir tipolojisi olan ara mekanlarin bu sistem aracilig ile bir odak noktasi olacagi ve
kullanici hareketini etkileyecegi distintilmektedir. Gergek 6lgekte kullanilacak malzemelerin glivenlik
filesi, celik halat ve dinamiklik kazandiracak bir 6ge olarak 40 cm x 40 cm biyukliglinde asansor
motoru kullanilmasinin uygun olacagi distntlmistir. Mekanin kullanici ihtiyacina gore genisleyip
daralmasi, mekan sinirlarinin aslinda kullanici tarafindan belirlendigini géstermektedir. ihtiyaca bagli



mekanin form degistirmesi durumu, kullanicinin mekani farkh bir sekilde deneyimlemesine sebep
olmaktadir. Bu sekilde kullanicinin elde edecegi deneyim ile, kullanicinin ara mekana yonelmesi

saglanacaktir.
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1. Giris

1.1. Problem Tanimi

Al alan, giinimiizde farkli tanimlari olan
bir mekandir. Kayip alan, etkinligini
yitirmis mekan olarak farkh sekillerde
tanimlanabilen atil alan, TDK’da “atil”,
etkisiz ise yaramaz olarak
tanimlanmaktadir.  Farkli  sebeplerden
oturd islevi olmayan bu mekanlar farkh
tipolojilere sahiptir. Bu tipolojilerden biri
“In-Between Space” vyani “ara mekan”
olarak tanimlanmistir. (Villagomez, 2010)
Ara mekan, fonksiyonlarin vyitirilmesi
sonucu olusmus, iki mekanin arasinda
kalan ve farkl biyukliklere sahip olabilen
mekanlardir. Hem i¢c ve dis mekan
baglantisindaki hem de kentsel anlamda
yapilar arasindaki gecis alanlari olan ara
mekanlar, cogunlukla kullaniciya uygun
tasarlanmaktadir.  Kiligarslan  1996’da
yaptigl calismasinda arada kalan alanlarin
nadiren tasarlandigini ve bu alanlarin
kullanicilarinin zaman igerisinde azaldigini
belirtmistir.  Kullanict  disinidlmeden
tasarlanan ara mekanlarda bir kullanim

gerceklestirilse de bu mekanlarin zaman
icerisinde farkh nedenlerle islevsiz ya da
bos kalmis, cevrelerine katki
saglayamayan, cesitli dlgek ve biyuklikte
mekanlara donlsebildigi gorilmektedir.

1.2. Literatiir Ozeti

Ara Mekan kavrami, glinimiizde sosyoloji,
edebiyat, sanat, tip gibi pek cok alanda
kullanilmaktadir. Sanat, edebiyat, mizik
gibi alanlarda genellikle tirler arasi yeni
denemeler ara mekan Uretimleri olarak
adlandiriimakta,  tipta ise dokusal
bosluklari dolduran sivilar vb. ara mekan-
ara yer olarak isimlendirilmistir (Yalgin,
2016). Bircok alanda kullanilan ara
kavraminin kronolojik olarak ele alinmasi
glctir. Ara kavramini mekansal olarak
incelersek aralar; sokaklarda, pasajlarda,
avlularda, kopri altlarinda, esiklerde ve
benzer bircok alanda karsimiza
¢lkmaktadir. Aralarin gelisiminde dikkati
ceken en oOnemli nokta, aralarin
tasarlanarak olusabilecegi gibi ayni
zamanda kendiliginden de olusabilecegidir
(Sanri 2015). Ara mekan igin literatiirde
yapilmis tanimlara bakildiginda:



Deleuze, ara kavramini i¢ ve dis arasindaki
bolim olarak tanimlamis ve ara kavramini
ozellikle Barok mimarisinde sorgulamistir.
Deleuze’ye gore i¢ mekan dis mekanin
katlanmasiyla olusmaktadir. Bu katlama
sonucunda olusan i¢ mekanin sinirlarini
yapi ylzeyleri tanimlamaktadir. Yapi
cepheleri sadece birer ayrici islevinde degil
ayni zamanda i¢ mekan ve dis mekan
arasinda bir ara mekan islevindedir
(Deleuze 1992).

Ara mekan igin kentsel 6lgek Uzerinden
yapilan tanimlara bakilirsa Zsuzsanna ara
mekani  sehrin  icinde  planlanarak
olusturulmak yerine kendiliginden olusan
ve sehircilik anlayisina ters diisen alanlar
olarak tanimlamistir (Zsuzanna 1997).
Yildinm ise ara mekanlari sehirin yalnizca
kenarlarinda degil, tiimiine entegre olmus,
kent dokusunun icinde olusmasina karsin
kentsel dokuya aykiri olarak gelisen
alanalardir (Yildirnm 2013).

Zizek ara mekanlarin ¢ok amagh agik
alanlar olarak tasarlandigini ancak bu
alanlara erisimin goriinmez bir filtreye
sahip oldugunu belirtmektedir. Bu filtre
ara mekanlarin kozalasmis ve korunmus
alanlara dondsturaldigiund, arada kalan
alanlarda gecici islevlerin olustugunu ve
tanimsizligin  yeni islevlerin olusmasina
olanak sagladigini belirtir. Kesin ve belirsiz
kutuplari arasindaki gerilim ¢o6zilip ve
aradaki boslugun mimari 6zelliklerinin
dizlestigini ileri sirmektedir (Zizek 2006).

Elizabeth Grosz, ara mekani, arayi
tanimlayan alanlarin kimliklerinin
¢OzlldGgu yer olarak tanimlamistir. Ayrica
mimarlikta da bu aradalik kavraminin ve
ara mekanin sorgulanmasinin,

kurulabilecek yeni iliskileri gindeme
getirebilecegini ve mevcut problemleri
sorgulamanin onuni acabilecegini

soylemistir ve aradalik kavramina deginen
ilk distintr olarak Henri Bergson’u isaret
etmektedir. (Grosz, 2001).

Bergson’a gore; “ara mekan, mevcut tek
hareket ve gelisim mekanidir. O donem
icin belirli bir sanallik icerir ve her zaman
icin kurulu dlzenleri degistirme itkisi
vardir.” (Grosz, 2001).

Ara Mekan’in bu o6zelligi onun degisime
actk olmasindan ve yeni iliskilere, yeni
olasiliklara imkan taniyabiliyor olmasindan
ileri gelmektedir. Dolayisi ara mekanda
yeni yorumlamalar ve vyeni iliskiler
glindeme gelirken beklenmedik
kullanimlar gelisebilir (Yalgin 2016).

Ara mekan olusturmak igin yapilan
tasarimlara Ornek olarak; Eyck’in sehir
icerisinde tasarladigi ve esik mekanlar
olusturan oyun alanlari gosterilebilir (Sekil
1). 1947-78 yillar1 arasinda tasarlanan bu
oyun alanlarinda Eyck temizlenmis ve
uygun alanlar aramak yerine iki binanin
arasl, otopark kenarlari, bos verimsiz
mekanlar, hatta hurdalik atil mekanlar
dontstirerek, ara mekanlar yaratmstir.



Ara mekanlara bir baska oOrnek olarak
Hertzberger, Delft'teki Montessori okulu
gosterilebilir. Okul icerisindeki modiler
olarak c¢ogalabilen ve eklemlendikge,
arada olusan sirklilasyon alanlarinin
cocuklarin sosyal egitiminde ve
gelisimlerinde olumlu karsilasmalar ile
sonuglandigl  gorilmistir. Hertzberger
okulun sirkiilasyonunu bir ‘mikro-sehir’ e
benzetmektedir ve yapi Olgeginde bu esik
mekanlarini programin énemli bir mekani
olarak kurgulamistir (Hertzberger, 2008)
1.3. Galismanin Amaci

Ara mekan olarak tanimlanan alanlarda,
mekanin sirekli veya gegici kullanicilarinin
sayisini  artirmaya yonelik olan bu
calismanin temel amacglari;

¥y '3 ¥
s 3 3
> Y
.
r - é

Sekil 4 Aldo Van Eyck’in Amsterda
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m'da tasarladigi oyun alanlari.

e Ara mekanlarda kullanici sayisinin
azalmasina sebep olan etkenleri
belirlemek.

e Ara mekanlarda gegici kullanicilari
strekli kullanicilar haline getirebilecek
aktiviteler belirlemek.

e Bu belirlemeler kullanilarak zaman ve
maliyet acgisindan uygun nitelikli, benzer
alanlara  uygulanabilir ve  kurulumu
konuyla ilgili tim kisilerce anlasilabilir bir
sitem ortaya koymak.

o Kullanicilari  estetik ve  dinamiklik
ozelliklerini kullanarak bir odak noktasi
olusturarak mekana ¢ekmek.

e Kullanicilara farkh bir mekan deneyim
imkani sunmaktir.
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2. Yontem

Calisma kapsaminda oncellikle problem
alani olarak belirlenen ara mekan kavrami
icin literatlr arastirmasi yapilmistir. Yildiz
Teknik  Universitesi  Yildiz ~ Kampsii
incelenerek ara mekdn tanimina uyan
problem alani belirlenmis ve belirlenen
alan analiz edilmistir. Yapilan analizlerden
yola  ¢ikilarak  parametrik  tasarim
yontemiyle kullaniciya duyarli bir sistem

gelistirilmistir. Uretilen sistemin sonuglari
degerlendirilerek ara mekanlarda
kullanilabilme potansiyeli tartisilmistir.

2.1. Tasarim Alaninin Secilmesi

Ara mekan hem i¢ ve dis mekan arasindaki
gecis mekanlarini hem de kentsel Olgekte
yapilar arasinda kalan gecis mekanlarini
tanimlamak icin kullanilmaktadir.

Sekil 2: Tasarim Alani Mevcut Durum Plani

Sekil 3: Tasarim Alani Mevcut Durum Kesiti




Tanima uygun oldugu distnilen mekanin
kullanici sayisinin degisimi ve degisime
sebep olan oOzellikler belirlenerek, ara
mekan tanimina uygun oldugu
gozlemlenen mekanda sistem Uzerinde
cahsiimustir.

Sistemin potansiyel uygulama alanlarini
belirlemek igin Yildiz Teknik Universitesi
Besiktas kampUsi kullanici  yogunlugu
bakimindan incelenmisgtir. Yapilan
incelemeler sonucunda plani ve kesiti
gorulen (Sekil 2, Sekil 3) Yildiz Teknik
Universitesi Makine Fakiiltesi ile Gemi
insaat Fakiiltesi arasindaki ara gecis
sistemin uygulama alani olarak
belirlenmistir. Sistemin uygulama alani
secildikten sonra alani tanimlayan iki
fakilte yapist ve alanin yakin c¢evresi
incelenmistir.

iki fakilte arasinda bulunan gegis
koridorunun genisligi 5m’dir. Alanin iki ucu
arasinda 4m kot farki bulunmaktadir.
Koridorun kuzey ucu 2017 yilinda yeniden
dizenlenen vyesil alana, glney ucu
merdivenleri gectikten sonra kampusin
giris kapisina gikmaktadir. Alanin batisinda
Gemi insaat Fakiiltesi, dogusunda Makine
Fakiiltesi bulunmaktadir. Gemi insaat
Fakiltesi 2017 yilindan beri lisans dersleri
icin kullanilmamaktadir, 4. katta bulunan
Ogretim gorevlilerine ait odalar
kullanilmaya devam etmektedir.
Fakiltenin c¢ekirdeginden gecis alanina

acilan bir ¢ikis  kapisi  bulunmaktadir.
Makine Fakiltesinin ise tim katlari aktif
olarak kullanilmaktadir. Fakilte binasinin
ara gecis alanina bakan bati cephesinde
3m aralklarla vyerlestiriimis kolonlar
bulunmaktadir. Yapinin zemin katta gegis
alanina agilan dort kapisi bulunmaktadir.
U¢ kapi yapinin depo alanina, képrii
altinda bulunan kapisi ise fakiltenin ikinci
giris kapisi olarak kullanilmaktadir.

Fakllte yapilarini birbirine baglayan iki
képri bulunmaktadir. iki yapiyr 1. Ve 2.
katlardan birbirine baglayan ilk kopriide
makine rektorligd bulunmakta ve yogun
olarak kullanilmaktadir. 4. katlari baglayan
2. Kopri ise ilk kopri kadar yogun
kullanilmamaktadir.

2.2. Tasarim Alaninin Yogunluk Analizi

Alaninin  gevresi incelendikten sonra
alanin okul kullanicilari tarafindan giin
icindeki kullanimi incelenerek yogunluk
analizi yapilmistir. Bunun igin fakiilte
yapilarini baglayan 2. Koépriden gin
boyunca (saat 09:00’dan 15:00’a) fotograf
cekilerek yapilmistir. Glin boyunca cekilen
fotograflardan (Sekil 4)’de bir kismi
gorilen  diyagramlar  olusturulmustur.
Yapilan analizler sonucunda alanin gevresi
okul kullanicilar tarafindan yogun olarak
kullanilmasina karsin gecis alanini kullanan
kisi sayisinin fazla olmadigi gorilmistdr.



2.3. Yerlesim Onerisi

Tasarim  alaninda  yogunluk  analizi
yapildiktan sonra mekandaki yuriyUs
rotalari ve bekleme alanlari belirlenmistir
(Sekil 5).

Belirlenen rotaya ve bekleme alanlarina
gore sabit bir ylriime rotasi olusturulmus
ve geriye kalan mekanlar bekleme alani
olarak belirlenmistir. Bekleme alanlarinin
giris ve cikiglari belirlenmis ve sistem
olusturulmustur (Sekil 5).

2.4. Modiil Parametreleri

Modil 1  (Cizelge 1)'de  gorile
parametrelere  gére  olusturulmustur.
Modil 1 iki bélimden olusmaktadir. Bu
bolimler Modul 1a (hareketsiz bélim) ve
Modil 1b (hareketli bolim) olarak
isimlendirilmistir. Modil boyutlarini
olusturan bagimli parametre degerleri
tasarim alanina bagh olarak belirlenmistir.
Tasarim alani olarak secilen alan 5m
genisligindedir. Bunun 2 m’si Modiil 1a’ya
3m’si Moduil 2b’ye ayrilmistir. Modilin
uzunlugu, makine fakltesinin kolon aralig
olan 3m olarak belirlenmistir. Moddl
yiksekligi makine fakiltesinin 1. kat
pencere baslangic yuksekligidir. Boyutlari
belirlenen  modili  olusturmak icin
birbirine paralel iki  file ylzeyi
kullanilmistir. Bu fileler (Cizelge 1)'de
gosterilen yontem ile belirlenen asma
noktalarinda asilmistir. Ardinda modiillin
ylzeyleri (Cizelge 1)'de gosterilen sabit

noktalardan sabitlenmistir. Son adimda iki
ylzey alti noktadan (Tablo 1'de sari ile
gosterilmistir.) Birlestirilmis ve noktalar x
ekseninde hareketli kilinmistir. Baslangicta
sabit olarak kullanilan noktalardan biri
(Tablo 1’de mavi ile gosterilmistir.) calisma
strecinde z ekseninde hareketli kilinmistir.
Modil 1  (Cizelge 2)de  goriile
parametrelere gore olusturulmustur.

. Modil 2 de iki bolimden olusmaktadir.
Bu bolimler Modiul 2’a (hareketsiz bolim)
ve modiul 2b (hareketli boélim) olarak
isimlendirilmistir. Modil 2’nin genisligi ve
yuksekligi modil 1 ile ayni, uzunlugu
modiill’in iki katidir. Boyutlari belirlenen
modull olusturmak icin birbirine paralel
iki file ytzeyi kullanilmistir. Bu fileler
(Cizelge 2)'de gosterilen yontem ile
belirlenen asam noktalarinda asilmistir.
Ardinda modiillin yizeyleri (Cizelge 2)'de
gosterilen sabit noktalardan
sabitlenmistir. Son adimda iki ylzey sekiz
noktadan birlestirilmis ve noktalardan dort
tanesi (Tablo 2’de mavi ile gosterilmistir) z
ekseninde, iki tanesi (Tablo 2’de pembe ile
gosterilmistir.) Y ekseninde hareketli
kilinmistir.

2.5. Modiil Onerisi

Modil 1, a(hareketsiz) ve b(hareketli)
olmak  Uzere iki farkh  kisimdan
olusmaktadir. Modil 1’a hareketsizdir ve
serbest gecisi saglamaktadir . Her iki
yonde de gecise elverislidir. Modil 1b’'nin



sabit iki noktasi (Tablo 1'de siyah renk ile
gosterilmistir.), z ekseninde hareketli bir
noktasi (Tablo 1'de mavi renk ile
gosterilmistir.) ve x ekseninde hareketli
alti noktasi (Tablo 1’'de sari renk ile
gosterilmistir.) bulunmaktadir. Modil 1b,
Modiil2 icerisinde bulunan kullanicilarin
¢ikisi icindir. Modil 2’den gikis yapiimasi
durumunda Modil 1b’nin hareketli
noktalari birbirinden uzaklasarak kullanici
gecisine izin verir. Kullanici  gegisini
tamamladiktan sonra  noktalar  eski
konumuna alarak sistem tekrar kapali
pozisyona gelir. Modil 1b igerisinde
sadece ylrime eylemi yapilabilmektedir.
Modil bekleme eylemi igin kullanilamaz.
Modul 1’in amaci, Modul 2’de bulunan
kullanici sayisinin kontrolini saglamaktir.
(Tablo 1)

Modil 2, a (hareketsiz) ve b (hareketli)
olmak lzere iki farkh  kisimdan
olusmaktadir. Modul 2b’nin  sabit ki
noktasi (Tablo 2'de siyah renk ile
gosterilmistir.), z ekseninde hareketli dort
noktasi (Tablo 2’de mavi renk ile
gosterilmistir.) ve y ekseninde hareketli iki
noktasi (Tablo 2’de pembe renk ile
gosterilmistir.)  bulunmaktadir.  Modil
2b’ye giris, modil 2a’dan yapilmaktadir.
Modiil 2b’de en fazla 6 kisi oturabilmekte
veya bekleyebilmektedir. Modil 2b’de
kullanici  sayisi arttikca y noktasinda
hareketli noktalar kapanmakta ve oturma
elemanlarini olusturan kontrol noktalari +z

yoniinde hareket etmektedir. Toplam alti
kullaniciya ulasilinca kapi tamamen kapali
konuma gelmektedir. Modul 2b
icerisindeki  kullanici  sayisi  azaldik¢a
oturma elemanlarini olusturan kontrol
noktalari -z yoniinde hareket ederken, y
ekseninde hareketli noktalar birbirinden
uzaklasarak yeni kullanicilarin girisine izin
vermektedir.

2.6. Hareket Algoritmasi

Modil 1’'in hareket algoritmasi asagida
(Sekil 7) gosterildigi gibi olusturulmustur.
Modil 1b igcerisinde kullanici  oldugu
zaman kontrol noktalari itili pozisyondadir
ve kapi 1,25 m acik durumdadir. iceride
kimse yokken eger Modill 2b yoénilinden
kullanici Modil 1b’ye iki metreden daha
fazla vyaklasirsa kapi yavasca acilmaya
baslamaktadir. Kullanici 2m
uzakligindayken kapi araligi Om iken
kullanici yaklastikga ters orantili olarak
kapt arahg artmaktadir. Kullanicinin
uzakligt Om iken kapr araligi 1.25m
olmaktadir. Modiil 2b’den farkli bir yerden
kullanici Modiil 1’e yaklastiginda Modiil 1
tepki vermemektedir.

Modil  2b’ye  giris  Modil  2a’dan
yapiimaktadir. Modil 2b’nin giris kapisi
iceride kullanici olmadiginda tamamen
actk pozisyondadir. Kapi en fazla 1,5 m
acilabilmektedir. icerideki kullanici sayisi
arttikca kapit 0,25 m kapanmaktadir ve
kullanici sayisi altiya ulastiginda kapi
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Sekil 4: Yildiz Teknik Universitesi Makine ve Gemi insaat Fakdiltesi arsindaki ara gegis
alaninin sirasiyla, 11:00 ve 12:00 saatlerindeki kullanici yogunluk analizi (en yogun saatler)

Sekil 6: Bekleme Alanlari Onerisi ve Modiil Yerlesim Onerisi
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(M.kma ..‘.mh) 2m cephesinin kolon cephesinin 1. Kat 3m kolon 1. Kat
Irlll.l! pencere hli!lmﬂl 'lll‘l! w
e ‘Ust Yuzeyoe Bulunan | Zeminde Bulunan AN n
I= Yuzey Cevresi - - = (1 d) =15
Noktalar: - 1=22m d=1m
(AN) A= Nokta Sayren n=22/1=22 n=22/1=22
Kontrol Noktasi Sayis:
-E Alt Rota e
= Urunbuk Viksekiik
im i3m mﬂ:&llﬂl ']
NS 0 DO S
i -
] Girig Ust _ Konum
x ekseni Uzunluk (y ekseni Yukseklik (2 ekseni]
9, A proikis L6m
£ | x ekseninde
i hareketli = =
= [ WontrolNoktasisayist
g y ekseninde Ion'zTn
hareketli . Genighk (x ekseni) | Usuniuk (y ekseni) | Viksekiik (z ekseni)
= 0 1 Harcketli 1 lasm
‘ Kontrol Noktasi Sayisi
z ekseninde 4
z R —— ] Ty o Voksekiin
e L]

Cizelge 2: Modiil 2 Parametre Tablosu.
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Modil 1// Agik

——

Mg b Modt 13

Ba Gliciniy

Tablo 1: Modil 1 hareket tablosu

Modiil 2// Agik

Modiil 2// Kapah

Tablo2: Modiil 2 hareket tablosu

Ortiismeler Kesismeler | Intersections Overlaps




tamamen kapahldir. Modil 2b’den Modil
1b araciligi ile ¢ikis yapilmaktadir. Moduil 2
icerisindeki kullanici sayisi azaldik¢a kapi
0,25 m agllmaktadir. Modil 2b’nin oturma
birimlerini olusturan kontrol noktalar
iceride kullanici olmadiginda yiksekligi 0.5
metredir. Oturma birimlerini olusturan
kontrol noktalarit en fazla 0,6 m
acilabilmektedir. icerideki kullanici sayisi
arttikca  kontrol noktalarr 0,1 m
yukselmektedir ve kullanici sayisi altiya
ulastiginda kontrol noktalarinin
yukseklikleri 1.5 metredir. Modil 2b’den
Modul 1b araciligi ile gikis yapilmaktadir.
Modil 2 igerisindeki kullanici  sayisi
azaldikca  kontrol noktalart 0,1 m
alcalmaktadir. Kontrol noktalarinin
ylkselmesinin sebebi, filenin Uzerindeki
yik arttikca esnekligi sebebi ile sarkma
olmamasinin amaclanmasidir. (Sekil 8)

2.7. Modiil Mekanizmasi

Modilin  mekanizmasi  1:20 maket
Uzerinde cahsilarak gelistirilmistir. ilk
olarak modil hareketsiz yapiimistir.
Ardindan kontrol noktalarina ip
baglanarak iplerin hangi yonde cekilecegi
belirlendi ve ipleri yonlendirmek igin ek
kirisler yerlestirilmistir. ipler step motora
baglanarak test edildi ve kirislerdeki
sirtinmenin  motoru  zorladigi  fark
edilmistir. Ayni zamanda step motorun
yeteri kadar gicli olmadigi belirlenmistir.
Bu sebeple yerine daha glicli bir servo

motor kullanildi ve arduino aracilig ile
tekrar test edildi. Kirislerdeki stirtinmenin
azalmasi igin kirislere makaralar eklendi.
Modil yilkseltilerek  motor asagiya
sabitlenmistir. Modulin bu sekilde verimli
bir sekilde calistig1 gozlemlenmistir. (Sekil
9)

Calismalarin  ardindan gercek Olgekte
kullanilacak malzemelere karar verilmistir.
File olarak givenlik filesi kullaniimaya
karar verilmis, ipler icin ise 1cm’lik celik
halat kullanilmaya karar verilmistir. Motor
olarak asansér motoru kullanimi uygun
gorulmastir (Sekil 10).

3. Sonug ve Tartisma

insanin basitce Urettigi yapilarin arasinda
kalan ve tasarlanmadan kendiliginden
olusan alanlarin sorgulanmasi faydali
gorilmis ve c¢alismanin ana sorusunu
olusturmustur. Bu c¢alisma kapsaminda,
ara mekan olarak tanimlanan alanlarin
tasarlanmasi Uzerinde durulmustur.
Modilde parazitten esinlenilip, ag
kullanilarak eskimislik, kullanilmamislik
Gzerine dikkat cekilerek mekani yeniden
canlandirmak Gzerine cahsilimistir.
Parazitlerin, sinirlara bagh kalmadan
surekli genislemesi ve vyeni olasiliklar
dogurmasi fikrinden yolla gikilarak Gretilen
sistem ile ara mekanlarin arada olma
durumunun sagladigl yiksek potansiyel
arsinda baglanti kurulmaya galisiimistir.
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<]> 1.25m Kontrol Noktalar: Itilir
(Kapi Agilir)
Modiil 1 Hareketli | — e

Bolum Igerisindeki
Kullanici Sayisi \

@

™

Modiil 2 Hareketli
Bslam Igerisinde Bu-
lunan Kullanicilann
Moddl 1 Hareketli
Bolumiine Uzakhg:

Sekil 7: Modil 1 Hareket Algoritmasi

R (Kap: Acgik)
Modul 2 Hareketli | —
Bs&lum igerisindeki
Kullanici Sayisi | ™

[O=x<6

-

Slceklenen deger

O0=x=6 arahgndaki
deger 1.5m=x=0
arhgina dlgeklenir.

@ Kontrol Noktalan
Sabit
Modul 2 Hareketli | — 7\— \
Boélum igerisindeki
Kullanici Sayisi |
[0=x=6

e

deger 0=x=60cm

slceklenen deger

2m=x>0 arahgindaki
deger 0=>x>1.25m
arhigina dlgeklenir.

Kontrol Noktalarn Yaklasir
(Kap: Kapamr)

[ 0=x=6 arah&ndaki 1

arligina dlgeklenir.

Sekil 8: Modiil 2 Hareket Algoritmasi

Kontrol Noktalari
Yukselir

Sekil 9: Maket Calismalari
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Modil 2 Kapalh Durum

R rakaralar
N Motor
EEE Celik Halat

Sekil 10: Modiil Mekanigi

Uretilen sistemin modiiler bir sistem
olmasi sadece secilen mekana degil, kent
icindeki arada kalmis ve atillasan
mekanlara da uygulanabilen biyliyen ve
degisebilen bir sistem onerilmistir. Ayni
zamanda Uzerinde c¢alisilan  modilin
parametreleri  belirlenerek kullanicinin
hareketine tepki verebilecek bir sistem
olusturulmustur. Kullanicinin  ihtiyacina
gore genisleyip daralan bir mekan
tasarlanarak, mekanin sinirlarinin
degiskenligi saglanmistir. Yapilan ¢alisma
ile kullanici ve mekan arasinda etkilesim
saglanmis olup kullanici ihtiyacina gore
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Modil 2 Agik Durum

mekanin form degistirmesi saglanmistir.
Literatir de ara mekan kavraminin
beklenemedik kullanimlar dogurma
olasiligi ve bir yere ait olmamanin
dogurdugu degisim potansiyelli mevcut
kullanicisina ve ortama gore sekillenebilen
bir sistem ile karsilanmaya calisiimistir. Bu
yaklasim ile mekanin sinirlarinin
degisebilme kapasitesi gozlemlenmistir.
Bu sebeple, kullanicinin dinamikliginin
mekana yansitila bilinecegi
distndlmustar.

[ 340




Tesekkiir
Yildiz  Teknik  Universitesi  Bilgisayar
Ortaminda  Mimarlik  Yiksek lisans

programi Proje 1 dersi kapsaminda ve
calismamiz siiresince géstermis oldugu ilgi,
sabir ve destekten dolayr Dr. Ogretim
Uyesi Togan Tong, Dog. Dr. Derya Giileg
Ozer, Dog. Dr. Cetin Tiiker, Ars. Gor. Ozde
Ozdal, Ars. Gor. Reyya Kalay, Ars. Gor.
Muhammet Ali Heyik, Ars. Gor. Cemile Gl
Glrcan ve Ars. GOr. Hasan Tastan’a
tesekkdrlerimizi sunariz.

KAYNAKLAR

BOZ G. E. ,2016. Atil Kent Mekaninin Gegici Kullanim
Yaklagimi ile Degerlendirilmesi: Kadikdy,
Yeldegirmeni Ornegi, istanbul: ITU Mimarlk
Fakultesi Kentsel Tasarim Anabilim Dall, s. 29-110
DELEUZE, G., 1992. Fold: Leibniz and the Baroque.
(1 ed.). University of Minnesota Press,

Minniapolis, s.4.

GROSZ, E., 2001. Architecture from the outside.
Essays on Virtual and Real Space, Minnesota:
Massachusetts Institute of Technology.

HENSEL M., 2009. Ara Mekanlar Ureten Membran
Sistemler,
<https://www.academia.edu/23718133/Ara_Meka
nlar_Ureten_Membran_Sistemler?auto=download>
Erisim tarihi: 17.11.2018

HERTZBERGER, H., 2008. Space and Learning.
Rotterdam: 010 Publishers.

KILINGASLAN, T.,1996. Kent Ulasim Planlamasinda
Bisiklet Kullanimi. Metropoliin Gelecegine Yonelik
Oneriler, istanbul 2020 Sempozyumu, istanbul: iTU
Mimarhk Fakiltesi. Sehir ve Bolge Planlamasi
Bolimi, s.153-161

KUCUKERBAS, E. V., Ozkan, M. B., 1999. Kemalpasa
Kentsel Dis Mekanlarinin irdelenmesi. Kemalpasa

Kiltir ve Cevre Sempozyumu, Kemalpasa, izmir.
s.105-112

SANRI, N., 2015. Mimari Paralaks Yorumuyla Ara
Mekan Kavrami, Yildiz Teknik Universitesi / Fen
Bilimleri Enstitisti / Mimarlik Anabilim Dali s. 75
SHAHLAEI A., MOHAJERI M., 2015. In-Between
Space, Dialectic of |Inside and Outside in
Architecture, International Journal of Architecture
and Urban Development Vol.5, No.3 5.73
VILLAGOMEZ, E. (2010). Claiming residual spaces in
the heterogenous city. Insurgent public space:
Guerrilla  urbanism and the remaking of
contemporary cities, 81-95.

YALGIN, V., Y. 2016. Mimarlikta Programin
Cozlinmesi: Ara Mekanlar, Yildiz Teknik Universitesi
/ Fen Bilimleri Enstitiisti / Mimarlhk Anabilim Dall, s.
2-70

YILDIRIM, S., 2013. Urban parasites: Re-
appropriation of interstitial spaces in architecture
through the act of graffiti Orta Dogu Teknik
Universitesi / Fen Bilimleri Enstitiisii / Mimarlk
Anabilim Dali s. 2

ZSUZSANNA, G., 1997. A Small Essay at Cities”, in
Another & Another & Another Act of Seeing in
Moritz King and Katrien Vandermarliere (ed.)
Urban Space, s. 204.

ZiZEK, S., 2006. The Parallax View, MIT Press,
Cambridge, s.14.
<https://merijnoudenampsen.org/2013/03/27/aldo
-van-eyck-and-the-city-as-playground/> erisim tarih:
10.01.2019



	2019_MSTAS2019_KOU

