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ETKILESIMLI MIMARLIKTA CANLI-MEKAN OLASILIKLARININ
ARASTIRILMASI

OZET

Teknolojideki hizli gelisim giinliik hayata sizmis ve onu doniistiirmeye g¢oktan
baslamistir. Etkilesim kavrami, bilgi ¢agmin olanak ve olasiliklarinmi igine almakta,
kavramakta mimarlik disiplinin 6niinii agan bir kanal olarak kabul gormiistiir.

Ogrenme, sosyallesme, calisma, alis-veris hatta kiiltiirel aktivite gibi fonksiyonlar yeni
teknolojik  olanaklar yoluyla yeni tamimlamalara biirinmekte, Yyerinden
bagimsizlasmaktadir. Sabit fonksiyonlara biirtinmiis mekanlar hizlica tiiketilmekte,
islevini yitirmektedir ve doniisiime zorlanmaktadir. Fakat mekan, hala mimarin
hegemonyasi altinda seyretmektedir. Mimar, mekani bir takim parametreleri sabit
kabul ederek tasarlar ve kullanicty1 zamandan bagimsiz donmus mekanla basbasa
birakmaktadir.

Mekanin yasayan, canli ve devinen bir prodiiksiyon olarak okunmasi baglamida
fonsiyonalist ve {initer yapis1 sorgulanmaya agik olarak goriilebilir. Hareket eden,
genigleyen, iliski kuran, uyum saglayan, tepki veren, doniisen mekan gergeklestiginde
artik kendi kendine yeten, yasayan/canli bir mimarliktan s6z edilmeye baslanabilir. Bu
durum mekan ile kullanici arasinda dogrudan ve ¢ift yonli bir iletisim kurularak
miimkiin olabilir.

Tezde ortaya konulan problem kullanci ile teknolojik araglar ve sistemler iizerinden
okunmaya ¢alisilmaktadir. Hem kullanicinin hem de teknolojik ara¢ ve sistemlerin
kendi Ozgiirliigiinii ilan ederek birbirine akmasmi saglamak yoluyla prodiiktor
prodiiksiyona yani kendi kendisini iireten mekana ulasilabilir.

Bu noktada robotik, mekatronik, yapay zeka gibi mimarliga sizmis alanlar sayesinde
kullanicinin mekan ile etkilesim kurabilme durumu kabul gérmeye baslamistir. Stirekli
programlanabilen sistemler ile mimar1 mekan kurmada oyunun siirekli bir parcgasi
haline getirebilecegi ve mekanin es zamanli olarak kullanici odakli adaptasyonunun
saglanabilecegi sorgulanabilir.

Utopya orneklerindeki gibi en bastan kurgulamak ya da yeni yer aramak kaygisini
geride birakarak bozulmus, islevini kaybetmis olan mekan, ona eklemlenen etkilesimli
mekanizmalarla ihtiyaglara cevap vermeye baslayabilir. Varolanin iizerine miidahale,
teknolojinin verilerini i¢ine almay1 reddetmeyen spekiilatif ve pragmatik bir mimarhgi
canlandirabilir. Bu baglamda varolanin {izerine eklemlenme ile yapilabilecek
miidahale baglaminda protez kavraminim irdelenmesi yol gosterici olabilir.

Bu tez c¢alismasinda, Etkilesimli Mimarlik ve akilli teknolojik {iriinlerin
birlikteliginden dogabilecek canli ve iiretken mekan olasiliklar1 anlagilmaya
calisilmaktadir.
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INVESTIGATION OF LIVE-SPACE POSSIBILITIES IN INTERACTIVE
ARCHITECTURE

SUMMARY

Many philosophers have revealed the fact that an important transformation has
occurred in the whole world, and that the industrial society has evolved into an
information society. The rapid development of technology has been infiltrated daily
and has already begun to transform the daily life. The concept of interaction involves
the possibilities and possibilities of the information technologies era and is accepted
as a channel that opens the way to the discipline of architecture.

Daily functions such as learning, socialization, work, shopping, and even cultural
activity are becoming independent from the new definitions through new technological
possibilities. Constant function spaces are rapidly consumed, start losing their function
and are forced to be changed and transformed. But the place is still under the hegemony
of the architect. The architect designs the space by assuming certain parameters to be
constant and leaves the user alone with the free-standing space.

Architecture is in constant interaction with technology. Since the existence of
mankind, the architectural product has been constantly transformed in the theoretical
and practical sense by taking new inventions into its world. Architecture is defined as
a discipline in the modern age that reflects the time it was built and adapted to its own
age. As a matter of fact, new fields, new terminologies are getting more and more
leaked in today's world architectural agenda. Innovations in many areas such as
computer based programming, complex algorithm knowledge, mechanical
engineering, environmental engineering, genetic engineering, artificial intelligence,
microelectronics, information technology, robotics and nanotechnology have begun to
establish interdisciplinary relationships with architecture.

In architecture, the concept of being kinetic always puts the user in a more active and
participatory role and places the person into a much more organic and productive
relationship.

It has become more important to design concepts such as interaction, interface,
experience, interacting with individual, interacting spaces, which have been moving
away from being defined by the purely function-form relations of today's architecture.

It can be seen clearly that the functionalist and unitary structure in the context of
describing the space as a living, vibrant and animated production is questionable.
When the moving, expanding, connecting, harmonizing, reacting, transforming space
is realized, it can now begin to speak of a self-sufficient, living architecture. This may
be possible by establishing direct and bi-directional communication between the user
and the space.

The problem presented in the thesis is trying to be described through user and
technological systems. Producer production can be achieved by providing both the

XiX



user and the technological systems to declare their own freedom and flow to each
other.

At this point, the other disciplines merged with architecture such as robotics,
mechatronics, artificial intelligence, the user's ability to interact with the space has
begun to be accepted. With continuously programmable systems, it can be questioned
that the architectural space can be a continuous part of the whole period and that the
user can achieve simultaneous user-focused adaptation of the space.

As the interaction is bi-directional, the object can gain the ability to communicate
directly with the user, as it is technologically intelligent, intelligent (with artificial
intelligence), and capable of movement (mechatronics, using robotic disciplines).

Like the utopia projects, the distorted, dysfunctional space, leaving behind anxiety to
search for new places or to search for new places, may begin to respond to needs with
interactive mechanisms articulated to it. Intervention on the existing can animate a
speculative and pragmatic architecture that does not refuse to include the advantages
of technology. In this context, it may be helpful to examine the concept of prosthesis
in the context of the intervention which can be done by articulating on the existing.

Therefore, the new technological data may lead to a new horizon by abandoning the
conventional approach of architecture. The search for adaptive systems and spaces that
perceive and react to immediate needs can turn a scenario into a working space that is
directly articulated to the user. As a final product, the space never actually ends, it
interacts with user-technological tools and systems. With this interaction, the user
begins to respond by processing the information that the user enters and then the
physical elements that make up the space. The end product, the continuous process of
information processing and the feedback that it processes, can lead to the transfer of
orientation to be defined as a producing, thinking dynamic manufacturing.

In the future, perhaps the architect will design a system that will produce almost
anything. Every space is subject to a number of changes over time, but what is more
important is to provide more qualitative changes and keep them constant. Architecture
can evolve into a system that continuously produces and regulates self-related,
building materials-human relations. Thus, the responsibility for transforming the space
forever is shared between the architect and the user in a more productive environment
with feedback. As a result, every product produced in series can be produced
differently from the other. Not all power will be in architecture, in neither user nor in
technological means, but in the context of intertwining freedom and control, power
will be shared among all actors who create space. Therefore, the infiltration of
technology, object, artificial living thing into his life will not prevent him from
interfering with his individual existence and self-actualization, but will help him. The
place can thus become a kind of living creature, open-space, mutant-space, incomplete,
always constructed and mutated.

The design of interactive systems requires us to begin to rethink our architectural
design approach by mastering interactive capabilities. Architects are already equipped
to understand the terrorist nature of the concept of interactive architecture. Design
practices are based on understanding user-environment requirements and are also
experienced on structural building materials. So they can understand how these new
interactive systems can adapt to mechanical systems, structural systems and general
structure codes. It will be an important step for architects to be open to innovative,
technological developments in order to take a more active role in the development of
interactive architecture.
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In the traditional sense, architecture is based on specific functions and environmental
conditions, and puts a living space in line with the parameters that the architect
considers. In fact, no structure is exposed on the ground at the same level as the same
environmental factors, all conditions are unique. The structure, which is designed by
following certain conditions, can not adapt to the variable environment and user. The
fact that architecture is a system that is feedbackable, able to organize itself according
to circumstances, and able to respond to user needs simultaneously, is becoming
architect's design responsibilities. Initially, the concept of interaction, which manifests
itself in inventions with machine-controllable circles, open-close glass roofs,
thermostat-controlled air-conditioned spaces, is now largely renewed by the
development of technology.

In order not to change the condition in any condition, to give meaning again; software
systems are first designed to create the interfaces that will enable the system to
function. If architects want to create interactive spaces, they also need to think about
the design of the operating system. A carrier structure system is still required; but this
system should be linked to the statements provided by the software program. However,
interactive environments can respond to very different needs.

What needs to be done is to ensure that both the user and the technology declare their
own freedom and communicate with each other and reach the productive space.

In this thesis study, it is aimed to understand the living and productive space
possibilities that may arise from the discoveries of Interactive Architecture and
intelligent technological products.
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1. GIRIS

Mimarlik teknoloji ile siirekli etkilesim halindedir. insanoglunun varolusundan bu
yana mimari Uriin, yeni buluslar1 biinyesine alarak teorik ve pratik anlamda siirekli
doniigmiistiir. Mimarlik modern evrede, kendi ¢agina ayak uyduran, yapildig1 zamani
yansitan bir disiplin olarak tanimlanmistir. Nitekim giiniimiiz diinya mimarhk
giindemine yeni alanlar, yeni terminolojiler her gecen giin daha fazla sizmaktadir.
Bilgisayara dayali programlama, kompleks algoritma bilgisi, mekanik miihendisligi,
cevre mithendisligi, genetik miithendisligi, yapay zeka, mikroelektronik, enformasyon
teknolojileri, robotik ve nanoteknoloji gibi bir ¢ok alandaki yenilikler mimarlikla

interdisipliner iliskiler kurmaya baslamistir.

Tim diinyada Onemli bir doniisiim yasandigi, sanayi toplumunun enformasyon

toplumuna evrildigi gercegi pek ¢ok diisiiniir tarafindan ortaya konmustur.

Teknolojinin ekonomik boyutunun zorlayiciligi ve arastirma-gelistirme siireglerinin
uzun olmas1 sebebiyle mimarlik teknolojinin olanaklarindan son etkilenen
disiplinlerden biri olmustur. Dolayisiyla yeni teknolojilerin ortaya ¢ikisi, bilisim
teknolojilerinin hizli gelisimi, sosyal, ekonomik doniisiimlerden mimarlik disiplinin
faydalanmasi zaman almaktadir. Buna ragmen kavramsal ve uygulama baglaminda
teknolojinin katkilarmin mimarlia olan etkileri derinden ve ¢igir agicidir. Teknolojik
yenilikler mimarlik i¢in yeni yontemler sunmakta, yeni kagis noktalar1 agmakta, yeni

tutumlar gelistirilmesine 6nayak olmaktadir.

21. Yizyll mekanlar1 sonsuza kadar siliregiden sabit fonksiyonlarla tasarlanmaya
devam etmektedir. Halbuki bu yiizyillda sosyo-kiiltiirel iliskiler, insanin giinliik
ihtiyaclari, yasam big¢imleri, ¢evresel faktorler bir onceki yiizyildan bile oldukga
farklilagmistir. Dolayisiyla sabit fonksiyonlara biirlinmils mekanlar hizlica
tilketilmekte, islevini yitirmektedir ve doniisiime zorlanmaktadir. Kullanici olarak
insanin kendi dogas1 ve ¢evresi siirekli bir degisim ve devinim icerisindedir. Fakat
kullaniciin ihtiyaclarma cevap vermek icin kurulan yapilar ve mimari cevre

neredeyse biitiinliyle statiktir. Zamanla bu devinime ve yeni gereksinimlere cevap



veremeyen mimari {irin yerle bir edilip yerini bir sonraki statik iiriine birakmaktadir.
Bu durumda mimarlik ancak belli bir zaman dilimi i¢inde kullanicinin ihtiyaclarina

tam olarak cevap verebilmektedir.

Bu son bitmis, donmus, sonlanmis mimari iiriiniin tiretim sathasinda mimarin dikkate
aldig1 baz1 parametreler projeyi sekillendirmektedir. Fakat dikkate alinmig ¢evresel
parametreler de kullanicilar da zaman i¢ginde degismektedir. Mimari tiriiniin tiretilmesi
stirecinde iktidar mimarmdir; mimar tiim sorumlulugu yiiklenir, kurallar1 koyar ve
degisime kapali bir yap1 ortaya koyar. Sonraki safthada ise mimarin bazen hakkinda
hi¢ fikri olmadigi bir kullanici tarafindan mekan kullanilmaya baslar. Zamanla kendisi
ve ihtiyaclar1 degisen veya doniisen kullanici bu yeri terk eder, yerini baska bir
kullaniciya birakir. Terk etmiyorsa belki de yapiy1 yikar ve yerine en bastan baska bir
yapt yapar. Yapi, hem gevresel etkenlerin degisimiyle disardan; hem de yapiyi
kullanan aktérlerin degisimiyle igcerden, akiskan bir devinimle sarsilir, doniisiime

zorlanir fakat isteklere cevap veremez, sabit kalir.

Glinitimiizde bir ¢gok mevcut yapmin varolma nedeninin yetersizlesmesi ve sona ermesi
daha esnek, her yeni ihtiyaca uyarlanabilen mekanlara olan ihtiyac1 ortaya

cikarmaktadir. (Korkmaz, 2001).

Diinyanin  ¢esitli mimarlik fakiiltelerinin laboratuvarlarinda yapilan teorik
arastirmalar, kavramsal 6nermeler, dijital enstalasyonlar, kii¢iik 6l¢ekli modeller ve
prototiplerin ardindan mimari 6lgekte yenilik¢i denemeler yapilmaktadir. Bu projeler,
gelecek mimarlik kurgular1 i¢in bir kacis noktas1 tanimlama potansiyeline sahiptir.
Mimarlik zaman i¢inde sosyal degerlerin degisiminin sorumlulugunu da {istiine alarak
kullaniciya daha fazla hitap etmeye baslamaktadir. Mimarlik yeniliklere ve degisen
ihtiyaglara her gegen giin daha fazla cevap vermeye baslamaktadir, doniisen sosyal ve
psikolojik doku ile kullanici taleplerini dikkate almak, teknolojik gelismeleri
biinyesine adapte etmek mimarlik disiplini i¢inde her gecen giin daha fazla s6zii edilen
konular haline gelmektedir. Giindelik hayatta insanin teknolojiyle iligkisi her gecen
giin kuvvetlenmektedir. Diinya genelinde kisisellestirilmis teknolojinin bireyin giinliik
yasammna artik kopamayacak denli eklemlendigini, insanin gilinlik yasaminin
neredeyse her anmna sizma, onu etkileme durumunun c¢ok carpict oldugunu
izlemekteyiz. Bu baglamda giiniimiiz mimar1 i¢in mimarlk admna iistlenilmesi gereken

sorumluluk daha fazla yap1 yapmak yerine daha akilli yapilar yapmak olabilir.



“Ne en giiclii olan tiir hayatta kalir;, ne de en zeki olan... Degisime en ¢ok adapte

olabilendir, hayatta kalan.”” Darwin.

Insanlik tarihinde ilkel donemin toplayicilik ve avcilik evrelerinden sonra ii¢ devrimsel
slire¢ yagamugstir. Birinci ve en uzun dénem olan tarim toplumu haline gelerek yerlesik
diizene gecis donemi, ikincisi 18. Yiizyilda buluslarin tetikledigi Sanayi Devrimi ve

sonuncusu bilgi ¢ag1 ve ag toplumunda doniigiim evresidir.

Toplumsal yapinm tarihsel doniisiim evreleri yalnmizca teknolojik yeniliklere bagl
degildir, sosyal, ekonomik, kiiltiirel, bilimsel parametreler gibi bir ¢ok parametre
yenilikleri tetiklemektedir. Mimarlik, toplumsal yapmin doniisiimiinden birebir
etkilenen bir disiplin olarak tiim bu parametrelerden beslenmektedir. Ayn1 zamanda
kiiltiirel iretim ve kimligin de 6nemli bir tasiyicisidir. Dolayisiyla giindelik hayatimizi
cok yonlii ve dogrudan etkileyen bilgi ve teknolojinin yeni bir ¢ag baslatmasi
baglammnda mimarlik disiplininin de yeni bir c¢agin igine sizmaya bagladig:
sOylenebilir. Bir¢ok farkli disiplinden gelen parametreler toplumsal yapiyr ve
dolayisiyla mimarlig1 etkilemektedir. Bu interdisipliner ortamdaki siireklilik gosteren
gelismeler ve yenilikler birbirini beslemekte, yaratici bir liretim ortami saglamaktadir.
Artik giiniimiizde mimarlhigi mekanikten, elektronikten hatta nanoteknolojiden ayri
diisinememekteyiz. Bu ¢oklu yaratici ortam bize gelecegin mimarligi i¢in diisiinme
firsat1 yaratmaktadir. Bilgisayar ortaminda tasarim, dijital fabrikasyon, akill
malzemeler, donanim teknolojileri gibi gelismeler mimariyi hem teorik hem de pratik

olarak beslemekte ve gelistirmektedir.

Biiyiik sehirlerde 6zellikle insai rantin yliksek oldugu bolgelerde bir ¢ok eski yapi
tamamen yikilmakta yerine yeni yapilar yapilmaktadir. Yapilar kendini
yenileyememekte, yeni ihtiyaglara adapte olamamaktadir. Bu dogrultuda eskinin yerle
bir edilmesi durumu muazzam enerji kaybina neden olmaktadir. Buna alternatif olarak
degisen kosullara gére uyum saglayan, cevresiyle siirekli etkilesim kuran yapilar bu

enerji kaybinin olusmamasi i¢in bir ydontem olarak diisiiniilebilir.

Tanyeli’ye gore, yikimin paradoksal olarak sonucu, diinyanin tiim boyutlar1 ve
bilesenleriyle akil tarafindan kavranabilir, yorumlanabilir ve yonetilebilir olduguna
duyulan pozitivist inangta temellenen yeni spekiilatif epistemolojidir. Onun
sayesinde normatif bilgi yerini adim adim spekiilatif bilgiye birakacaktir. (Tanyeli,
1997).



1.1 Tezin Amaci

Sosyo-kiiltiirel dinamiklerin, insan ihtiyaglarinin, iletisim bi¢imlerinin degistigi,
bilisim teknolojilerinin hizla ivmelendigi giiniimiizde, mimarligin bu devinimde
pozisyonunu kavramak ve bir dngoriide bulunabilmek adina bu ¢alisma yapilmustir.
Mimarlik insanlarm, topluluklarin hayatina dogrudan niifuz eden bir disiplinken, bu
hayatlarm degisiminin gerisinde kalmamasi; aksine Ongoriilerde bulunup olasi
kanallarin agilmasina Onciiliik etmesi gerekmektedir. Giiniimiiz yap1 sistemleriyle
dretilen mimari zamanla eskimekte, yipranmaktadir. Temsil ettikleri kavramlar ve
tasidiklar1 bilginin gecersizlesmesi ile yerle bir edilip yerine yeni bir sonlu sistemin
iiretilmesi bliyiik enerji kaybina sebep olmaktadir. Belki bir yapinin ilettigi bildirim
degil ama bu bildirimin artik gecersiz bir bilgi olmasi bir sorundur. Yapilarin
baslangicta yapilirken doniisiime agik olarak tiretilmesi bu enerji kaybini1 ortadan
kaldirabilecek bir potansiyel olarak goriilebilir. Bu baglamda etkilesim kavramiyla
beraber kullanici, teknolojik arag¢ ve sistemler ve bunlarin iliskisi tizerinden spekiilatif

bir ¢erceve ¢izilmeye ¢alisilmistir.

Bu tez calismasinin amaci; Mekan ile kullanic1 arasinda dogrudan ¢ift yonlii bir
iletisim kurulabilir mi? Bu durumda mekanin iiretimi kisisellestirilebilir mi? Hareket
eden, genisleyen, iliski kuran, uyum saglayan, tepki veren, doniisen mekan
gerceklestiginde artik kendi kendine yeten, yasayan/canli bir mimarliktan s6z
edilebilir mi? Kisisellestirilmis bir mimari eleman ya da toptan bir mekan veya yap1
zamanla/durmaksizin kendini yenileyerek sonsuza dek var olabilir mi? Kendini
yenileyen akilli yap1 boylelikle hayata katilarak onun tam bir pargasi haline gelebilir
mi? Hareketli-Robotik teknolojilerin mimariye entegre olmasiyla kullanicinin kendi
yasam alanlarin1 kurgulamasi miimkiin olabilir mi? Kullanic1 kendi yasam alanini
kurgulayabildigi noktada mimarin yapi tizerindeki iktidar1 ne olur? gibi daha bir ¢ok
sorudan en azindan bazilarma bir ¢erceve icinde yanitlar bulabilmek, bazi sorular

icinse daha fazla soru iiretebilmektir.

1.2  Tezin Kapsam ve Yontemi

Tezin hazirlik asamasinda oncelikle etkilesimli mimarlik, mimarlikta hareket kavramu,
tepki veren mimari, uyum saglayan mimari gibi jenerik ifadeler ilgili basili ve dijital

kaynaklarda taranmistir. Oncelikle mimarhkta etkilesim kavrammin ortaya ¢ikis



nedenleri ve gelisimi ile bugiinkii kosullara gore pozisyonu degerlendirilmistir.
Etkilesimli Mimarlik tirliniiniin tasariminda hareket kavramimin 6nemi farkedilmis, bu
dogrultuda hareketin sistemi ve kontrolii irdelenmistir. Hareket kavramu tartigilirken,
bu kavram fiziksel etkilesim baglaminda ele alinmig, sanal mimarlik, genetik
mimarlik, dijital fabrikasyon, parametrik tasarim gibi kavramlar ¢aligmanin net olarak

ifade edilebilmesi agisindan konu dis1 birakilmustir.

Etkilesimli Mimarlhigin bir ¢ok disiplinle bir arada ¢aligma ihtiyaci baglaminda akilli
malzeme ve sistemler, bu sistemlerin baglantisi i¢in donanim teknolojileri, robotik,
mekatronik alanlar1 ve baglandig1 yapay zeka kavramlari incelenmistir. Alan, kavram
ve disiplinlerin genisligi dolayisiyla etkilesimli mimarlikta faktorlerin tanimlanmasi
iizerine bir calisma yapilmistir. Cift yonlii olan etkilesim denklemi kullanici, akilli
araglar ve sistemler ve bu iki faktoriin bir aradaligi tizerinden okunmus, bu dogrultuda
giincel projelerin bu denklemi ne sekilde sagladigi degerlendirilmistir. Etkilesim
baglaminda ¢ift yonlii iletisim kurabilen kullanici ile araclar ve sistemlerin

etkilesiminden ortaya ¢ikabilecek mekanin olasiliklar1 tartigilmistir.






2. ETKILESIMLI MiIMARLIK VE HAREKET KAVRAMI

Insanlar gibi yapilar da iletisim kurmaktadirlar. Yap1 bilesenleri diger yap1 bilesenleri
ile iletisim icindedir. insan ve yap1 ikileminde kurulan veri akis1 sayesinde artik insan-
yap1 iletisiminden de bahsedilebilmektedir. Insanlarm iletisimdeki dil, hava, sinir,
beyin gibi araglar; yapilarda yerini kablolu-kablosuz sistemler, sensorler, isleticiler,
araylizler gibi araglara birakmaktadir. Donanim teknolojilerinin gelisimi etkilesim
baglaminda mimarlik disiplini icin de 6nemli veriler saglamaktadir. Siirekli veri
alan/veri isleyen yapilarm, bir bakima canli olduklarindan bahsedilmektedir.
Etkilesimli Mimarhigm, tepki veren (ing. responsive), uyum saglayan (ing. adaptive),
sekil degistiren, esnek mimarliktan daha genis bir kapsayiciligir vardir. Etkilesimli
Mimarlik en az iki katilimciya ihtiya¢ duymakta ve katilimeilarin ¢ift yonlii iletisimleri

uzerinden tanimlanmaktadir.

Yona Freidman, Nicholas Negroponte, Reyner Banham, Archigram tiyeleri mimarlikta
etkilesim, adaptasyon gibi kavramlar {izerine ¢alismis, bu kavramlarin yapili ¢cevre ile
iliskisini arastrmiglardir. Negroponte’ye gore, fiziksel ¢evre, insanoglunun devinen
yasamina adapte olamamakta, ihtiyaglarina karsilik verememektedir. Mimar ise bu
fiziksel ¢evreyi iyi sekilde yonetememektedir. Dolayisiyla fiziksel ¢evrenin, evrilen
bir canli gibi insanin gereksinimlerine gore degismesi gerektigini ifade etmek

miimkiindiir. (Negroponte, 1976).

Genel olarak mimarlik, kat1 bir ger¢eklik olarak algilanmaktadir. Binalar, maddeler,
yer kavrami, geometrik iliskiler kati olusumlar1 ¢agristirir. Fakat son donemde
mimarlar trettikleri iriinleri, sayisal ortamda ya da fiziksel diinyada, hareketsiz,
degismez sinirlar ile olusturulmus mekanlar olarak gérmeyi birakmaktadirlar. Bunun
yerine mekani hareketli, degisim doniisiim icerisinde, kullanici ile etkilesim igerisinde
olan, ayn1 zamanda bilgi veren, 6grenen, duyarl, adapte olan, yanit veren, farkli
mekanlar1 melezleyen, yeni geometriler arayan imalatlar olarak anlamaya
baglamislardir. Fox ve Kemp’e gore, Etkilesimli Mimarlikta bilgi teknolojilerinin

verileriyle elde edilen mekan su 6zelliklere sahip olacaktir;



Bilgiyi algilar, isler ve yanit verir.
Gerg¢ek zamanlhidir.

Hareketlidir, akiskan ve devingendir.
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Sadece mimar tarafindan degil ayni zamanda kullanicis1 tarafindan tasarlanmaya
devam eder.

5. Fiziksel, sanal ya da her ikisidir.

6. Uretkendir. (Fox & Kemp, 2009).

Eger mimarlar yapilar1 bir beden gibi; kemik, kas sistemleri ve bir beyne sahip olarak
tasarladiginda yap1, kullanicisiyla ve gevresiyle etkilesim kurmaya baglar. Postiiriinii
degistirebilir, kaslarmi sikabilir, kendini riizgar, 151k gibi etmenlere gore
diizenleyebilir. Boylece statik halinden kurtulmakla kalmaz agirligini da kullanilacak

yenilik¢i malzemeler sayesinde yariya disiirebilir.

2.1  Etkilesimli Mimarhga Zemin Hazirlayan Etmenler ve Gelisimi

Mimarlikta etkilesim kavraminin temelleri farkli agilimlarla 1950’11 yillarda atilmis,
1970’11 yillara kadar olgunlagsmistir. Etkilesim kavrami baglangigta tanim olarak
kullanilmasa da 1928’de Meyer’in Bauen manifestosunda mimari {riini  bir
orgiitlenme olarak kabul etmesi; 1930’larda Etkilesimli Mimarhig1 teknik acgidan
uygulanabilir kilan hesaplamali bilimlerde gerceklesen gelismeler Etkilesimli
Mimarlik triiniiniin olusturulmasi igin atilmigs 6nemli bir adimlardir. Hesaplamali
bilimlere ivme kazandiran gelismelerin en 6nemlilerinden biri 1956°’da McCarthy’nin
yapay zeka caligmalaridir. (AAAI ekibi, 2008) 1960°l1 yillar ise artik mimarlarin
teknolojik yenilikleri mimari {iriin tasarimina adapte etmeye basladigi donemdir.
Ozellikle 1967°de Negroponte’nin MIT’de AMG’yi (Architectural Machine Group)
kurmasiyla etkilesimli teknolojilerin mimari projelerde kullanilmasi ve gelistirilmesi
akademik ve uygulamali ortamda kendine yer bulmustur. AD dergisinin 1969 yili,
Eyliil ay1 sayisinda Negroponte, Pask, Rabeneck gibi zamaninin 6tesinde yenilik¢i
mimarlar mimarhigin giincel sorunlarini yazmis bilgisayarlarin mimarlikta kullanimina
dair yenilik¢i yaklagimlarini belirtmislerdir. Ardindan Negroponte’nin yazdigi “The
Semantics of Architecture Machines” kitab1 da Etkilesimli Mimarligin kavramsal
altyapis1 icin Onemli yaymlardandir. 1980’lerde miihendislik disiplinlerinin
hesaplamali bilimlerdeki gelismelerden fayda saglamasiyla binalarda 1sitma,

havalandirma, iklimlendirme sistemleri dijital arayiizler saglanarak yapilara



uygulanmistir. Boylece mimari iiriiniin ¢evresel faktdrlere uyum saglamasi fikri
yayginlagmaya baslamistir. Giiniimiizde ise AA, UCL, MIT, TAAC gibi bir¢ok 6nemli
tiniversitede etkilesimli mimarlik {izerine laboratuvarlar kurulmus olup kavramsal

aragtirmalarla uygulamali projeler tiretilmeye devam etmektedir.

Geleneksel anlamda mimarlik, belirli islev ve ¢evre kosullarimi baz alir, mimarin
dikkate aldig1 parametreler dogrultusunda bir yagam alan1 ortaya koyar. Aslinda hi¢bir
yap1 yer yiiziinde ayni ¢evresel etmenlere esit seviyede maruz kalmamaktadir, her
yapmin kosullar1 biriciktir. Belirli kosullar1 takip ederek tasarlanan yapi, degisken
cevresine ve kullanicisina uyum saglayamaz. Mimarligin geri beslemeli, kendini
kosullara gore diizenleyebilen, kullanici ihtiyaglarina eszamanli olarak cevap
verebilen bir sistem olma durumu mimarin tasarim sorumluluklari arasina girmeye
baslamistir. Baslangigta, makine ile kontrol edilebilir ¢evreler, acilir-kapanir cam
catilar, termostat mekanizma ile iklimlendirilen mekanlar gibi buluslarla yapilarda
kendisini gosteren etkilesim kavrami gliniimiizde teknolojinin gelisimiyle kendini

biiyiik bir ivmeyle yenilemektedir.

Hi¢ bir kosulda degismeyen mekana yeniden anlam katabilmek adina; Oncelikle
sistemin c¢aligmasini saglayacak arayiizleri yaratmak i¢in gerekli yazilim sistemleri
tasarlanmaktadir. Eger mimarlar etkilesimli mekanlar yaratmak istiyorlarsa, isletim
sisteminin tasarimini da diistinmeleri gerekmektedir. Tastyici bir striiktiir sistemi halen
gerekmektedir; ancak bu sistem, yazilim programi tarafindan saglanan ifadelerle
baglantili olmalidir. Bununla beraber, etkilesimli ortamlar ¢ok farkli ihtiyaglara cevap

verebilirler.

Bugiliniin mimarlig1 salt islev-bigim iliskileri ile tanimlanir olmaktan uzaklagsmaya
baslamis, etkilesim, arayliz, deneyim gibi kavramlar, bireyle etkilesime giren, tepki

veren mekanlar kurgulamak 6nem kazanmistir. (Akyol Altun, D., 2007).

Etkilesimli sistemlerin tasarimi, etkilesimsel kabiliyetlere hakim olmak suretiyle
mimari tasarim yaklagimimizi yeniden diisiinmeye baslamamizi gerektirir. Etkilesimli
mimarlik kavrammin terorik yapisin1 anlamada mimarlar halihazirda donanimlidir.
Tasarim pratikleri kullanici-gevre taleplerini anlama tizerine kuruludur, ayn1 zamanda
striiktiirel yap1 malzemeleri iizerine deneyimlidirler. Dolayisiyla bu yeni etkilesimli
sistemlerin mekanik sistemlere, striiktiirel sistemlere ve genel yapi kodlarma nasil

adapte olabilecegini anlayabilirler. Mimarlarin, etkilesimli mimarligin gelismesinde



daha aktif rol almalar1 i¢in yenilik¢i, teknolojik gelismelere agik olmalar1 dnemli bir

adim olacaktir.

Mimarlarin bu alanda uzmanlagsmasi gerekmemektedir, bu noktada interdisipliner
calisgma anlayisinin  yaygmlagmasiyla mimar ihtiyag duydugu destegi diger
disiplinlerden saglayabilir. Mimar, bu yeni tasarim alaninin tasarladigi projelere nasil
etki edebileceginin potansiyellerini derinlemesine anlamalidir ve gercek diinyaya
fayda saglama kabiliyetini Olcebilmelidir. Insan ve ¢evre {izerine gergekgi
degerlendirmeler yapmalari, ihtiya¢ olasiliklarini hesaplamalar1 ve imalat-igletme
maliyetleri ile temel varsayimlarda bulunmalariyla etkilesimli ortamlarm iiretimi
nihayet gerceklesebilir. Boylece mimarlar pragmatik ve hiimanistik kaygilar1 esit

sekilde tasiyarak etkilesimli tasarim siirecine dahil olabilirler.

Etkilesimli Mimarlik, sanat, dijital medya, heykel gibi etkilesimli tasarimin diger
tiirlerinden farkhdir, clinkii etkilesimli mimarlik mekan baglaminda etkilesimi
vurgular. Sadece imajlarin etkisine odaklanmaz, ayni zamanda ihtiyaclara cevap

verme hedefine de yakinlasmaya ¢abalar.

Bununla beraber, etkilesimli ortamlarda uyarlanabilirlik 6zelliginin kullanilmasi
mekanin kisisellestirilebilme olanagini dogurabilir. Kullanicisina gére adapte olabilen,
kullanic1 profilinin mekan iiretiminde etkin rol oynamasi durumu da farkli bir kanal
acmaktadir. Bu durumda mimarin {izerine diisen 6nemli bir gorev de kullanicinin
mimari senaryo i¢indeki roliinii tanimlamak olacaktir. Adapte olabilme durumuna
yonelim, mimaride kalicilik ve siirekli adaptasyon ihtiyaci arasindaki gerilimin
kanitidir. Siirekli doniistim, maddenin siiregleri, hal degisimleri ve akislar, siirekli bir

akis i¢cinde siirekli degisen Diinya’nin karakteristikleridir.

Mimarlikta yeni malzemeler donanim sistemleriyle ve kullanicisiyla bir araya getirilir,
karistirilir ve sentezlenir. Bir bagka deyisle, daha yeni iligkiler tiretebilmek i¢in siirekli
olarak yeniden kurgulanwr. Mimarlar olarak oncelikli sorumlulugumuz, artik bu

kavramlarin birlikteliginden dogacak yeni olasiliklar1 idrak etmemizdir.

Etkilesimli ortamlar yaratmakla mimarin rolii veya mimarlara duyulan ihtiyag
azalmayacaktir. Aksine mimarlarin, insani ihtiyaglar1 anlayan, kavrayan bireyler
olarak mekan tiretmeleri gittikge 6nem kazanacaktir. Ayn1 zamanda tez ¢alismasimnin
sonraki bdliimlerinde bahsedilecegi gibi mimar tasarim ve kullanim siirecinin i¢ine

cekilerek siirecin siirekli aktorii haline gelebilir.
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Fox ve Kemp’e gore, olasilik hesaplarmin sonsuzu isaret etme durumu mimaride
coziimlendiginde artik sistemin her seye doniisebilme olanagindan yola ¢ikarak
yanilma ortadan kalkacak, etkilesimli tasarim, deneysellikten kendini siyiracak ve
hatta oyunun ne sekilde oynanacagina gore markete stirekliligi olan bir tiiketim nesnesi

olarak siiriilebilecektir. (Fox & Kemp, 2009).

2.2 Etkilesimli Mimarhkta Zaman-Hareket Birlikteligi ve Kinetik Deneyim

Kendisi bir siire¢ olan mimarhk, zamanmn kendisi olmay: talep eden bir eylemdir.

(Giiney, 2003).

Modernizmden bu yana gelisen kent ile ortaya ¢ikan hiz, degisim, doniisiim gibi
kavramlarm mimariye yansimasi hareket kavramini mimarlik disiplininin igine
itmistir. Mimarlik i¢cin hareket kavrami yeni bir fikir degildir. Kapi, pencere gibi
hareket eden mimari elemanlar primitif diizeyde de olsa yapilarda kullanilagelmistir.
Fakat teknolojik gelismelerin mimariyi beslemeye baslamasiyla hareket kavrami ¢ok
daha goriiniir hale gelmeye baslamistir. Ozellikle ¢evre kosullarmna uyarlanabilirlik,
enerji sarfiyatim1 diisiirme egilimleriyle bu kavram birgok mimarm tasarim
yaklasimina etki etmektedir. Mimar artik elindeki iktidar ile son mimarlik triiniini
donmus ve bitmis varsaymak yerine deneyim siirecini dikkate alarak etkilesimi
tasarimin bir pargasi olarak diistinme sorumlulugunu iistiine almaya baslamistir.
Nitekim Zuk, “Kinetik Architecture” kitabinda bugiinkii gorevimizin, yasamin ¢ok
cesitli ve stirekli degisken halleri iginde mimarligi donmus saymamak, aksine onu
akiskan ve siirekli degisebilir kilmak olmasi1 gerektigini belirtimistir. Ancak
genigleyen, biiziilen, degisen mimari bugiinkii yasami yansitabilir ve onun bir parcasi

olur. (Zuk, 1970).

Hareketsizlik kavrami ise bir anlamda 6li olma durumunun yansimasidir. Buna karsit
olarak hareketli olma durumu ise insan zihninde canli olmay1 c¢agristirmaktadir.
Nitekim, insanin fikir {iretimini yavaglatan ilk tarihsel devir Tarim Devridir. Yer
degistiren homosapiens’in yerlesik diizene ge¢mesiyle avci-toplayict donemindeki
giinliik yaratict diisiince mekanizmasi yerle bir olmus, siiprizlere daha kapali, yerine
bagli sabit yasam tarzi belli problemlere ¢oziimler bulmakla yetinmistir. (Harari, 2012)
Dolayisiyla binlerce y1l 6ncesinden bugiine sabitlik, yasanilan yere dair diisiinmeyi ve

fikir tiretmeyi simirlandirmigtir.
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Gliney, mimarlikta zaman kavramini tanimlarken soyle der; “Mimarlik i¢inde
bulundugu zaman dilimi iizerinden sekillenir, zamaninin sorunlariyla ugrasir,
sorgulayismin slireg ve sonuclarindan beslenir.” Mimarlik bir silire¢ olarak
tanimlandiginda, iiretim, algilama ve kullanim siiregleri i¢cinde olusan Otekilerle
kurulan, dinamik ve bir agik uglu iletisim bigcimidir. Zaman, insanlara degisimi
kavratan tek seydir. Zaman, degisimin kavranabilecegi tek kavramdir. Zamanin

kavranmasi degisimin kavranmasi ile ayn1 anlamdadir. (Gtiney, 2003).

Ihtiyaclarm c¢ok keskin cizgilerle belirlendigi ve degisime ugradigi bu yiizyilda
mimarhgm da zaman temelli olarak kendini doniistiirmesi beklenmektedir. Mimarlik
zamanin kendisi olmayi talep eden bir eylemse, mimarligin belirli anlar1 ya da zaman
dilimlerini dondurarak mutlak dogruyu elde etmesi kavramsal olarak miimkiin

goriinmemektedir.

20. YY’daki ikamet kurgulari, sosyo-kiiltiirel aligkanliklar ve davranmis modelleri,
calisma sartlari, rekreatif aktivite olasiliklar1 giinlimiizde koklii degisimlere ugramis
olsa da bu degisimlerin mimariye yansimasi olduk¢a zayif kalmistir. Sikisik kentlerde
konut mimarisi biraz kii¢iilmek ya da birkag odadan siyrilmak disinda pek degisiklik
gosterememistir. Ofis mimarisi, hizmet mimarileri, miize ve kitaplik mimarileri hafif
dontistimlerle evrimleserek yollarina devam etmeye calismaktadir. Fakat her gecen
giin giinliik yagsam kurgularindaki bu koklii degisim ve ihtiyaglari tetikleyen teknoloji,

mimarhigin i¢ine daha fazla sizmaktadir.

Korkmaz (2001), dogadaki tiim canlilarin, hayvanlar ve bitkilerin yapilarmin
yasamlarmi siirdiirmek ic¢in hareket etmeye uygun oldugunu soyler. Hayvanlar gog
etmek veya avlanmak i¢in yer degistirmektedirler. Bitkiler ise degisen iklime uyum

gostermek i¢in sekil degistirirler. (Korkmaz, 2001).

Yakin ge¢mise kadar mimarlik egitimi hareketli nesnelerin nasil tasarlanabilecegine
iliskin bilgiyi kapsamamaktaydi. Yapi elemanlarmna bicim vererek yapmin statik
hesaplarla stabil olmas1 gerektigi 6gretilirdi. Stabilitenin yiiceltilmesi baglaminda
mimarlar yapilarin hareket etmemesini hedeflemekteydi. Fakat artik giiniimiizde
mimarlik fakiiltelerinin proje derslerinde hareketli mimarlik tartisilir hale gelmistir.
Kinetik maket denemeleri uygulanmaya baglanmig, kinematik biliminin
geometrilerinin tasarimi da egitimin kapsamina girmistir. Bu durum mimarlarin {i¢

boyutlu diisiinebilme kabiliyetine ek olarak hareketli ii¢ boyutlu diistinme kabiliyetini
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de beslemeye baslamistir. Bu dogrultuda zaman ve fonksiyona gore degisen ihtiyaglar1

kargilama kabiliyeti olan mekanlarin {iretimi yakin olabilir.

Diinyada bir¢ok iiniversitede mimarlik fakiilteleri etkilesimli mimarlhig1 arastirmak
iizere laboratuvarlar kurmustur. Cincinnati Universitesi'nde etkilesimli hareketli
sistemler iizerine ¢caligmalar yapan Sean C. Harry, hareketli sistemlerin kullanimmin
yayginlagmasiyla, yikim-yeniden yapim, renovasyon, iizerine ekleme gibi kavramlara
yaklagimin degisecegini soylemektedir. Hareket kavramini i¢ine kabul eden mimari
{iriinlerin birer mekanizma, yasayan organizmalar oldugunu belirtmistir. Ornegin, bir
koridorun sonundaki toplanma mekanina erigim sirasinda, koridorun duvarlar1 yapmin
kaslar1 gibi davranarak daralabilir ve kisileri toplanma mekanma dogru
yonlendirebilir. Harry, hareket kavraminin etkilesimli mimarlikta neden kullanilmasi

gerektigini dort baslik altinda agiklamaktadir.
Buna gore Etkilesimli Mimarlik Uriinii;

1. Bireylerin hareket ve ihtiyaglarina bagli olarak ¢alisabilir, mekan1 meydana getiren

kisimlarin boyutlarinin degisimiyle mekanin tanimi degisim gosterebilir.

2. Cevresel faktorlere duyarl olan yap1, kendisini dis mekanda olusan degisikliklere

gore uyarlayabilir.

3. Hareket, hem kullanic1 hem de ¢evresel unsurlara bagli olarak programlanabilir.

Daha az enerji girdisi ile mekan tecriibesi ihtimalleri artirilabilir.

4. Mimari Uriiniin uygulanmasi1 tamamlanmis olsa da yap1 evrimini devam ettirebilir.
Boylece, devamli olarak degisen, farkli kosullara uyum saglayan, teknolojiyi en

yararli sekilde kullanan yeni mekanlar yaratilabilir. (Harry, 2006).

Mekana hareket nosyonunu katmak deyince, projeksiyon teknolojisi, dijital goriintiiler
gibi teknolojik araclarla mekanin gorsel anlamda statik halinden kurtulmasi
saglanabilir. Insanin dinamik bir bilesen olmasi sebebiyle mimarlar aracilifiyla
tasarlanan yap1 da dinamik ve devingen olarak diistiniilebilir. Giiniimiizde mimari
yiizeylere kazandirilan fiziksel hareket kabiliyeti ile mekanlar daha dinamik olarak
algilanmaya baslamistir. Bu yeni durumun olusturabilecegi potansiyel ise dinamik,
kendini stirekli yeniden yapan, yenileyen mekan olabilir. Etkilesimli Mimarlik
iirinlerinin kullanicinin isteklerine ve gereksinimlerine, c¢evresel faktorlere, farkl
islevlere uyarlanabilmesi i¢in hareketli mekanizmalara sahip olmasi ve bu

mekanizmalarin kontrol edilebilir, devingen sistemler olmasi saglanmalidir.
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Grophius (1954), Hayatin akigkanligi ile biitiinlesen ve bunun yani sira mimarinin
ongoremedigi, tahmin edilemeyen dinamik 6zellikleri de i¢ine alacak kadar esnek bir

mimari anlayisa dykiindiigiinden bahsetmektedir.

Etkilesimli mimarlikta, telekomiinikasyon ve biligimin sagladig1 yeniliklerle mekanin
“yer” kavrami da yeniden sorgulanir hale gelmistir. Ogrenme, sosyallesme, calisma,
alis-veris hatta kiiltlirel aktivite gibi fonksiyonlar yeni teknolojik olanaklar yoluyla

yerinden bagimsizlagmaktadir.

Aglararast agin, dijital bilginin, ev, is, kamusal mekan, eglence mekanlarina
sizmastyla beraber bu fonksiyonlar birbiri i¢ine gegmis, tek bir mekan ¢ok islevli bir
mekana déniisme potansiyeline kavusmustur. Insanlar artik tek bir mekan iginde yer
degistirmeden istedikleri bircok fonksiyona ulasabilmektedirler. Artik daha ¢ok degil
daha akilli mekan iiretmeye ihtiya¢ vardir. Bir mekanin i¢i sadece igindeki
mobilyalarla degil ayn1 zamanda telekomiinikasyon sistemleri, yazilim sistemleriyle
desteklenmekte, adeta Oriilmektedir. Dolayisiyla mekan aymi kalsa da mekana
yiiklenen etkinlik ve enformasyon degiskenlik gosterebilmektedir. Mekanin bu yeni

duruma ayak uydurmasi, yeni ihtiyaglara cevap vermesi beklenmelidir.

Mekanin fonksiyonu, kimligi; kendi i¢ mekanina getirdigi ve kamusal dlgekte kente
sundugu tanim artik gevsemektedir. Modern mimarliktaki yapinin igeriginin cephesine
yansimasi, o yapimnin karakterinin kent i¢in bir imge addetmesi, islev ve anlamin; igerik
ve bi¢imin birbirini desteklemesi diisiincesi bilgi ¢aginda gecerliligini yitirmeye
baslamaktadir. Igerigin kayganlasmasiyla bir adalet saray1 ya da hiikiimet binasmin

tipolojisinin de belki bastan diisiiniilmesi gerekecektir.

Binalarin boylesine tanimli olmasi, kente verdikleri imgelerin bu kadar kat1 olmasi
durumunun yerle bir edilmesi; kullanicinin kendini sorgulamasi, her defasinda
kendisini yeniden kesfetmesi sonucunu dogurabilir. Bu kurgu kendini ve ne istedigini

bilen kullanicilardan gelecek bilgi ile anlam bularak gerceklesebilir.

Ayn1 kurguyu iist Olgege tasiyarak kent Olgegine baktigimizda, kentte var olanin
iizerine eklemlenmek zaman baglamimda donmus mekan kurgusunu ¢oziimleyebilecek
bir yaklagim olarak diisiiniilebilir. Utopya &rneklerindeki gibi yeri en bastan
kurgulamak ya da yeni yer aramak kaygisini alt ederek kentin yarali, ¢lirimds,
bozulmus, islevini kaybetmis noktalarina direk miidahale ile kenti evirmek bir yontem

olarak diisiiniilebilir. Bu durumda zaten yasayan bir organizma gibi c¢alisan kent,
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evirmek istedigi bolgelerine miidahale ile iyilesebilir, genisleyip daralabilir. (Kodalak,
2015).

Lynch’e gore, mimari tasarimin zamani insanin fiziksel ritimlerine gore liretmesi ve
yerlestirmesi gerekir. Varolan ile yeni potansiyel gelecek arasinda iliski kurulmali ve

kurulan bu iliski simdimizde anlamli olmalidir. (Lynch, 1972).

Sou Fujimoto, diinyadaki mimarlik aktivitelerinden diisiincelerini tamamen
soyutlayan bir mimar olarak 2014 yilinda Istanbul’da yaptig1 sdylesisinde sdyle
belirtmistir. “Ben derinden baslamay1 seviyorum, "yasam i¢in mekan nedir"i,
cicekleri, tavanlar1 yeniden yaratmayi, yeniden anlamayi ve yeniden tanimlamayi
seviyorum. Her sey temel anlamlariyla yeniden tanimlanabilir. Yani kisaca, benim igin
bir baslangi¢ noktasi.. Rahatlik, iletisim gibi temel duygular diisiiniilerek tasarlanmis
yeni yerler ya da mekanlar iizerlerindeki hayat1 belki de uzatabilir. Bu nedenle her
ikisini de yeniden tanimlamak istiyorum. Mekani ve hayati. Ve her ikisi de birbirini
tanimlayabilir. Bazen bir mekan ya da bir form gelir aklima, sonra i¢inde nasil bir

yasam vaadedecegini diisiinmeye baslarim. Ya da tam tersi...” (Sudas 1., 2014).

Mimar, belki etkilesim kavraminin olanaklarinin kullanilmasiyla mekan iiretimini en
bastan baglayarak, tiim bilinen normlardan ve dnyargilardan siyrilip zihni sifirlayarak

yapmay1 denemelidir.

Kinetik deneyimin sistem diizenine gore simiflandirilmasi

Etkilesimin mimarlikta viicut bulabilmesi i¢in hareket kavramina ihtiya¢ vardir.
Dolayisiyla yapmim kinetik olma durumunun olasiliklarinin  ve yaratacagi
potansiyellerin arastirilmasi gerekmektedir. Yapiy1 kemikler, kaslar, sinirler ve nasil
tepki verecegini bilen akla sahip bir viicut gibi yaratabilmek adina hareketi saglayacak
sistemlerin tanimlanmasi gerekmektedir. Sterk’e gore, etkilesim kurabilen hareketli
yap1 ve striiktiiriiniin en saglam ve en esnek sonuglar1 verebilmesi i¢in su dzelliklere

sahip olmas1 gerekir:

1) Kontrol edilebilecek kadar rijit olmalidir;
2) Hafif olmalidir;
3) Asimetrik bigim bozulmalariyla bas edebilme kabiliyeti olmalidir. (Sterk, 2009)

Fox’a gore bir yap1 tasarlarken onu isletimsel bir beyin ile kemik, kas, sinirlere sahip

biitiin bir viicut olarak diisiinmek gerekmektedir. Fox, MIT deki laboratuvarinda
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KDG’yi (Kinetic Design Group) kurmustur ve bu ekip mimarlikta hareket kavrami
izerine bir¢ok proje lretmistir. Fox’a gore, kinetik sistemlerin ¢alisabilmesi igin
yontem ve araglarin paralel ve uyumlu olarak islemesi gerekmektedir. Kinetik
sistemleri yapida kullanilma bi¢imlerine gore dagitilabilir, gdmiilii ve dinamik olmak
iizere ii¢ ayr1 bashkta gruplandirmistir.(Fox, 2002) Ug boyutlu degisken matrise sahip
olabilen bu iiretken sistemler mimarlik ve miihendislik disiplinlerinin birbirinden
beslenmesiyle etkilesimli mekanlara olanak saglar. Etkilesimli Tasarim i¢in dnemli
olan hareket kavramma altlik olusturmasi amaciyla hareketin mimarideki sistem
diizenleri incelenmistir. Yapilarda kinetik sistemler ¢ok basit ve ilkel olarak da yer
alabilir, bilisim teknolojisi ve robot bilgisiyle desteklenerek cok daha karmasik
bi¢imlerde de kullanilabilir. Sistem sadece ilkel mekanik olmayip; sensor, aktiiator,
bilgisayar yazilim teknolojilerini de igine almaya basladigi zaman; hareketini

kullanicinin ihtiyaclarma gore diizenleyebilir.

a) Dagitilabilir (deployable) hareketli sistemler

Dagitilabilir (Deployable) Hareketli Sistemler gecici olup kolaylikla ihtiyag¢ olan alana
tagmabilen, kurulabilen islevi bittiginde kaldirilabilen, depolanabilen sistemleri igerir.
Istenildigi yere-ydne dogru genisleyebilir, hacmi artirilip azaltilabilir, sekilleri
degistirilebilir. Kullanilan malzemenin esnekligine gore sistemin formu amorf
bigcimleri karsilayabilen sistemlerdir. Dagitilabilir Hareketli Sistemler diger hareketli
sistemlere gore daha analog ¢alisma prensibine sahiptir. Sokiilmek, geri ¢ekilmek,

itilmek, sisirilmek, takilmak, yayilmak, gerilmek gibi eylemler yoluyla uygulanir.

b) Gomiilii (embedded) hareketli sistemler

GOmiilii Hareketli Sistemlere giinlimiizde uygulanmis etkilesimli mimarlik proje
orneklerinde sik¢a rastlanmaktadir. Biiyiik 6lgekli biitiinsel yapilar igine sabit olarak
yerlestirilirler ve biiyiik Olcekli yapilar1 ve sistemleri kontrol etme amaciyla
programlanirlar. Yapilara adapte olarak ¢evresel degisikliklere uyum gdsteren ve ayni
zamanda degisken kullanic1 ihtiyaglarma cevap verebilen sistemlerdir. Mimari
fonksiyonlar1 ve binalar1 dogrudan kontrol ederler. I¢ mekanda olusabilecek fonksiyon
degisikliklerini saglayabilen, aktivitelere uyumlu; dis mekanda ise degisen ¢evresel
kosullara yapiyr hazirlayarak yeni durumlara adapte olabilirler. Bu sistemler olas1
ihtimallerin hesaplanarak programlanmasiyla, karsilasilan kosullar dogrultusunda

ongoriilen mekansal ihtiyaglara cevap vermektedir.
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c) Dinamik hareketli sistemler

Dinamik Kinetik Sistemler de biiyiik 6l¢ekli yapilarda kullanilabilmektedir fakat diger
sistemlerden farkli olarak tamamen yapidan bagimsiz hareket etmektedirler. Mimari
elemanlarin her biri dinamik ve bagimsiz olarak tasarlanabilir. Kendi i¢inde mobil,
doniistiiriilebilir, genisleyen-gogalan mekanizmalardir. Boylece mekan, kullanici

ihtiyaglar1 ve/veya cevresel degisikliklere gore kendini yeniden iiretebilir.

Cevreden ya da kullanic1 tarafindan aktarilan veriler aksiyel, biikiilme, burulma,
denge, titresim ve/veya ses olarak gelebilir. Dinamik hareketli sisteme sahip bir yap1
fiziksel degisiklik ihtiyaglarin1 karsilamak {izere tiim geometrik degisimleri
saglayabilecek mekanik detaylarla oriilii olmalhidir. Mimarlar ve miihendislerin
birarada tasarlayacaklar1 yapi ihtiyaca es zamanli olarak hareket tepkisiyle yanit
verebilecektir. KDG miihendislerinden Guy Nordestrom’a gore, yapi tek viicut olarak
tasarlanabildiginde tiim bu c¢evresel girdilerle pozisyon alacak, daha da
saglamlasacaktir iistelik bunu yapisal agirhigi yariya inerek gerceklestirecektir. (Fox

M. A., Yeh B.P., 2000).

Dagitilabilir- Gomiili Dinamik
devingen (embedded) (dynamic)
(deployable)

Sekil 1: Mimarlikta kinetik deneyimin tipolojileri (Fox, 2002).

Kinetik deneyimin hareket diizenine gore simflandirilmasi

Fox, mimarlktaki hareketlerin igletilebilme ve siirdiiriilebilme baglaminda kontroliinii

6 tlire ayirmaktadir. (Fox M. A., Yeh B.P., 2000).

a) I¢ kontrol (Internal control): Dogrudan kontrol mekanizmasi yoktur. Takilip
cikarilabilen, tasmabilen sistemlerde kullanilir. Sistemin kendi i¢inde donme, kayma
gibi hareketlerine ¢6ziim bulur. Bu sisteme iliskin doniisiimlii malzemeden mobil,
acilir, kapanir, katlanir, Folding Egg Projesi tiretilmistir. Bu hareketli prototip, birgok
bi¢gimlenise olanak saglarken aym1 zamanda da saglam bir striiktiirel yapiya

ulasmaktadir.
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Sekil 2 : I¢ kontrol (ing. internal control)’e sahip Folding Egg projesi prototipi (Fox
M. A., Yeh B.P., 2000).

b) Dogrudan kontrol (Direct control): Insan enerjisi, elektrik mototrlar, elektriksel

akim veya ¢evresel kosullarin biyomekanik uyarimi ile hareket dogrudan aktive

olmaktadir. Skylight projesi dogrudan motor kontrolii ile aktive edilen hareket

sonucunda bir ¢ok geometrik konfigiirasyona biiriinebilmektedir.

isletici —| Hareketli

Nesne

Sekil 3 : Dogrudan kontrol (ing. direct control)’e sahip Skylight projesi modeli ve
calisma prensibi (Fox M. A., Yeh B.P., 2000).
c) Dolayh kontrol (In-direct control): Bilgisayar kontrolliidiir, algilayicilarin
uyarilmasiyla hareket isleticiye gonderilir ve geri beslemeli olarak kontrol edilir. Bu
sistemde tek bir uyarici ile kullanict iglem bittiginde tekil yanit alir. 1996 yilinda Lyon
Bienali i¢in tasarlanan dagitilabilir telekonferans istasyonu, kullanilmadiginda bir
piramit bigimini alir, sensor tarafindan aktive edildiginde dagitim mekanizmasini agar,

baslatir; iletisim icin gercevesi olan bir kabuga doniisiir.
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Cevresel Veri Algilayici I
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A Hareketli
Algilayic Isletic
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Sekil 4 : Dolayl1 kontrol (ing. In-direct control)’e sahip Deployable Teleconference
Station Projesi ve ¢alisma prensibi (Fox M. A., Yeh B.P., 2000).

d) Tepkimeli dolayh kontrol: Algilayicilarin uyarilmasiyla birden ¢ok veri en az
enerji ile en fazla gorevi yapacak sekilde uyarlanarak hareketi gergeklestirir. Bir cok
uyaricinin aktive edilmesi sonucunda toplanan veriler bilgisayar programina iletilir ve
kullanict tekil yanit alir. Birgok modda varolabilen cadir sistemi bir¢ok striiktiirel
konfigiirasyona doniisebilmektedir. Her dikey panelin kendi sensorii bulunmakta ve

bireysel hareket etmektedir.

Tepkimeli dolayli kontrol etkilesimli mimarlik projelerinde en ¢ok aranan kontrol
sistemlerinden biridir. Algilayici, uyarici ve isletim sistemlerinin kullanilmasi
sayesinde mekana gonderilen veriler mekanin hareket ederek istenilen ihtiyact

karsilamasini saglayabilmektedir.

19



X

Cevresel Veri

h 4

Algilayici

r r l

Bilgisayar . i
gisa) N isletici > Hareketll
Program Nesne

117

Algilayict

A

Cevresel Veri

Sekil 5 : Tepkimeli dolayli kontrol (ing. Responsive in-direct control)’e sahip
Macro-Mod Folding Tents Projesi ve ¢alisma prensibi (Fox M. A., Yeh B.P., 2000).
e) ‘Ubiquitous’ tepkimeli dolayh kontrol: Biitiinlesik bir ag i¢inde bir arada galisan
cok sayida 6zdevinimli sensor ve isleticinin verileri bilgisayar programma iletilir.
Orada veriler degerlendirilir ve isleticiler tetiklenir bdylece hareket kontrol
edilmektedir. Kontrol sistemi uyarlanabilme o6zellikli geri beslemeli bir kontrol
algoritmasiyla ¢alisir. Sistem, Ongoriilebilir olup kendiliginden adapte olabilme
kabiliyetine sahiptir. Kinetik Duvar Projesi’nde, striiktiir hem tasiyici hem de sistemin
etrafin1 saran bir kabuk gibi calisir. Bu kabuk hem kati hem plastisitesi olan bir
elemandir. Kalic1 bir eleman olarak da kullanilabilir; varolan bir striiktiiriin iizerine
gecici olarak da giydirilebilir. Striiktiir yapisal olarak modiiler hiicrelerden olusur, ii¢
adet hiicrenin bir araya gelmesiyle eskenar {iggen; bu sekilde alti adet iicgenin
birlesiminden de bir yilizey modiilii olusturulmustur. Bu dogrultuda biiyiik yiizey ve
onu olusturan alt ylizeyler ayr1 ayr1 uyarilabilmekte ve ayn1 zamanda biitiinlesik olarak

davranabilmektedir. Bir bilgisayar tarafindan da dogrudan insan hareketi ile de aktive

edilebilir.
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Sekil 6 : ‘Ubiquitous’ tepkimeli dolayli kontrol (ing. Ubiquitous responsive in-direct
control)’e sahip Kinetic Wall Projesi ve ¢alisma prensibi (Fox M. A., Yeh B.P.,
2000).

f) Deneyimsel, tepkimeli dolayh kontrol: Kendini ayarlayabilen 6grenme kapasitesi

olan kontrol sistemidir. Bu sistemler komutlara bagimli degildir, deneyimsel veya
ogrenme kapasitesini kontrol mekanizmasi ile birlestirirler. Sensorler tarafindan
toplanan veriler, uyarlanabilirligi saglayan bir kontrol programina iletilmektedir,
burada degerlendirme yapildiktan sonra komut yerine getirilir. Moderating Skylights
Projesi de kontrol edilebilir modiillerin olusturdugu biitiinlesik bir ag sistemi olarak
tasarlanmigtir. Her panele bagl sensorler bulunmaktadir ve bu sensorlerden gelen

veriler islenmek tizere bilgisayara aktarilir.
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Sekil 7 : Deneyimsel, tepkimeli dolayli kontrol (ing. Heuristic, Responsive in-direct
control)’e sahip Moderating Skylights Projesi ve ¢alisma prensibi (Fox M. A., Yeh
B.P., 2000).

Hareketli sistemlerle mimarhigin dinamik, esnek, degisen ihtiyaglara cevap verebilme
durumu bir ¢ok uzmanlik alaninin da biraradalig1 sayesinde kesfedilmeye baglamistir.
Etkilesimli Mimarlik i¢in Deneyimsel, tepkimeli dolayli kontrol adapte olma, ¢evre
sartlarina gore kontrollii, geri beslemeli olarak uyarlanma 6zelliklerinden dolay1 en

uygun sistemdir.

Deleuze’e gore uzama bir elementin digerlerine dogru cekilmesidir. Takip eden
elementler ilk elementin de pargasi olurlar. Boylelikle bir biitiin iiretilmis olur. Bu tiir
bir biitlinde pargalar sonsuz bir seri i¢indedir, insanin algi sinirlar1 digsarda birakilirsa,
herhangi bir sonug¢ terim veya sinir icermezler. Zaman ve mekan sinirlar degildir.
Zaman ve mekan bu uzatmanin “uzatmalar1”dirlar. Bu ylizden zaman ve mekan ayni

zamanda herhangi bir serinin soyut koordinatlari1 olmaktadir. (Deleuze, 2006).
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3. ETKILESIMLI MIMARLIKTA KINETIK DENEYIMIN
FAKTORLERI

Etkilesim, glinimiizde bir ¢ok alan ve disiplinin i¢ine yayilmis ¢ok genis bir konudur.
Bu tez calismasinda etkilesimli mimarlik kavraminin daha iyi anlagilmasi ve
tanimlanmas1 adma daha Once yapilan g¢aligmalarm 151¢inda bir smiflandirma

yapilmaya calisilacaktir.
Etkilesimin ger¢eklesebilmesi i¢in ¢ift yonlii bir iletisimin olmasi gerekmektedir.

Mekani kullanan kullanicit bu caligmada ilk faktor olarak incelenmektedir. Bu tez
kapsaminda kullanicinin {iretim siireci sonunda baslayan katilimiyla kullanici faktorii

ile mekan arasindaki devingen iliski sorgulanacaktir.

Bilisim teknolojisinin olasiliklar1 ile kesfedilen ve Etkilesimli Mimarlik i¢in yeni
kanallar acan; kullanic1 ile etkilesime giren teknolojik arag ve sistemler ikincil faktor
olarak incelenmektedir. Akilli malzemeler ve onlarm drettigi akilli sistemler; bu
sistemlerin islemesi ic¢in kullanilan donanmim sistemleri; mekatronik, robotik
disiplinlerinin araglar1; yapay zeka ve protez gibi kavamlarin kullanici ile etkilesimi

ornekler ile incelenecektir.

Son olarak ise “kullanic1” ile “teknoloik arag ve sistemler” iliskisi iizerinden devingen,

iiretken mekana ulagilma olasiliklar1 sorgulanacaktir.

Bu dogrultuda mekana ¢evreden ya da igerden etki eden her sey, onun varolusuna etki
eden her varlik, mekanin siirekliligi i¢ine kapilir ve mekanla bir biitiin olarak

tanimlanabilir.

Kas Oosterhuis i¢in etkilesim kavraminin potansiyelini mimari tasarima ve yapi
Olcegine tagimayi basaran oncii mimarlardan biri oldugu sdylenebilir. Projelerindeki
etkilesim kurgusunun giicii sayesinde mekani kullanicinin bir uzvu haline getirmeyi
bagsarmustir. Etkilesim yoluyla kullanici ile teknolojik ara¢ ve sistemlerin yani dogal
ve yapaymn icice ge¢mesi saglanmistir. Korkmaz’a gore, insan eli dogadaki en iyi

tasarlanmig hareketli mekanizma olarak gosterilir. EI, Kemikler, kaslar, sinirler ve
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deriden olusan, miikkemmel bir uyum ic¢inde ¢alisgan mekanizmadir. Eldeki kemikler
bilekten itibaren bese ayrilir ve her kemigin hareketi bir dnceki ve sonraki kemikle
uyum i¢indedir. Kaslar ise sinirlerle beraber bu kemiklerin her birine yeteri kadar
enerjiyi ileterek hareketi kontrol etmektedir. Insan derisi ise kaplama malzemesi
gorevini gormektedir. (Korkmaz, 2001). Bu noktada Kas Oosterhuis’in sorusu
yerindedir; Dogada gordiiglimiiz her sey ya da teknolojik tiriinler kendi i¢inde entegre
iken neden mimaride hala biitiinlesik yapilardan s6z edemiyoruz? Neden hala kap1 ve

pencere gibi parcalarla bogusuyoruz?

Biitiin bu tasarimci-kullanici, tasarimi olusturan 6geler ve nihayetinde tasarimin
kendisinin birbiri ile tek viicut halinde diyalog kurmaya basladigi zaman, mekan

kavramu farkli bir anlam ve perspektif kazanabilir.
Etkilesimli Mimarlik baglaminda mimari tasarimin asamalar1 Pask’a gore soyledir:

1) Etkilesimli mimarlk tirtiniiniin kullanict baglamida amacinin belirlenmesi,

2) Kullanilacak akilli malzeme ve akilli sistemlerin secilmesi,

3) Yapmin nasil adapte olacagi, nasil davranacagi ve siiregte neyi Ogreneceginin
belirlenmesi,

4) Yapmin adapte olmasi ve gelisimi i¢in plan yapilmasi, ve baslangigta eksik

kalabilecek tanimlar i¢in sliregte planin gelisime acik olarak tasarlanmasi.

Bu tasarimm siirecinin basindaki iki asamada mimar, kullanici ile ¢evrenin iletisim ve
iligkiler kurgusunu tasarlamaktadir. Sonu¢ olarak ortaya gelisime, adaptasyona,

ogrenmeye acik etkilesimli bir sistem elde edebilecektir. (Pask, 1969).

3.1  Etkilesimli Mimarhkta Kullanici

Mekanin statik hali i¢inde kullanic1 yer degistirmek ya da yeri degistirmek istediginde
yeniden baska bir statik mekan ile kars1 karsiya kalmaktadir. Kullanicinin degisken
glinliik fonksiyonel ihtiyaglar1 onu bir ¢ok koldan mekansal ¢oziimler aramaya iter. Bu
¢ozlimleri ona baglangigta sunulan tasarlanmis, bitmis mekan verememektedir. Diger
bir deyisle kullaniciya sunulan mekan zaman iginde olusan talep ve ihtiyaclari
cozmeye caliymamaktadir. Mimarin kullaniciya sundugu sinirlar mimar tarafindan
baglangicta ¢izilmistir. Bu simirlar projenin tasarim safhasi olan ilk biricik anda
hesaplanan kullanici ihtiyaglarma karsilik verebilir fakat mekan, bir sonraki andaki

olas1 ihtiyaclarin sorumlulugunu iizerine almaz.
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Etkilesimli Mimarlik tizerine yapilan ¢aligmalarda ise tasarim yaklagimlar1 ve siiregleri
kullanictya onemli bir konum atfederek, onunla birlikte hareket etme yoniinde
ilerlemektedir. Etkilesimli yapilar, kullanicist ile ¢ift yonlii es zamanl, dinamik
bicimde iletisime gegerek kullanicisinin degisen talep ve ihtiyaglaria yanit vermeye
baglar ve ona farkli mekansal deneyim olanaklar1 sunar. Tercihler ve ihtiyaglar
onemsenerek mekansal c¢esitlenmelerin iizerinde durulmakta; kullanicinin algilari,
deneyimleri anlasilmaya calisilmakta; memnuniyetleri degerlendirilmekte ve fiili
olarak tasarim ve karar siireclerinde kullanicinin dahil oldugu katilimli siiregler

uygulanmaya baslamaktadir.

Leupen’e gore (2005), ozellikle 1960’larla mimarlar modern yapilarda kullanici
merkezli yeni tasarim yontemlerini arastirmaya baslamis ve yeni metodolojik arayis
ve kavrayislarin icine girmislerdir. Mekanlar daha yogun, daha bireysel ve giderek
daha mobil olan diinya goriisiinlin sonucu olarak zamanla sosyal siireglere

uyarlanabilmeye baglamistir. (Leupen, 2005).

Etkilesim kavramiyla beraber tasarim diinyasinda bir ¢ok alt pencere agilmistir. Bunlar
Ersoy’a gore (2010), “cevresel tasarim” (environmental design) yaygin olarak ¢cevresel
parametreleri gozoniinde bulunduran bir siirecin adi iken “kullanici gereksinimleri
temelli tasarim” (user needs-based design), birey-kullanici ve davranigsal unsurlara
vurgu yapmaktadir. Kullanicinin tasarim ve karar siireclerine dahil oldugu “katilimci
tasarim” (participatory design) veya “isbirlik¢i tasarim™ (colloborative design), yine
kullanicinin programlamaya dahil oldugu iiriin veya yazilim tasarimlarini da igeren
“kapsamli tasarim” (inclusive design) ya da ozellikle biliyiikk 6lgekli tasarimlarin
etaplara boliinerek tasarlanmasi ve uygulanmasi, bir sonraki asamanin bir dncekinin
basarisina gore tekrar bi¢imlenmesini Oneren “gelisimsel tasarim” (evolutionary

design) bu yaklagim farkliliklarindan bazilaridir. (Ersoy Z., 2010).

Tez c¢alismasi c¢ergevesinde etkilesimli mimarlikta kullanicinin rolii tim bu
yaklagimlar1 kapsayici bir baslik olarak kullanilmistir. Kullanic1 davraniglarinin
bilimsel arastrma verileriyle tanimlandigi, davranis hedeflerinin tasarim kararlarina
veri olusturdugu, yanitlar1 ve kararlar1 profesyonellerle birlikte kullanicinin verdigi,
tasarimcinin tasarim eylemine rehberlik ettigi, ¢evre ve davranis arastirmalari
bilgisinden tam olarak yararlanildigi, etkilerin siklikla geri bildirimlerle
degerlendirildigi bir tasarim siirecinin kurgulanmasi gerekmektedir. Etkilesimli

Mimarlik mekanmin deneyimlenmesiyle kullanicidan edinilen bilgi mekani etkiler ve
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degistirir. Mimar her ne kadar mekanin ilk programlanmasinda 6nemli rol oynasa da
mekana kullanim sirasinda degisim 6zelligini kazandiran kullanicidir. Davraniglarin
prototiplerinin olusturulmasi asamasinda gercek zamanli geri beslemeli araglarin
kullanilmasi, tasarimin genel siirecine biiyiik 6l¢iide ilham verebilir, bunun son {iriin

uzerinde onemli bir etkisi olabilir.

Gelecekte, mimarm mekan {iizerindeki monarsik tasarim iktidarini, mekanin
kullanimma dair olan o degismez kural koyucu tavrinin elinden alinmasi ve onun bu
iktidar1 kullanicilarla birlikte kullanma durumu s6z konusu olabilir. Bu baglamda,
mimarligin genel gecer standartlari, manifestolart ve otoriter tasarim siireclerinin

elestirel bir platforma ¢ekilmesi gerekebilir.

Mimari iiretimde, daha 6nce yasadigi mekani ayni zamanda bi¢imlendiren kisinin,
belli fiziksel Ol¢giiler dahilinde ‘“‘standart bir veri” olarak “kullanic1” konumuna
yerlestirilmesinden itibaren bagslayan mesafelenme, endiistri devrimi siirecinde
standartlagsma eksenine oturmaktadir. Daha once kendi iirettigi nesneleri kullanan
insan, bundan bdyle kendisine hazir olarak sunulan nesneleri kullanmak durumunda
kalmistir. Modern donemin vazgecilmezi olan standartlar ve Olgiilerle birlikte
belirginlesen kriterler dogrultusunda kolay {iretebilir ve yargilanabilir iirlinler 6ne
cikmistir. Endistri devrimi ile insanoglunun artik nesneleri yapan kisi olmaktan

mahrum edilmesiyle standart olana gecisi saglanmustir.

Klasik dénemde her iirlin essiz ve tek iken modern donemde triinlerin seri iiretimle
milyonlarca ve aymi olarak {iretilmesi hedeflenir. Fakat gelecekte iiretim
bicimlerindeki yenilikler sayesinde iirlinler kendiliginden, birbirinden farkl
karakterlere sahip olarak {iretilebilir. Bugiin, tretimin bilgisi bir kitadan digerine
atlamakta, yeni teknikler gelismekte ve yeni bilgiler cok hizli bir sekilde
birlesmektedir. Endiistri devriminin amact ayni standartta milyonlarca miikemmel
nesneyi liretmekse, giinlimiizde s6z konusu olan bir sey veya az sayida 0zgiin seyi
iiretmektir, yenilik modeli olarak atdlyelerin sayginligi artmaktadir. Artik miikemmel
standart1 aramak yerine bireysel kimligin gostergeleri kabul edilmektedir. Kullanic1
standartlagmis bir {irlin yerine kigisellestirebilecegi, kendisiyle biitiinlestirebilecegi

urunii tercih edebilmektedir.

Tiim diinyada biiyiik isletmeleri terkedip kiigiik atolyelere donerek cesit cesit iiretim

yapmaya baslanmasi durumu elbette s6z konusu degildir. Mesele biiyiik sirketlerin
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bireysel Olgege inebilmesi ve her ikisinin memnuniyetle bir arada varolmaya
baslamasiyla ilgilidir. 1960 6ncesi donemde de monopollesen dev firmalarla kiiciik ve
orta boyutlu igletmeler bir arada calistyordu ancak sonrasinda ¢esitliligin, esnekligin,
farklilagsmanin kodlar1 ¢ok daha kolay insa edilebilir hale gelmistir. Bugiin Google,
Facebook, Microsoft, Apple, Norman Foster gibi sirketlerin hi¢ de biiyiik
isletmelerden kiigiik isletmelere donme niyetinde olmadigi agiktir. Siirecte karsi
karstya kaldigimiz durum ¢ok biiyiik igletmelerin yeni seri tiretim metodlar1 sayesinde
kendilerini daha kolay pazarlayabilmeleri ve miisterilerini bireysel dl¢ekte daha ¢ok
memnun edebilmeleri olmustur. Bu baglamda kullaniciyr odaga alan tasarim
anlayisiyla biiyiik sirketlerin degisen talep ve ihtiyaglara uyum saglayacak bireysel

Olcege inebilmesi miimkiin hale gelmistir.

Diinyada konvansiyonel anlamda tasarim ile kullanicinin kurdugu iliski doniisiime
ugramaktadir. Stelarc’a gore, viicudumuzun isleyisi siklikla bozulabilmekte, hemen
yorulabilmekte, yaslanmakta ve performansi diismektedir. Bu ¢ikmazlarm bilincine
varip evrim sonrasi (post-evolution) stratejiler gelistirmek gerekmektedir. Teknoloji,
insan bedeninin kapasitesini maksimum fayda i¢in dengeleyecek bir aragtir. Bu
baglamda gelecekte belki hayatin dinamigi insan-makine iliskisine dayanacaktir. Insan
bedeninin dogurmasma, iiretmesine gerek kalmayacak, viicudun modiiler olarak
yeniden tasarlanmasiyla islevini yerine getiremeyen organlar yerlerine yenileri
takilacak ve bdylece 6liim de ortadan kalkacaktir. Oliim korkusu ortadan kalktiginda

ise insanin varolussal kaygilarinda temelden degisiklikler gerceklesecektir. (Stelarc,
2007).

Stelarc’m beden {lizerinden kurmus oldugu kurguyu mekana tasirsak; mekan zamanla
yaslanir, eskir, fonksiyonunu ve/veya anlamini yitirebilir. Gliniimiizde bazi parcgalari
calismayan, zaman i¢inde yeterli ihtiyaci karsilayamayan bir yapiy1 yikip en bastan
yapmaktayiz. Bunun yerine mimar-kullanici ve teknolojik yeniliklerin birbirine
eklemlenmesiyle elde edilebilecek potansiyel ve olasiliklardan yeteri kadar
faydalanamamaktayiz. Stelarc, caligmayan ya da halihazirda isleyen uzva eklemledigi
mekanizma ile ¢ok daha kapsamli fonksiyon kabiliyetleri kazandirabilmektedir.
Ciirtimiis, bozulmus, islemeyen veya yeni ortaya ¢ikan bir ihtiya¢ dolayisiyla eksik
goriilen parcalarin mekana eklemlenmesi bir ¢dziim olarak diisiiniilebilir. Bu
parcalarm kullanici etkilesimli olmasi ile ise, mekanin donmus, sonlu bir liretim olma

durumu ortadan kaldirilarak, onun {ireten bir imalata doniismesini saglayabilir.
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Giliniimiiz kullanicisi sadik ve sabirsizdir. Kendisine 6zgiirliik hissettiren fakat aslinda
bir ¢gerceve i¢inde sunulan tasarimlar onun i¢in vazgeg¢ilmez hale gelmistir, hayatidir.
Hayatin1 kolaylastirdigin1 hissettirmektedir. Kigisellestirdigi tasarim objesi ile
etkilesimdeki yumusakliga kullanim kolayligi da eklenince onunla bir nevi
biitiinlesmektedir. Cercevesi tipatip ayni1 goriinse de herkesin kendine gore adapte
etmis oldugu objeler artik biriciktir, dolayisiyla sahibini ifade eder, sahibi de o ile
ifadelenir. Bu baglamda akilli telefonlar sahibinin ilgi duydugu alanlara, sosyal
yasantisina gore icerik degistirir ve bir bakima sahibinin kimligini yansitmaya baslar.
Baziteknoloji firmalar1 kredi kart1, anahtar gibi objelerin fonksiyonlarinin ¢ok yakinda
akilli telefonlarimiza adapte edilecegini sdylemektedir. Sadece bilgi yiiklii bir akilli
telefonun giinliikk hayatimiza olan etkisi diisiiniildiigiinde teknolojide varilan her nokta
iyl irdelenmelidir. Bedenden kopuk, sadakatle siirekli tasman teknolojik imalat,
bireyin kimligini tanimlayabilecek kadar kisisellesmis, adeta ona adapte olmus bir
bilgi kutusudur. Dokunmay1 ve hareketi algilayip cevap verme, konusulani anlayip

isleme gibi etkilesimsel diizeyde de kisiyle dogrudan iletisim kurmaktadir.

3.2  Etkilesimli Mimarhkta Araclar ve Sistemler

Bu boélimde kullanici ile etkilesim kurabilen teknolojik arag ve sistemlerin ve
mimarlhk i¢in olusturabilecegi potansiyelin tanimlanmasi hedeflenmektedir.
Etkilesimin ¢ift yOnlii olmasi1 dolayisiyla nesnenin teknolojik olarak akill,
ogrenebilecek sekilde zeki (yapay zekaya sahip), hareket kabiliyetli (mekatronik,
robotik disiplinlerinden faydalanan) olmasi kullanicistyla dogrudan iletisim kurabilme

yetisini kazandirabilmektedir.

3.2.1 Akill malzemeler ve sistemler

Akilli malzeme teriminin kullanimi yayginlassa da hangi malzemeleri akilli olarak
adlandirmamiz gerektigine iligkin genel geger bir tanimlama yoktur. NASA’ya gore
bir malzemenin akilli-zeki olarak tanimlanabilesi i¢in Onceki bir konfiglirasyonu
“hatirlamas1” ve komut verildiginde ayni konfigiirasyona geri ddnmesi gerekmektedir.
Kimyasal Teknoloji Ansiklopedisine gore (ing. Encyclopedia of Chemical
Technology) akill malzemeler ve striiktiirler cevresel olaylar1 hisseder, duyusal bilgiyi
isler ve cevreye etkide bulunur. TDK’nin sozliigiindeki “akil” kelimesi “disiinme,

anlama ve kavrama giicii, us” seklinde tanimlanmistir. Mimarlikta akilli malzemeler,
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cevresini algilayan, etkilesime giren ve bunun sonucunda yanit veren malzemeleri
karsilayabilir. TDK’nin sozliigiindeki “zeki” kelimesi ise “diisiinme, akil yliriitme,
nesnel gercekleri algilama, yargilama ve sonu¢ cikarma yeteneklerinin tamami”
seklinde tanimlanmaktadir. Her ne kadar akilli malzeme kavrami her ikisini de
kapsayan ornekleri betimlese de Etkilesimli Mimarliktaki hedefe sadece kavrama
giicliyle yetinen malzemelerle degil ayni zamanda Ogrenebilme, gelisebilme
yeteneklerine de sahip malzemelere ulasilabilecektir. Tezde, akilli malzemelerin
sagladiklar1 gorsel yeniliklerden ¢ok etkilesimli mimarli§a olan getirileri iizerinde

durulacaktur.

Akill olarak nitelendirilen malzemeler, dis uyaranlara fiziksel (basing, sicaklik, nem,
151k, elektriksel alan, manyetik alan vb.), kimyasal (pH, ¢6zelti vb.) veya biyolojik,
tepki vererek enerji doniisiimii yaratan ve nitelik degistirebilen malzemelerdir. Bu
malzemeler giiniimiizde yirmiden fazla alt gruplar halinde siralanabilir; elektrik
(piezoelektrik, termoelektrik vb.), kromik (termokromik, fotokromik vb.), reolojik
(manyeto-reolojik, elektro-reolojik vb.) malzemeler ve sekil-hafiza alagimlar1 akilli

malzemelere ornek olarak verilebilir.

Addington ve Schodek’e gore, bir akillt malzeme ya da teknolojinin; molekiil, madde
ya da bir bilesigi de tanimliyor olsa, asagidaki karakteristikleri saglamasi

gerekmektedir:

o Aciliyet — Es zamanli tepki verme.

o Gegicilik — Birden fazla ¢evresel duruma tepki verme.

o Oz-gerceklestirme—Malzemenin aklinin disardan ¢ok icerden giidiimlii calismas.

o Segicilik — Tepkinin bagimsiz ve dngdriilebilir olmasi.

o Dolaysizlik — Tepkinin dogrudan lokal aksiyona yonelik olmasi. (Addington,
Schodek, 2005).

Malzemelerin bir ¢ok olasilikla birbirini uyarma potansiyeli sayesinde g¢evresine

duyarli, uyum ve etkilesim saglayabilen sistemler kurulabilmesinin 6nii agilmistir.

Mimarlik ve malzeme arasindaki iliski Sanayi Devrimi’ne kadar oldukca basit
olmustur. Mimarlar i¢in malzeme segiminde, kullanimdaki faydacilik ve/veya
gorliniistindeki nitelik baglamlar1 yeterli olmaktaydi. Malzemenin rolii, Sanayi
Devrimi ile carpict sekilde degismistir. Mimarlar, malzeme 0Ozelliklerinin ve

performansinin sezgisel ve ampirik yaklasimdan siyrilarak, miihendislik iceren

29



malzemeler ile karsi karsiya kalmaya baslamislardir. 20. Yiizyilda Le Corbusier
mimarlik eyleminin devingenligini vurgulamak adina mimarlig1 yagayan bir makineye
benzetmistir. Glinlimiizde artik akilli malzemelerle c¢evresine duyarli ve uyum

saglayabilen, etkilesim kurabilen mekanlar iiretilebilmektedir.

Gliniimiizde akilli mimarliktan s6z edildiginde akla, basit giinliik ihtiyaclari
kargilayabilecek konfor hizmeti, portatiflik, Olgekte ayarlanabilirlik gibi konuya
smirlar ¢izen ve ona hakkini vermeyen 6zellikler gelir. Mimarin mimarlik yapma
gelenegi malzemenin kendi potansiyelini gelistirmeye odaklanmaktan cok, zaten
miihendislik baglaminda kendince gelistirilmis malzemeleri se¢gmeyi yeterli goriir. Bu
secim siirecinde mimarin Onemsedigi erisebilirlik ve gorsellik gibi kriterler
malzemenin mimarlhi§a yapabilece§i katkiya ket wvurur, bastan olasiliklar1
donuklastirir. Akilli malzemenin nasil goriinmesini istedigimizle degil ne yapmasini
istedigimizle ilgilenilmelidir. Mimarin malzeme seciminde Oncelikli talebi
malzemenin ozellikleri bozulmadan kendini en uzun siirede muhafaza etmesidir.
Malzemenin kullanim siiresinde degisime ugramasi genellikle olumsuz bir durum
olarak goriilmektedir. Fakat giinlimiizde ileri teknolojiden nasiplenmis yapisal
malzemeler ortam sartlariyla miicadele etmeyi birakarak ¢evresel uyaranlara uyum
gostermeye ve adapte olmaya baslamistir. Mimar, iireten bir nesne olarak tasarimini
akill1 mazlemeler ile yaptiginda, gelecek ihtiyaclar1 6ngérmeyi hedefleyebilir. Boylece
algilayan, uyaran, etkilesimli teknolojiler kullanici ve mekan arasindaki iligkiyi

yeniden kurgulayabilir.

Akyol’a gore, gelecekte belki de bina dokusu, bilgisayarda verilen komutlara bagl
olarak degiskenlik kazanabilecek, maddenin kati, sivi, gaz fazlar1 arasinda degisim

yapabilecek, kimi zaman opak ve kati, kimi zaman seffaf ve akiskan olabilecektir.
(Akyol, 2007).

Mimarlarin teknolojik malzemeleri tanimalari ve onlarla ne yapabileceklerini
bilmeleri gerekmektedir. Mimarlar i¢in bu yeni ve sofistike malzemelere tasarimcinin
sorumlulugunu yiiklemek onlarm tasarim pratigi i¢in yenidir. Belki mimar, belli bir
gorsel etki olusturmak i¢in duvar boliintiilerini dikkatli ve titizlikle tasarlamak zorunda
kalmayacak, gorevi herhangi bir etkiyi yaratma yetenegine sahip olan malzemeye
birakacaktir. Tasarim pratigi i¢in bu teknolojileri bir cergceveye alarak, mimar ve

tasarimcilar benzeri goriilmemis bu Ozellikleri tasarim icin radikal olarak farkl
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yaklagimlara liderlik etmesi gereken davranislari, c¢ikarlar1 dogrultusunda kullanma

firsatin1 kagirmamalidirlar.

Addington ve Schodek’e gore, bilimsel ve miithendislik bilgisi, tasarim alanina zaten
dilini yutmus sekilde girmektedir. Mimar ve tasarimcilar bir seyin nasil ¢alistigini
bilmek zorunda degildirler, faydalarmi bilmeleri yeterlidir. (“Biyiikligii ne kadar,
Nasil goriiniiyor” gibi sorularin yanitlariyla yetinirler.) Bu yaklasim, malesef tasarim
meslegini bir arpa boyunda birakmaktadir, teknolojik gelismelere deger katmay1
engelledigi gibi bilim ve mithendislik disiplinlerindeki gelisimi dogrudan desteklemek
yerine gelecegin tutarli tasavvurunu da inkar etmektedir. Mimarhigin interdisipliner
yaklagimma engel olmaktadir. Akilli ugaklar, akilli evler, bi¢im bellekli dokular,
mikroimalatlar, kendini monte eden striiktiirler, renk degistiren boyalar,
nanosistemler... Malzeme diinyasinin terminolojisi ¢arpici bi¢imde degismistir ve
degismeye devam etmektedir. Mimarhigin tim bu gelisimleri takip etmesi ve

bunlardan fayda saglamasi gerekmektedir. (Addington, Schodek, 2005).

Negroponte’ye gore ise bir sistemin akilli olarak tanimlanabilmesi igin su 6zelliklere
sahip olmas1 gerekmektedir:

o Sensor ve isleticilere sahip olmalidir.

o Sana, bana ve tiim ¢evreye duyarli olup tepki verebilmelidir.

o Kullanicilarin aktivitelerini hesaplamali ve sonuglarmi takip etmelidir.

o Yeniliklere a¢ik olup kendisini gelistirebilmelidir.

o Sadece tahmin edilebilir sonuglar iiretmez, 6grenme fonksiyonunu da igerir.

(Green, 2016).

Addington ve Schodek’e gore, bilindik sdylem mimarlarm bosluk tasarimi yaptigi
yoniinde olsa da aslinda mimarlar yiizeyler yaparlar-¢izerler. Yiizeyin bu ayricalikli
konumu baglaminda mimari, yiizey ile esanlamlidir denilebilir. Malzemeler esasen bu
yiizeylerdir, bizler malzemeleri diizlemsel olarak algilariz. Sonug olarak, malzemeleri
(dis cephe kaplamasi, i¢ duvar kaplamasi gibi) iki boyutlu genis diizlemsel katmanlar
olarak algilamaya yatkimizdir. (Addington, Schodek, 2005). Bu baglamda mimarin
akilli malzemeler iizerine caligmalar1 zaten alisik olduklari malzemenin dogasinin

anlasilmas1 ve onlarimn diizlemsel olarak algilanmasi lizerinden bagslayacaktir.

Korkmaz’a gore, insanligm ilk kullandigi malzemelerden olan tas, dayaniklilig1 ve

basing gerilmelerine olan mukavemeti dolayisiyla yigma sistemi zorunlu kilmigtir.
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Fakat yigma sistemin, i¢ mekandaki genis agiklik ihtiya¢larini kargilayamamamasi
dolayistyla yeni sistem arayislart tetiklenmistir. Roma’da yigma kemer sistemiyle
aciklik ihtiyacinin karsilanmaya c¢alisilmasinin ardindan betonun ilk iiretimi ile 6nemli
bir teknolojik adim atilmistir. Genis mekan ihtiyaci giderildik¢e hamam, amfi tiyatro,
saray gibi kamusal yapilar insa edilmis, i¢ mekan hacimleri miimkiin oldugunca
genisletilebilmistir. Betonun bulunmasinin ardindan demirin icadiyla mimarlik, hantal
ve agir yapim sistemlerinden siyrilarak konsol, kabuk, uzay kafes gibi hafif sistemleri
beraberinde getirmistir. Ik icadiyla beraber demirin mimarlikta ne sekilde
kullanilmasi gerektigi ¢cok tartisilmistir. Artik giinlimiizde ¢ok yaygin kullanilan demir
gibi belki gelecekte gelistirilecek ve mimarlikta doniim noktas1 olacak malzemeler
varolabilir. Teknolojik devrimlerle mimarlik zaman iginde gelismistir. Yeni
malzemelerin getirdigi olanaklarla mimarlik, tarihsel siirecte sosyol-kiiltiirel
ihtiyaglara cevap verecek sekilde kendini yenilemekte, doniistiirmektedir. (Korkmaz,
2001). Uygulamada alisik olunmayan yenilik¢i yiiksek potansiyelli malzemelerin de

yakin gelecekte mimarliga sekil verebilme ihtimali goz ardi edilmemelidir.

2008 yilinda, Buro Happold ve Hoberman Is Ortakligi, cevresel etkenlere gercek
zamanli cevap verebilen yeni nesil mimarlig1 arastrmak amaciyla Adapte Olabilen
Yapilar Insiyatifi’ni (ing. The Adaptive Building Initiative, ABI) kurmustur. Oniine
gecilemeyen kiiresel 1s1nma igin yeni iiriinler, sistemler iiretmektedirler. Ozellikle dis
cephe kaplama sistemleri ile 1s1 kontrolii saglayarak, degisken sicaklik ihtiyacina
adapte olabilen biiyiik 6l¢ekli projeler yapmaktadir. Tasarim ekibi striiktiir tasarimcisi,
makine-elektrik miihendisleri, gevre analisti, mimarlar, yazilimeilar, yap1 bilgi sistemi
modelleyicisi, endiistri irilinleri tasarimcisi gibi farkli disiplinlerin bir araya
gelmesinden olusmaktadir. Bu gibi firmalarin dogrudan katilimlariyla akilli malzeme

teknolojisinin ar-ge ¢alismalar1 giderek hizlanmakta ve pratik etkisi genislemektedir.

Nanoteknoloji alanindaki gelismelere bagl olarak gerilmeye maruz kaldiktan sonra
belli sicakliklarda ilk haline donebilen bi¢im-bellek alasimlar1 (binalarda yangin
kontroliinii saglayan sprinkler sistemlerinde kullanilmakta), verilen voltaja bagh
olarak genigleyip daralabilen piezo-elektik malzemeler, manyeto-striktif malzemeler,
elektrik/manyetik alan degisimlerine tepki vererek akiskanliklarini degistirebilen
elektrolojik ve manyeto-reolojik sivilar, molekiiler yapist diizenlenerek iki ya da daha
cok malzemenin Ozelliklerini iizerinde tasiyabilen geligkin kompozit malzemeler,

iclerine yerlestirilen ve fiber hatlariyla birbirlerine baglanan duyargalar araciligiyla
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birbirlerine bilgi, ses, 151k yollayabilen, saydamliklar1 veya renkleri degisebilen, kendi

kendini klonlayabilen pek ¢ok akilli malzeme iizerine ¢alisilmaktadir. (Dave, 2001).

Akil pek cok seviyeye sahiptir. Tek hiicreli ile bitkinin; hayvan ile insanin evrimsel
olarak yasamini siirdiirebilmesi i¢in ihtiya¢ duydugu akil seviyesi biiyiik farkliliklar
gosterir. Akilli varliklar, bilgi isleme yetenekleri sayesinde kendi kendine yetecek bir
hayat siirmeye calisirlar. Realize olmus etkilesimli mimarlik proje Orneklerine
bakildiginda yapay zeka kavramina sahip olma durumunun yarattigi mekansal
potansiyel olduk¢a zengindir. Akil kavraminin mimariye olas1 yansimalarini1 anlamak

icin akilli malzemelerin ve akilli sistemlerin olanaklarini kavrayarak ise baglanabilir.

Akilli  malzemelerin kullanimiyla olusturulabilecek sistemleri gelismislikleri

baglaminda ikiye ayirabiliriz;

1. Ilkel Akilli Sistemler: Yapay zekaya sahip olmadan tamamen malzemenin dogal
fiziksel 6zellikleri kullanilarak sistem hareket eder, ¢evre ile kullanici iletisimini
kurar, uygun ortam saglar. Bu sistemlere, i¢indeki sivinin genleserek ytlikselmesiyle
transparanlig1 azalan cephe camlar1 6rnek olarak verilebilir.

2. Gelismis Akilli Sistemler: Yapay zeka kullanilarak malzemenin komutlar ile
programlanmasini saglar, oriilmesi ve bu baglamda tiim cevresel bilgiyi almasi,
aldig1 bilgiyi veri olarak aktarmasi, islenen veri ile gerekli yanit1 vermesi ve bu

sistemin devingenliginin saglanmasi.

Gelismislik baglaminda tartigilabilen iki sistem de etkilesim kavramini igine
alabilmektedir. Etkilesimli Mimarlik’ta yapay zeka ile programlanmis; tiim araglari,
teknolojileri ve kaynaklar1 kullanabilen, ¢evresi ile tiimiiyle etkilesim haline ulasan
gelismis akilli sistemlerin kesfedilmesi gelecekte onemli bir hedef haline gelebilir.
Yapay zekanm mekan ile kullanict etkilesimi i¢in yarattigi potansiyel giderek dnemli
hale gelen kisisellestirme kavrammin da mekan tasariminda kullanimma katki
saglayabilir. Bu baglamda gelecekte kullanicisi ile es zamanli etkilesimli ve ayni

zamanda kisisellestirilmis mekanlar tasarlanabilir.

Mimar kullanici ile malzemeyi bagbaga biraktiginda artik akilli malzeme kullanicisiyla
dogrudan iletigim kurarak ona gerekli ortamu iiretebilir. Akilli, kompleks, kendi
kendini organize edebilen, kendisini iiretebilen ve devinen sistemler kuruldugunda

mimarlik i¢in sonsuz sayida firsatlar dogabilir. Bu potansiyelin mimarlik adma
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kullanilabilmesi i¢in interdisipliner ¢aligma prensibi, teknolojideki gelismelerin takibi
ve mimarhiga olast yansimalarmin kesfedilmesine yonelik yaklagimlarin dogru

degerlendirilmesi 6nem kazanmaktadir.

3.2.2 Robotik, mekatronik, yapay zeka ve protez

“Bedene gore teknoloji tasarlamaya devam edemeyiz ¢iinkii teknoloji bedeni ele
gecirmeye ve bedeniistii islemeye basladi. Belki de artik makinelerine uyum gdsteren

bir beden tasarlamanin zamanidir.” Stelarc

Robotik

Mimaride hareketin tanimlanabilmesi, programlanabilmesi ve minimum enerji ile
optimum sonuca ulasilabilmesi i¢in robotik biliminden faydalanilmaktadir. Iyi bir
yoriinge planlamasi, robotun optimum hareketlerle hedef noktaya en az gereksinimle

ulagsmasini, verilen goérevi yapmasini saglar.

Towle JR. Ve Nicolescu’nin 2014 yilinda yapmis oldugu kavramsal galismast ABBRA
(Auction Behaviour-Based Robotic Architecture) davranis odakli robotik faliyetin
sadece verilen bir komutun yapilmasi degil siire¢ i¢inde komutlar aras1 gegislerle daha
iiretken bir platformun elde edilmesi tizerinedir. Zamani ve ¢evresel verileri dinamik
olarak tanimlayarak robotik {iriiniiniin kullanicinin uzun siireli iletisimini baz
almiglardir. Mekana takilacak robotik {iriin dinamik ¢evreye yanit verebilmek {izere
stireklilik i¢cinde hazirliklidir. Boylelikle tekil gorevleri yerine getirmekle kalmaz
gorevler arasinda gecisi saglayabilmektedir. Ayrica ¢oklu gorevler arasinda siralama
yapma yetenegine de sahip olmalidir. En az enerjiyi harcayarak tiim gérevleri optimum
sekilde yerine getirir. Robotun dinamik karar verme mekanizmasi degisken

parametreler arasinda hesaplama yapmasini ve en verimli sonucu elde etmesini saglar.

(Towle JR & Nicolescu, 2014).

Mimarlikta robotik disiplininin kullanimiyla ortaya koyulan mekan igin Green,
Deleuze ve Guattari’ye bir arketip soru sorar; “Bu ne ¢esit bir mekandir? Bu mekan
bizim simdiki durumumuzu nasil yansitmaktadir?” Deleuze ve Guattari’nin olasi
cevab1 Green’e gore soyledir: Mimarlik ve robotik kavrami devlet ve onun ordusu
gibidir. Mimarlik otoriter olan1 6rneklerken, robotik kavrami bu otoriteyi sarar, niine
gecilmez bir hal alir. Mimari baglamda tanimlanan robotik ise lirettigi mekanlari ¢esitli

kilar; kurdugu iliski ve iletisim ile bizden biri olur. (Green, 2016).
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Green, insan ile robotun etkilesimi i¢in bir iletisim platformu gelistirmistir. Insanin
sosyal-duygusal-biligsel yapisi iizerine insan ile rekabet etmeyen fakat onunla
etkilesim kuran bir iletisim modu kurgulamistir. Smart Health & Wellbeing
Programmnin destegiyle Yardimci Robot Masa olan ART (Assistive Robotic Table)
Projesi’ni gelistirmistir. Bu iletisim modu sirayla gorevleri yerine getirme amacini
ifade eden iletisimsel bir diyaloga; diger bir deyisle, taleplerin onaylanmasi ya da
istenen geribildirimin verilmesine olanak tanir. Ogrenme algoritmalarmm kullanima,
hem kullanici hem de robota diyalogu kesme, sorgulama ve diizeltme kapasitesi sunar.
Robot kullanicisini  tanir, kullanicinin  gegmis bilgileri dogrultusunda onun
ithtiyaglarmni tahmin eder. Green, bu projesini daha ¢ok hastalarin gilinliik ihtiyag¢larmin
karsilanmasi i¢in gelistirmistir. Dolayisiyla mekan sunmasa da kullaniciin bir ¢ok

fonksiyon ihtiyacina es zamanli olarak yanit verebilmektedir. (Green, 2016).

Mekatronik

Etkilesimli Mimarhigin kendisinden beklenen hareketli olma, devingen fiziksel ¢evre
ile etkilesim iginde olma becerilerini karsilamasi i¢in biinyesinde gémiilii olarak bir
cok sistem bir arada uyum i¢inde ¢alismaktadir. Bilgi sistemi, hareketli sistem ve
elektronik sistemler orgiitlii bicimde birlikte ¢alisan bir ag olustururlar. Etkilesimli
Mimarlk iiriinii tasariminda hesaplamali bilimlerin gelisimiyle robotik, mekanik,
yapay zeka gibi disiplin ve kavramlarin sundugu verilerden faydalanilmaktadir.
Tasarim siirecinde bu alanlarin verilerini kullanmaya gereksinim duyulmasindan
dolay1 mekanik, elektronik ve bilgisayar tabanli disiplinlerle birlikte ¢alisan biitiinlesik

teknolojilere ve mithendislik sistem ¢oziimlerine ihtiyag¢ vardir.

Fox’a gore hesaplamali bilimlerin gelisimiyle mimarlik ve kinetik miihendisligi
1960’11 yillardan beri bir arada kullanilmaya baslanmis, ilk Etkilesimli Mimarlik
iirlinlerinin olusturulmasina disiplinlerarasi iliskileri 6nayak olmustur. Hesaplamali
bilimlerin kinetik miihendisligi ile kesistigi nokta mekatronik alanini tanimlar. Akilli

hareketli mimari iirlinler mekatronik disiplininin kapsadig: diisiincelerin 6rnekleridir.

Yapay Zeka

Negroponte, Etkilesimli Mimarlik’ta Yapay Zeka kavraminin mimari iiriin ve ¢evresi
ile etkilesim kurabilmesinde ¢ok Onemli oldugunu sdyler. Yapilarin, bilgisayarin
giiciinii kullanmasiyla daha verimli binalara ulasilabilecegini savunur. (Negroponte,

1976). Green, mimari robotikleri tanimlarken yasamsal dongiiniin siirdiiriilebilmesi
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icin iiretilen robotun zeki olmasi gerektigini belirtir. Aksi halde yapay zekaya sahip
olmayan mekan ancak sinirli komutlar1 yerine getirebilir, belirli hareketleri
uygulayabilir. Fakat yapay zekaya sahip olan bir mekan Ogrenebilir, kendini
gelistirebilir, siirece uyum saglayabilir. Etkilesimli mimarlik {riini nihayetinde
hareket eden, 0grenen, cevresindeki doniisimlere uyum saglayan tiretimi agik bir
sistemi tanimlar. Yapay Zeka’ya sahip bir etkilesimli mimarlik {iriiniiniin yagamsal

faaliyeti;

1. Uretim Asamasi: Bilginin sisteme ucu acik olasiliklarm hesaplanmasi ve
yiklenmesi, Yapay Zeka’nin merkezi kontroliiniin tanimlanmasi ve yeni
parametreleri olasilik hesabina katabilme yetenegi ile baslar.

2. Kullanim Asamasi: Yapay Zeka’nimn kullanici ve ¢evre ile etkilesiminin kurulmasi,
degiskenlere goére uyum saglanmasi, verileri hesaplayarak cevap vermesi ile
stiregider. Merkezi kontroliin yerini yanal iligkilere birakmasi ve bilgi agimin agik

sisteme doniismesi ve 6zgiirlesmesi saglanir. (Green, 2016).

Protez

Insan bedeni teknolojiyi her gecen giin daha ¢ok sindirmekte, ona daha fazla adapte
olmaktadir. Beden-teknoloji iliskisini tip biliminin kabul ettigi gibi mimarhk da
kullanici-mekan iliskisini protez kavramm vasitasiyla yeniden sorgulayabilir. Bunun
sonucunda varolan mekana eklemlenen teknolojik araglarla mekanin kullanicisina ve
cevresine uyum potansiyeli artirilabilir. Kullanic1 ve mekan birbiri igine gecen,

birbirini besleyen, birbirine es zamanli olarak adapte olan bir olusum yaratabilir.

Protezin 1930’lu yillarda ilk kullanimi, bedene takilan mekanik pargalar ile bedenin
eksik uzuvlarmi tamamlamak baglaminda bedeni yeniden calisir bir biitiin haline
getirmek amaciyla ortaya ¢ikmistir. Baglangigta bu agir mekanik pargalar, malzemenin
ayni zamanda esnek olamamasimdan dolay:r kullanicinin giinliik yasam aktivitelerini
gerceklestirmesine sinirlt sekilde yardimci olabilmekteydi. Fakat giiniimiizde
sensorler gibi yliksek teknolojik araglar ile bu mekanik uygulamalar, bedensel
uzuvlarin kendi kapasitelerinden de fazlasma cevap verebilir hale gelmistir. Bugiin
“telefon, sarj cihazi, aydmlatma ve hatta drone iceren bir protez kol iiretilmis
durumdadir. Bu uzuv, kazada kaybedilen kolun yerine ge¢gmekle kalmaz ayni1 zamanda
geleneksel bir uzuvdan daha yeteneklidir, kapasitesi daha yiiksektir. Viicut, gevreden

bilgi alir, onu kendi sistemine adapte ederek kendine 6zgii bir gergeklik insa eder.
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Protezler, eksik parcalarin kapasitesini artirarak islevini giiglendirdiginde kullanici-
cevre arasindaki iletisimi kuran baglayict halini alir. Protezin olustugu malzemenin

yapisi da islev sinirlarini esnetmekte 6nemlidir.

Agir ve sert malzemelerin yerini akilli, nano, esnek, uzayan-kisalan vb. malzemeler
aldikca bu eklemlenen mekanik olusumlarin da smirlart her gegen giin

genislemektedir.

Protez yapisal bir kavramdir ve eklemlendigi yeri bastan kurar. Yapisal olarak onu
tastyan ile ¢evre arasinda bir baglant1 olusturmaktadir. Protezin takildigi yerin kendi
sistemi ve bilgi ag1 protezi beslerken protez de eklemlendigi yere kendi verilerini katar
ve o yeri doniistiiriir. Ortaya ¢ikan sentezde i¢-dis; dogal-yapay sinirlari birbiri iginde
erimeye baslar, biitlinlesik bir yap1 meydana getirir. Protez, eksikligi gideren bir parga
olmanin otesinde mekanm donilisimiinii saglayan bir uzvu, organi olarak
calismaktadir. Protezin viicuda takilmasi gibi mekana takilan kullanici ile etkilesime
giren araclar da protez gorevi goriirler. Ikisi de takildiklar yerin potansiyelini artirir.

Nihai hedefleri aynidir, ayn1 amaca hizmet ederler ve ayni sonuca ulasirlar.

Gilingen’e gore, protez basit bir kolaj olmanin Gtesinde, iki ayri mekanizmanin
birleserek karsilikli iglemesi lizerine kurulu yasamsal bir oyundur. Bedensel bir
eksikligin yerini alan tamamlayici bir par¢a olmaktan ¢ok, giinliik yasamin hizina ayak
uydurmaya c¢alisan bedene eklemlenen dogal-mekanik parcalarla kurgulanan bu oyun
bedenin i¢i ile dis1 arasindaki smir1 bulaniklastirmaktadir. (Giingen, 2001) Dogal-
mekanik parcgalarin islevlerinin artirilmasiyla ve etkilesimli caligmasiyla eklemlendigi

yerde yeni bir mekanik olusum tanimlamaktadir.

Stelarc, insan bedeninin biyolojik olarak yetersiz oldugunu soyler. Stelarc’a gore
cogalma ve iiretim yoluyla yenilenen insan tiirlerinin 6neminden ¢ok, artik tekrar

tasarlama yoluyla kisiyi miikkemmellestirmek 6nemlidir. (Stelarc, 2007).

Stelarc tlizerinden insan bedeni ile mimarhigmm kurdugu iliski okunacak olursa
makinanin bedene ya da mekana protezlerle sizmasinin, tasarlanmis mekanin da bu
bedenle birlikte diisliniilmesini 6ngorebilir. Teknoloji, insan bedeninin mekana ve
mekanin insan bedenine uyumu ¢ergevesinde bu melez yapinin i¢ine gémiiliir. Modern
mimarlikta siliklesen i¢ ve dis kavrami gibi bilgi caginda teknolojik makina ile beden
arasindaki sinir siliklesecektir denebilir. Bu durumun mimarlik adina acacagi kanal

cok onemlidir. Ozellikle artik adeta alistigimiz Kisisellestirme eyleminin beden
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iizerinden mekana yansimasi, mekanin bedenin vazgeg¢ilmez protezi haline gelmesi
olasiligin1 dogurabilir. Mimarlikta da bedende oldugu gibi islevini kaybetmis,
malzeme Omriinii tiikketmis, calismayan, ciirlimiis uzuvlara miidahale edilmesi
diistiniilebilir. Bu durum, gelecekte mimarinin yiiksek teknolojiyi takipte kalmasini,
onunla siirekli bir diyalog halinde olmasini saglayacaktir. Dolayisiyla mimarin da

interdisipliner anlasisa her gegen giin yaklasmasina yardimci olacaktir.

Ray Kurzweil’in deyisiyle, 0yle bir diinya hayal edin ki; insanoglu ile makine
arasindaki farkin bulaniklastigi, insanlik ile teknoloji arasindaki tanimin kayboldugu,
ruh ile silikon ciplerin biitiinlestigi bir diinya.. Yakin gelecekte olabilecekleri
abartmamak, fakat uzak gelecekte olabilecekleri de azimsamamak gerekmektedir.
(Kurzweil, 1999).

Kullandigimiz arabalar basit¢e igine oturdugumuz bir arag-gerec¢ pargasindan ibaret
degildir. Sizinle bir bakima kaynasir, 6zellikle uzun bir siiriisiin ardindan arabanin
eliniz, kolunuz, bacagmiz gibi davrandigmi hissedebilirsiniz. Kii¢iik motor komutlari
algilar, isler ve ona gore yanit verir. Bu insanlarin makinelerle bir olup robotlagsmaya
baglamalar1 anlamima gelmemektedir. Aksine, insan bedeni makineyi tesvik eder, ona
hayat verir. Artik kullandiginiz arag¢ iizerinde hakimiyetiniz tamdir, sizin {izerine
Oriilmiis deriniz gibidir. Boyle olmas1 da gerekir, aksi halde araciniza hiikmedemez,

onunla istediginiz manevray1 yapamazsiniz.

Giiniimiizde elektrikli araba tiretimine onciiliik eden markalar araci kullanacak kisinin
ne sekilde siiriisten hoslandig1, i¢ mekan dizayni tercihleri gibi bilgilerin girilebilecegi
bir arayiiz kullanmaya baslamislardir. Hangi kisinin araci kullanacagi bilgisinin
girilmesiyle ara¢ kendini kisiye gore adapte eder. Bu kadar yeni bir teknolojinin arayiiz
tasarimini kigisellestirme {lizerinden yapmasi gelecekte arabalarin adapte edilebilir
protezler anlaminda 6nemli bir dncii olabileceginin gdstergesidir. Bugiin teknolojik
baglamda kisisellestirme daha ¢ok bigcimsel ihtiyaclar1 karsiliyor olsa da gelecekte
adapte edilebilme kanalinin gelisimiyle 6nemli ihtiyaglara cevap verebilir duruma

gelecektir.

Daha da ileri gidersek, mekanin insan bedeni iizerinde protezlesmesi ve iireten bir
imalat kimligine biriinmesi gelecekte uzaya giden insanoglunun diinyadan
bagimsizlasip bagka gezegenlere yerlesmesi durumunda mimarlarn tiretmesi gereken

mekan tanimi i¢in bir kanal olusturabilir.
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3.2.3 Siborg, simbiyotik iliskiler, mutant mekan

Siborg kavrami, sibernetik ve organizma kavramlarmin biraradaligindan meydana
gelir. Insan ve makinenin etkilesimli ortak yasamini betimler. Sibernetik, TDK’nin
Bilim ve Sanat Terimleri Ana So6zliigii’'ne gore “giidiim bilimi” anlamina gelir, ayn1
kaynakta “giidiim” kelimesinin karsilig1 “bilisimde bir olaylar dizisini, bir siireci veya

bir aract yoneltme ve diizenlemeyle ilgili islevlerin biitiiniidiir” seklindedir.

Bu tez c¢aligmasinda siborg, kullanici ile akilli araglar ve sistemlerin etkilesim

durumunu agiklayabilen bir kavram olarak ele alinmaktadir.

Siborg kavrami mimarlikta ilk kez Kisho Kurokawa’nm Kapsiil Projesi ile kullanilmig
olsa da, o yillardan gilinlimiize bilisim teknolojilerinin gelisimiyle bu kavram Kapsiil
Projesi’nde tam karsiligin1 bulamamistir. Etkilesimli Mimarlgin teknolojik olanaklar1
kullanarak cevesine ve kullanicisina adapte olabilme, kendini yOnetebilen sisteme
ulagabilme hedefleri bu kavram ¢ergevesinde hayata gecirilebilir. Siborg mimarlikta
mekanin kullanicisina tek viicut gibi eklemlenmesiyle etkilesimli olarak birlikte

yasamasi ongoriilebilir.

Kidik’a gore, Siborg mimarlik {iriinii olan yap1 siirdiiriilebilirligini saglamak i¢in bir
yandan ¢evresel faktorlerden faydalanip, olas1 zararlardan kendini korumaya
calisirken, diger yandan da ¢evreye uyum saglamak ve ¢evreye hicbir sekilde zarar
vermeme c¢abast i¢inde olmalidir. Siborg yapmnin iskelet ve hareket etmesini
saglayacak kas sistemi olarak, ayakta durabilmesini ve hareket edebilmesini saglayan
esnek tastyici sistemler ve eklemler diisiiniilebilir. Kullanicilari ile birlikte yasamasi
ongoriilen siborg mimarlik, kullanicilarina paralel olarak degisim, doniisiim, devinim

icerisinde bulunabilecek bir mimarlik olarak diislenebilir. (Kidik, 2010).

Giliniimiizde hareket kavrammin mimarlik disiplini i¢ine bdylesine sizmasiyla
gecmiste hayal edilen siborg kavrami bilim kurgu olmaktan ¢ikmais, kullanici ve gevre
ile etkilesimli mekan iiretimine fayda saglayabilir bir kavram duruma gelmistir. insan
viicudunda ¢aligmayan bir yerin onarimi baglaminda yapinim ihtiyaci olan sistemleri
kendisine baglayarak yapmim yeniden ¢aligmasi saglanabilir. Siborg kavraminda {ist

ve tiim alt sistemler bir arada ¢aligmaktadir, siborg mimarlikta da yap1 kendi kendine
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yeten, bir biitiin olarak g¢aligan, iletisim kuran, ihtiyaglara cevap verebilen, kendini
yenileyen bir sistemdir. Doniisen ihtiyaglarin karsilanmasi i¢in eksik goriilen sistemler
yaptya eklenip c¢ikarilabilir. Yapi, teknolojisi eskidiginde ya da degisen kullanici
ve/veya gevresel talepleri degistiginde istedigi sistemi devredisi birakarak yasamina

devam edebilir.

Tezde ele alman siborg kavraminda, dogadan gelen ile dogal olmayanin; organizma
ile teknolojik nesnenin; canlilarin kartezyen anlayisi ile mekanik ilkelerin
carpistirilmasi ile elde edilebilecek dualizmin olanaklar1 kavranmaya ¢alisilmaktadir.
Bu dualizmin beraber calistigi durumda cansiz olan canlidan; canli olan da cansiz
olandan beslenerek simbiyotik bir etkilesim yaratabilir. Yolun en basinda cansiz olan
canlinin deneyiminden, canli olan ise cansiz olanin iiretebildigi aksiyonlardan
beslenerek ise baslayabilir. Bu etkilesimli iletisim sayesinde belki de artik kullanici

yapidan sorumlu olmayacak; aksine yapi kullanicisindan sorumlu olacaktir.

Simbiyoz kavrami, TDK’nin Bilim ve Sanat Terimleri Ana S6zligii’ne gore Yunanca

sym = ile ve bioun = yasamak kelimelerinin birlesiminden tliremistir.

Simbiyotik iliski oriintlistinde prodiiktorler ortak olarak calisir. Bu elverisli ortamdaki
caprazlanmalar sonucunda melezlenmeler dogar. Mimarin mekana yiikledigi
fonksiyona, kullanicinin  getirdigi  fonksiyonun eklenmesiyle prodiiksiyon
olasiliklarinin sayis1 katlanarak cogalir. Uretim siirecinde kullanict ve mimar esit
iktidara sahiptir, kurgusal parametreler dogrultusunda mekani egip biikme
Ozgiirligliine sahiptir. Boylece mekani sonsuza dek doniistiirme sorumlulugunu

prodiiktor kullanici tizerine almis olur.

Simbiyotik yasam bi¢imindeki gibi, iki farkli kavramin bir arada yasamasindan,
birbirinden beslenmesinden ortaya ¢ikacak; ayni zamanda es zamanl ihtiyaclara cevap
verebilecek yeni mekanlarm kinetik kavramiyla beraber ¢aligmasi son derece sonug

odakli olup pragmatiktir.

Glinlimiizde bir ¢ok tasarimci fiziksel olan ve dijital olan arasindaki iliskiler {izerine
calismakta ve projeler liretmektedir. Etkilesimli mimarlik kapsamindaki ¢alismalar
genellikle sanatsal enstalasyonlara doniiserek evrimini tamamlayamamakta ve

mimarlik i¢in olas1 potansiyelini tam kullanamamaktadir.

Var olanin lizerine eklemlenmek donmus mekan kurgusunu ¢oziimleyebilecek bir

yaklasim olarak diisiiniilebilir. Utopya 6rneklerindeki gibi yer’i en bastan kurgulamak
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ya da yer aramak kaygisini alt ederek yarali, ¢iirlimiis, bozulmus, islevini kaybetmis
noktalarina direk miidahale ile mekanin evrilmesinden, iyilestirilmesinden, ¢alisir hale
gelmesinden bahsedilebilir. Simbiyoz kavrami bazi mimarlar tarafindan zit
kavramlarin baglayiciligini saglamak iizere kullanilmistir. Eskinin iizerine yeniyi
adapte etmek, primitifin lizerine teknolojik olani eklemlemek, kapali olana agik olan1
ilistirmek gibi. Bugiin de degisen ihtiyaglara cevap veren mimarliga hizmet etmek
adma eldeki tiim fiziksel verileri yerle bir etmek yerine ona eklemlenerek ikisinin
varligini ayni anda siirdiirmesine olanak saglamak yontem olarak diisiiniilebilir. Tipki
1960’larda Kisho Kurokawa’nin farkli kavramlarin bir arada varoluslar1 ve hatta
birbirlerinden karsilikli yarar saglamalar1 diisiincesi bugiin i¢in 6nemli bir besin
kaynagidir. Bu yararci yaklasimi mimarligin gelecegi i¢in bir sigrama tahtasi olarak
gormek, teknolojik gelismelerle ayni potaya girdiginde bugiin ¢ok daha utku agici

sonuclar dogurabilir.

Kas Oosterhuis’e gore, mimarlik artik bir oyun, kullanicilari ise onun oyunculari
haline gelmektedir. Mimarlar ise oyunun kurallarmi koyacaklardir. Mimarlar ve
tasarimcilarin es zamanli olarak baslangictan mekanin kullanim asamalarina kadar tiim
stirecte bulunmalar1 ¢ok 6nemlidir. Mimar ve tasarimcilar programlama kararlarini
verirler ayn1 zamanda programlama sonuclarina gore tasarlarlar. Dolayisiyla hem

mekan hem mimar birbirini besler, ¢ift yonlii olarak tiretirler. (Oosterhuis, 1997).

Mekan iiretimindeki yaklagim, giiniimiiziin kisisellestirme dinamiklerinden beslenerek
kullanicinin mekanla uyumunun kurgulanmasi, mekani kendine mal edebilmesi
tarafina yonelebilir, bu koldan beslenmeye baslayabilir. insan zihninin kayganlhiginin
mekansal diizlemde fiziksellesmesiyle, kullanici kendi varolugsal deneyimini

pekistirmeye olanak bulabilir.

Teknolojik gelismelerin mimarliga olan izdiisiimiinii form tiretimi ile sinirli gormemek
gerekir. Asil dnemli olan ortaya ¢ikan formlar degil, bu formlarin iiretimini saglayan
stireclerdir. Mimarlar olarak bilgi caginda sadece form iiretmenin pesinde olmak,

dekoratorliik yapmaktan farkl olmayacaktir.

En basta, bilgi ¢aginin getirilerinin mekana gémiilmesi olasiliklarmin arastiriimasi
gerekmektedir. Cesitli baglamlarda bilginin degismesi, genislemesi, gelismesi ve

yeniden diizenlenebilmesi; ve ayni zamanda farkli kombinasyonlarla yeni kavramlar
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iiretebilmesi mekan {iiretimi {izerinden okundugunda mimarhk i¢in Onemli bir

sicramaya On ayak olabilir.

Mimar mekani programladiktan sonra mekan bir ana rahmi gibi davranmaya baglar.
Mekandaki kullanici ve canli malzemelerin birbiriyle interaktif iliskisi her defasinda
yeni bir bigim iretir. Kullanici ve akilli malzemeler siirekli etkilesim halindedir,
iiretmeye ihtiyag duyduklart durumu birlikte evirirler, var ederler. Mekandaki tim
birimler iiretime katkida bulunan birer kahramandir. Dolayisiyla siirekli yenilenen
mekan nesne olmaktan kopar, kullanici ile teknolojik araglar ve sistemlerin
etkilesimiyle artik canli olarak tanimlanabilir. Mekan artik devinen, yasayan, kendi

iceriginden her defasinda yeniden tanimlanan bir canly, lireten bir imalattir.

3.2.4 Donanim teknolojileri

Etkilesimli Mimarlik {iriinii bilisim ¢agmnin getirileri sayesinde iiretilebilmektedir.
Insan-gevre etkilesimini saglayan bir bilgi agma ve bu agin ¢alismast icin ig iletisimin
kurulmasina ihtiya¢ vardir. Giinliikk hayatta kullanildig1 gibi akilli ve ag baglantili
iirtinlerin mimarlikta da kullanimi i¢in bir ¢ok kavramsal ve uygulamali ¢alismalar
yapilmaktadir. Donanim igeren sistemler arastirilmakta ve oOzellikle etkilesim

baglaminda hareketli mimari tirtinler igin gelistirilmeye ¢aligilmaktadir.

Insanlar birbiriyle iletisim kurarlar. Birbirlerini dinler, diisiiniir ve konusurlar. Bu basit
stiregte veri girisi, siire¢ ve veri ¢ikisi sathalar1 yasanmaktadir. Yap1 da kendi
bilesenleri arasinda, kablolu-kablosuz sistemlerle iletisim kurmaktadir. Bilgi ¢caginda
bu canli devinimi konvansiyonel yapilarla karsilamaya ¢alismak yerine mimarligi
enformatik diizleme tasimak ve bu sayede ¢agi yakalayabilmek hedef olmalidir.
Dinamik yapilar isleyen bir siirectir, devinimsel olarak veri toplar, bu verileri isler ve
sonugclar elde eder. Bu sayede kendi kullanicisi, yap1 elemanlar1 ve hatta diger yapilarla
iletisim kurmaya baglar. Mimarlik ancak bu diizleme ¢ekilebilirse duragan sertlesmis

kabugundan ¢ikip kendini yeniden dogurabilir.

Giirbiiz’e gore (2009), “Etkilesimli Mimarlik genel anlamda, insan-gevre etkilesiminin
baglamsal ¢ercevede uyum saglayabilir hale getiren gomiili hesaplama (akil) ve
fiziksel karsiliginin (kinetik) birlestirilmesi ile kurulur. Bu iki alanin birlesimi, bir
cevrenin kendini yeniden diizenleme kabiliyetini ve fiziksel degisimlere karsi
yanit/tepki vermesini, uyum saglamasini ve etkilesimli olmasini saglar. Igsel algilama

(inherent sensing), isleme ve ¢ikt1 (output) artik bilgisayardan digar1 ¢ikip giindelik
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hayatimiza nesnelerin i¢ine girmeye baglamistir. Tekil aygitlar, belirli gorev yonelimli
olsalar bile dikkate deger bi¢imde birbirleri ile iletisim kabiliyetine sahiptirler.
Merkezi kontroliin olmadigi, sistemin daha ¢ok yanal illiskiler iizerine dayandigi
stirece daha az komutlara dayandig1 ag baglantili tekil aygittaki gibi sistemler i¢in
merkezsizlesme ¢ok gilichii bir kontrol taktigi olacaktir. Bu dagitimli kontroliin
giizelligi, biiyiik bir sisteme uygulandiginda beliren davranis (emergent behaviour)
potanisyeline sahip olmasidir. Bir beliren davranisi, bir grup basit sistemin kolektif
olarak daha karmasik davranislar1 sekillendiren bir ¢evre icinde bulunmasi ile olusur.
Verilen yanitlari kurallar1 ve sistemleri birbirleri ile iletisimleri ¢cok basit olabilir,
ancak birlesimleri tahmin edilmesi zor, toplu tepki haline gelen etkilesimleri ortaya

cikar.”

3.2.4.1 Sensorler ve isleticiler

Mimarlikta etkilesim kavraminin uygulanmasi i¢in Etkilesimli Mimarlik iir{inliniin
cevreye karst duyarli olmasi gerekmektedir. Algilama yetenegi olan, uyarimh
teknolojik tirtinler kullanic1 ve mekan arasinda agik iliski kurulabilmesi baglaminda
one ¢ikmaktadir. Insan ve makanm iletisime girebilmesi i¢in insanin sahip oldugu
duyu organlar1 gibi Etkilesimli Mimarlik {iriiniin de duyargaglara ihtiyaci vardir. Bu
baglamda programlanmis sensorler, algilayicilar mekanin merkezi kontroliiyle
etkilesimde olup gerekli komutlar1 algilar, gelen verileri islemek {izere yapay zekaya
iletir ve yanit vermesini saglarlar. Mekani olusturan mimari elemanlarin her biri
duyarl olarak tasarlandiginda artik mekan devinen, siirekli veri alisverisinde bulunan

bir canliya doniismektedir.

Trafigi yonetmeye ¢alisan trafik polisi ve trafik 1siklar1 karsilagtirmasi 6rnegi oldukga
ilgingtir. Beyaz eldivenlerle trafik akisini yoneten polisin yerine trafigin yogunluguna
bakmadan esit araliklarla yanmaya programlanmis aptal trafik isiklar1 daha yaygin
olarak kullanilmaktadir. Aslinda 151k sisteminin olas1 ani degisikliklere cevap vermesi
miimkiin degildir ve bu zaman ve enerji kayb1 yaratmaktadir. Glinlimiiziin teknolojik
araglariyla trafigin yogunlugu ¢ok daha hassas sekilde hesaplanabilir. Sadece mimarlik
alaninda degil giinliik yasamin bir ¢ok alaninda bu gibi enerji kayiplar1 azaltilabilir

hatta yok edilebilir.

Biitlinlesik bir sistemde sensorler isleticilere baglandiginda sistem yanit verebilme

kabiliyetine erigir. Fakat etkilesimli mimarlikta sadece yanit verme eylemi amag
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olmamalidir. Asil ama¢ mekani iiretken kilmak, mekanin kendi 6z karakterini ortaya

koymaktir.

3.3  Etkilesimli Mimarhkta Etkiyen Diger Faktorler

3.3.1 Mimann rolii

Mimarlar heniiz bu kadar fazla ve ulasilabilir degilken, insai hizmetler yaygin degilken
insanlar genellikle kendi evlerini kendileri yapiyorlardi. Daha sonra mimarlar
insanlarm barinma ihtiyaglarint karsilama hedefiyle kendi sinirli sorumluluk
cercevelerine bagimli sekilde iiretim yaptilar. John Turner ve Richard Fichter’in
yayimladigi Freedom to Build kitabina gore, 1970’11 yillarin basinda hiikiimetin ve
profesyonellerin destegi olmadigi i¢in diinya niifusunun ticte biri kendi evini kendisi
yapiyordu. ABD’de her yil 160 bin aile kendi evini kendisi insa etmekteydi. Turner
bunun nedeninin sadece insaat maliyetlerini azaltmak olmadigmi belirtmektedir.
Sayilardaki yiiksekligin bir diger 6nemli nedeninin siradan insanlar i¢in insa etme
faliyetinin gii¢ kazanma anlamina geldigini sdylemektedir. Ona gére mimarlarm artik
buyurgan ve kural koyucu tutumlarindan siyrilarak insanlara daha fazla kulak
vermeleri ve yapmin nihai kullanicilarinin mimarlara 6gretebileceklerine daha agik
olmalar1 gerekmektedir. Mimar i¢in ideal durumun, kendi roliinii, insanlara kendilerini
barindirmalar1  konusunda  yardimci  olmakla  smirlandirmasi  gerektigini

disiinmektedir. (Turner&Fitcher, 1972).

Giliniimiizde ise mimar, proje siirecinde yapmim konumlandig1 bélgeye 6zgii fiziksel
cevre kosullari, kullanic1 sosyo-kiiltiirel degerleri ve yapiya yiiklenen islevler
tarafindan sekillenen sabit bir kullanim alan1 yaratmayi1 hedefler ve isin sonunda
kullanicilarinin yagamlarmi sekillendirir, onlarin hayatina bilirkisi edasiyla dogrudan
miidahale eder. Oysa gerek fiziki kosullar gerekse kullanicilar, sosyal yap1 ve giindelik
aliskanliklar, buna bagh olarak da gereksinimler hizli ve siirekli olarak degisir. Buna
gbre, mimari yapinin da tiim bu devinen etmenlere karsilik verebilmesi, degisen

parametrelere gore uyarlanabilmesi, evrimlesmesi, onu daha etkin ve anlamli kilabilir.

Giliniimiiziin bir gergekligi olarak basmakalip miiteahhit projelerinin yayginlagmasiyla
mimarlarm tasarim yapabilme alanlar1 olduk¢a daralmistir. Ancak 6nemli kamusal
yapilar, liiks konutlar ve marka kimligini 6n plana ¢ikaran biiyiik sirketlerin ofisleri

bir avu¢ seckin mimarin eline teslim edilmektedir. Orta ve kii¢lik capli tasarim
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ofislerinin mimarlik yapabilme olanaklar1 neredeyse ellerinden alinmis, hukukgular
tarafindan ¢izilmis kurallarin i¢inde kendilerine yer bulma cabalariyla basbasa
birakilmiglardir. Pazari boylesine daralmasiyla mimarlarin ¢ogunlugu kendilerine yer
bulamamaktadir. Bu aym1 zamanda post-liberal diinyanin bir getirisi oldugu igin
durumun ¢eligkili oldugunu sdylemek dogru olmayacaktir. Mimar, ingai liretime fiilen
katilmaz; tasarimi yapip proje c¢izimlerini yerine teslim eder. Boylece elini

kirletmeden, kendine elit bir pozisyon tanimlar.

Foucault’a gore, iktidar sadece hayir diyerek lizerimize ¢oken bir giic degildir, fakat
iktidar bir yandan Obiir yana uzanir ve liretimde bulunur; keyfe keder bilgi olusturur,
diskur iiretir. Iktidar, islevi baski olan negatif bir misal olmaktan ¢ok, toplumsal
bedenin tiimiiniin iginden gecen tretici bir ag olarak kabul edilmelidir. (Foucault,

2011).

Alan1 daralmis olsa da mimarin 6zerkligi ve kural koyuculugu devam etmektedir fakat
mimara olan bakis agis1 tasarim teknolojilerinin gelisimiyle bir sapma yasamaktadir.
Mimarn rélii igin biitiiniinde degil adeta bir kisminda, belki sadece baslangicindadir.

Isin geri kalan kismin1 zaten bilgisayarlar yerine getirmektedir.

Bu durumda mimari son {iriiniin bitmemis/bitmeyen, siirekli devinim igindeki
mimarligin, teknolojinin etkisiyle sonlu olmayan bir tanima kavusabilme olasilig1
sorgulanmalidir. Yapmin devinen siirecine mimar katilabilir. Mimarin rolii projenin
teslimiyle veya statik yapmin iiretimiyle bitmeyecektir. Steve Jobs’un insanlar neye
ihtiyaglar1 oldugunu siz onlara gosterene kadar bilmezler acgdzliliigiiyle degil;
insanlarm/kullanicilarin degisen ve doniisen gergek ihtiyaglarinin mekansal anlamda
karsilanmas1 i¢giidiisiiyle mimarlar, iiretimin siirekli bir parcasi haline gelebilirler.
Boylece belki de mimarlik emekgileri, yi1ldiz mimarlara ¢oktan teslim ettikleri alanin
icine yeniden girebilirler. Mimar kullaniciya mekana kendi yiikledigi fonksiyonla
beraber her tiirlii degisiklige acik simbiyotik mekan sunmakla yiikiimlii olabilir.
Boylelikle kullanici mimarla esit iktidara sahip olarak ihtiyaclar1 dogrultusunda

mekani egip blikme 6zgiirliigline nail olabilir.

Mimarin sorumlulugu, gelismekte olan Etkilesimli Mimarlik {irtinleri tiretildikce
ortaya ¢ikacak ve yeni ¢oziimler iiretilecektir. Mimarin etkin ve belirleyici rol oynadigi
tasarim siirecinin en basindan itibaren sorumlu oldugu oncelikli konular soyle

Ozetlenebilir:
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0 Tasarim siirecinde kullanici baglaminda programlanacak sistemin amacimin

saptanmasi,
o Yapinin gevresiyle ve kentle/bolgeyle olan iligkisinin tanimlanmast,

OoYapinin sirdiiriilebilirligini  saglayacak teknolojik sistem ve yoOntemlerin

belirlenmesi,

o Cevreye duyarli ve projeye uygun teknolojik malzemelerin segmesi,

o Programlanacak degismezlere karar vermesi,

o Disiplinler arasi igbirliginin saglamasi,

o Yapmin neyi 6greneceginin ve nasil uyum saglayacagiin tanimlamasi,

o Yapinm uyarlanmasi ve gelismesi i¢in bir plan belirlemesi. (Giirbiiz, 2009).

Kas Oosterhuis’e gore, mimarlar ve onlara eklemlenmis beyinleri bugiiniin aptal
alimleri gibidirler. Bugiiniin mimarinin komutu hesaplayip sonuca baglayan basit bir
bilgisayardan neredeyse farki yoktur. Aptal alim mimar zihinsel engellidir fakat ayn1
zamanda smirlt bir bilgi alaninda dikkate deger kapasiteleri ortaya koyabilen bir
kisidir. Bu dar perspektifli dahiler 6rnegin, bir telefon defterindeki tiim numaralari
hatirlayabilir, ne anlattigini anlamadan bir Shakespear oyununun tiim igerigini yeniden
yorumlayabilir. Beyinlerinde adeta veritabanlarma dogrudan erisiyor gibi
goriinebilirler, fakat bunu akilli insanlarin sahip olmaktan gurur duyduklar1 i¢gorii
filtreleri olmadan yaparlar. Bu proje veritabani, kafanizin i¢inde, bilgisayarlarda ve
diger insanlarin beyinlerinde gerekli bilgiyi tagir. Giiniimiiziin mimari, hizli ve
eksiksiz ig iiretmelidir, Formula 1 siiriicisii gibi ayr1 ikinci kararlar1 vermede
sezgilerini iyi kullanmay1 bilmelidir. Bugiiniin toplumundaki mimar, iyi egitimli ve
aptalca-fazla bilinglidir. Bilgi mimaridir, sezgisel olarak hareket edebilen ayni
zamanda rasyonel bir sekilde islem yapabilir. 21. Yiizyil bilgi mimari, asiri-bireyselci
(hyper-individualistic) kendini ifade etme bigimiyle asiri-isbirlik¢i (hyper-
collaborative) yaklasimi birlestirmeye ¢aligmaktadir. (Oosterhuis, 2003).

Mimar liretim esnasinda o zamana ait elde ettigi/edebildigi parametrelere bagli kalarak
tasarlar. Bu parametrelerin kendi siirlarinda degisebilirligini hesap da edebilir. Fakat
bu degiskenlerin smirlarmm ne oldugunu zamanma gore varsayar. Hesap edilen
siirlarin esnekligi zaman iginde tekrar tekrar degisir, sabit kalmaz. Esneyen yeni

sinirlar ilk parametreler olarak alindiginda ortaya bagka bir yer, bagka bir tasarim ¢ikar.
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Dolayistyla mimari kurgu, yasayan parametreler i¢in dondurulmus bir hesaplamadan

ileri gidememektedir.

Modernist mimarlik anlayisinda fonksiyon armnmais, net smirlar1 olan bir kavramdir.
Uretilen form kagis noktalarini fonksiyonundan almaya ¢abalar, form ve fonksiyon
biitiinsel bir estetigin pesindedir. Kentsel 6l¢ekte islevler miimkiin oldugunca birbirine
karismayan zonlamalara boliiniirken yapilarda da odalar/odalar net sinirlarla
boliinerek birbirine bulagmazlar. Her hacmin kendi islevi tanimlidir, bir islevi ait
olmadig1 bir hacime tasimak olumsuz bir alg1 yaratmaktadir. Modernist bir evde,
mutfakta yemek yapilmasi, yemek odasinda yemek yenilmesi, salonda oturulmasi,
yatak odasinda  yatilmasi  planlanirken  postmodern evrede  mekanlar
multifonksiyonellige 6zenmeye baslamaktadir. Mekanm el verdigince, yatak odasmin
ofis; mutfagin oturma odas1 gibi kullanilmas1 negatif bir alg1 yaratmaktan uzaklasr,
fonksiyonlar birbirine karisabilmektedir. Postmodern evrede kamusal alanlarda da
multifonksiyonel tavir rahatca izlenmektedir. Havaalani, miize gibi yapilarin iclerine
calisma, dinlenme, alisveris, yeme-igme fonksiyonlari sizmaya baglamistir. Bir kisi bir

miizede bilgisayari ile calisabilir, yemek yiyebilir, aligveris yapabilir.

Bilisim teknolojisindeki yeniliklerin mimariyle biitiinlesmesi icin mimarlar daha cesur
davranmalidir. Her gecen giin teknolojik gelismelerin destegiyle mimarlarin biraz
daha spekiilatif yaklasimlar1 benimsedikleri goriilmektedir. Mimarlar1 sorgulamaya
iten ve yenilik¢i tavir takinmalarini destekleyen nedenlerden biri gliniimiiz tiiketim
toplumunun degisen mekansal ihtiyaglaridir. Hareket kavrami mimaride yeni olmasa
da genel olarak mimarhigin statik (duragan) kabul edilme durumunun bir kenara
brrakilip kinetik (hareketli) olabilme olasiliklar1 bir cok mimar tarafindan arastirilmaya

ve denenmeye baslanmistir.

Doga olaylarmin ve yasayan kentin dinamik yapisinin yansimasi olan ¢evresel etkenler
icin mimarlik smirlarint zorlama cesaretini gostermeye baslamistir. Fakat kullanici
odakli etkenlerin donmus varsayilmasi tizerinden gelistirilen yasam kurgusu mekanin
icinde olan olaylarda karsilik bulamaz. Cesitli zorlamalarla kisisellestirilmeye calisilir,
bize ait goriiniir ama bizden degildir. Parametreler ag1 biriciktir, dolayisiyla zaman
kavrami igin i¢ine girdiginde her tanimli durum kendi i¢inde yenilenir. Siirekli yeni

durumlar, olaylar ile oriiliirken mekan neden bunlara katilmakta bu kadar cimri ve

belki bencildir?
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Gergek yenilik¢i mimarin, gercek zamanl agik ortam iiretmeye ihtiyaci vardir. Yap1
bilesenleri ger¢ek zamanli olarak potansiyel bilgiyi alir ve iletir; veri aligverisi yapar,
gelen verileri isler ve slirecin sonucu i¢ine yeni konfigiirasyonlar onerir, bu baglamda
stirekli tiretkendir. Yenilik¢i mimar yeni teknolojilerden korkmaz, yapili cevreyi istila
eden yeni medyanin heniiz kesfedilmemis potansiyeliyle oyunlar kurar. Potansiyelleri
arastirir, gercek zamanli bir sliregte mimarhigi yine gercek zamanlh gegisken mekan
olarak kurgular. Ayni1 zamanda duygusal, gecisken, etkilesimli ve isbirlik¢idir.
(Oosterhuis, 2003).

Dalton, Schnadelbach ve Wiberg’in yazmis oldugu Mimarlik ve Etkilesim’e (ing.
Architecture and Interaction) gore, arketip bir kullanici tasvir ederek realistik bir
yaklagimla mimarm son kullaniciy1 tanimadan da kullaniciya gére tasarim yapmasi

sOyle saglanabilir:

o Kullanicr’nin karakteri analizler, goriismeler, arastirma anketleri ve gozlemler
sonucu elde edilebilecek veriler dogrultusunda tanimlanabilir. Elde edilen bilgi
daha sonra analiz edilir, damitilir ve karakteristik 6zellikler belirlenir.

o Son kullanicmin kimligine iliskin bilginin elde edilmesi imkansiz ise onun
yerine gecebilecek diger bir kullanicimin verileri tasarimciya yol gosterici
olarak alir.

o Genel bir kullanic1 kavraminin kullanimi, dogrudan son kullanicinin bilinmesi
ve onunla iligki kurulmasina olan ihtiyaci ortadan kaldirir.

o Genel kullanict tamimlar;;  “kullanici  arketipleri”, “hedef miisteri

karakterizasyonu” ve “kullanici profilleri” olarak tanimlanabilirler.

Kullanic1 odakli ihtiyag haritalar ¢ikartilarak bunun tasarim siirecinde kullanilmasmin
faydasinin azmsanmayacak kadar biiylik oldugunu sdylemektedirler. Bir¢cok kullanici
arketip tanimi olsa da tasarimciya yol gosterecek, tasarim siirecini zenginlestirecek
referans noktalar1 bulunmas1 miimkiindiir. Bu yaklasim baglaminda tek bir kullaniciy1
hedef almaya kiyasla, genis kitlenin ihtiyaclarinin g6z 6niinde bulundurulmasi ¢ok
daha verimli ve anlamlidir. Dolayisiyla basit de olsa, kanitlanmis verilerin tasarim
slirecine alinmas1 6nemli bir potansiyel teskil eder. (Dalton&Schnadelbach&Wiberg,
2016).

Genel kullanic1 tanimlar1 ve analizlerinin de siirece dahil olmasiyla mimarin tasarim

slireci genisleyebilir, zenginlesebilir. Mimarin kullaniciya daha fazla sorumluluk
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yiikklemesiyle ve nihayetinde uyum saglayan etkilesimli sistemin ger¢ceklesmesiyle her

birey kendi mekanini kisisellestirebilir ve hatta liretecek konuma erisebilir.

3.3.2 Cevresel faktorlerin rolii

Etkilesimli Mimarlikta tasarlanan mekanin degisen faktorlere ve farkli islevlere uygun
olarak sekillenebilmesi beklenmektedir. Fiziksel mekan tanimlanmig sinirlarin
Otesinde havalandirma, 1siklandirma, akustik, koku gibi bir ¢ok faktorden
etkilenmektedir. Fox’a gore, yakin gelecekte tiim bu faktorler teknolojik yeniliklerle
beraber mimari programlama ile biitinlesik olacak ve hesaplanan tim gevresel
faktorler mekan tasarimina katilarak tasarima katki saglayacaktir. (Fox, 2009) Dissal
kosullar1 hesaplayan, O6grenen ve kendisini adapte edebilen mimari elemanlar
sayesinde mekan, cevresel kondisyonunu yiikseltir ve kullanicilarin mekansal

tatminlerini de artirmis olur.

Cevresel verilerin yapi ile etkilesimi baglaminda, 1980' lerden giiniimiize kadar gelisen
stirecte seffaf ve opak cephe bilesenlerinin 1s1 kaybini engelleme, glinesten 1s1 kazanci
saglama, dogal havalandirma ve giinisigindan yararlanma gibi islevleri iistlendigi
bilinmektedir. Ancak teknolojik yenilikler sayesinde enerji etkinligi agisindan degisen
iklimsel kosullara adapte olabilen, tepki veren dinamik, kinetik, akilli cephe

sistemlerinin devreye girdigi goriilmektedir.

Kiiresel 1sinma, iklimsel degisiklikler, dogal kaynaklarin hizla tiikenmesinde yap1
sektoriiniin  etkisi, giinlimiizde mimarligt bu doniisimde sorumluluk almaya
itmektedir. Mimarlarin tasarim yaparken degisen iklimsel parametreleri gbz oniinde
bulundurmasi giderek daha 6nemli hale gelmektedir. Cevresel faktorlerle etkilesen,
aldig1 verilere gore kendisini dontistiirebilen, uyum saglayan yapilarm sayisi her gecen
giin artmaktadir. Bu yaklasim mekanin sinirlarinin ve daha 6tesinin etkilesimli olarak
sorgulanabilecegi bir fiziksel ¢evre Onermektedir. Cevresel faktorler, etkilesim
kavrami ile mimariyi dinamik ve etkili bir sekilde bi¢imlendirerek, otomasyona bagh
ya da kullanic1 miidahelesi ile form degistirebilen doniistiiriilebilir yapilar olarak
tasarlanabilmektedir. Dolayisiyla bina igerisinde bulunan kullanicinin da konforlu ve

ideal sartlar altinda yasam siirdlirmesi hedefine ulasilabilmektedir.

Etkilesimli Tasarimin ¢evresel faktorlere uyum saglamasi baglaminda cevrenin
korunmas1 ve siirdiiriilebilirlik acisindan da faydasi biiytiktiir. Bu sayede mimarlik

dogay1 ve cevresini sOmiirmeyi birakip, doga ile birlikte varolabilen, g¢evresel
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kosullara gore uyarlanabilen dinamik bir sisteme evrilme sansini yakalamaktadir.
Etkilesimli bina cepheleri yasam konforunu artirmakta, yapmin siirdiiriilebilirligine
katki saglamakta, isletim maliyeti azaltmakta ve yapinin 6mriinii uzatmakta etkin rol

oynamaktadir.

Moloney, hareketli sistemlerin kullanicilar {izerindeki etkilerini aragtrmistir. Bir
yapida hareketli sistemlerin kabul edilebilir yoniiniin, etkilesimli cephelerin giines
ismlarinin agilarmi hesaplayabilmesi ve i¢ mekan sicaklik sensorleri sayesinde hava

hareketini saglayabilmesi oldugunu s6ylemektedir. (Moloney, 2007).

Glines 15181 kontrolii ile anlik 1smnsal verileri algilayan, hesaplayan ve tepki veren
hareketli cephe sistemler giderek yayginlasmaktadir. Bu cephlere, giines 15181
kosullarina hareket ederek yanit verirken, i¢c ve dig iklim arasinda denge kurma

gorevini tistlenmektedir.

Havalandirma kontrolii de etkilesimli Kinetik sistemler yoluyla saglanabilmektedir.
Gilintimiizde 1s1 sensorleriyle hesaplamali olarak i¢ mekan hava kalitesini koruyan,
sicak mekanlarda taginim yoluyla 1s1 kaybini artirarak termal konforu diizenleyen ve

bina kiitlesini sogutabilen sistemler uygulanmaktadir.
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4. ETKILESIMLI MIMARLIK ORNEKLERININ iRDELENMESI

Bu baslik altinda secilen etkilesimli mekan ornekleri, kullanict ve cevre ile
etkilesimine gore smiflandirilarak incelenmistir. Calismada, kinetik mimarlik
orneklerinin ¢okca uygulanmis oldugu fakat es zamanl etkilesimli hareketli yap1
orneklerinin fazla olmadigi giinlimiizde; uygulanmis veya Oncili veya yarigsmalarda
odil almig proje ornekleri se¢ilmistir. Etkilesim kavramini igine alan sanat, dijital
medya, heykel gibi alanlara ait 6rnekler disarida birakilmaya calisilmig; ornekler,

mimari olan ya da mimari tiriine katki saglayabilecek ¢aligmalar olarak belirlenmistir.

4.1  Kullamea ile Dogrudan Etkilesimli Ornekler

4.1.1 Tuzlu su pavyonu (Saltwater pavilion)

Proje, kullaniciyr suyun bir pargasi dolayisiyla yapinin bir pargasi haline getirerek
kullanici ile ¢evre arasinda dogrudan bag kurar. Duvar, doseme, tavan gibi tiim mimari
elemanlar birlesik olarak tasarlanmistir. I¢i suyla doldurulmus ii¢ boyutlu bir kapidan
girildikten sonra az ileride bir buz tiineli ile karsilasilir. Bu tiinel donmus sulardan ve
eriyen suyun zemine sizdirilmasi ile olusmustur. Yapinin her yerine yayilacak bi¢imde
yerlestirilen 17 adet sensor yapmin etkilesimli sistemlerini aktive etmektedir ve bu
sensorlerin isleticilerle kurdugu baglanti sayesinde ziyaret¢i yogunluguna gore (kiigiik
dalga, biiyiik dalga ve kabarcik olusturmak gibi) mekan farkli tepkiler géstermektedir.
(Oosterhuis, 1997) Proje etkilesimli olarak renk ve parlaklik degistirmekte, i¢indeki
sesler mekanin tiim uzunlugu boyunca dolasmaktadir. Hydra (mekani saran etkilesimli
yiizeyler), alt ve iist seviyeleri birbirine baglayan kesintisiz bir nesne olup, onu
olusturan ¢izgiler tiim pavyonun i¢inden gegmektedir. Hydra, bazen yapisal bir unsur
olarak, bazen de bir arayiiz olarak ziyaret¢iyi takip eder ve her zaman bilgi ses ve 151k
ile yanit verir. Hydra’nin renkli fiber optik ve multimedya hoparlor serisi i¢inde bilgi
taginmaktadir. Tiim bilgi ytuiklii lifler (¢izgiler) ve hoparlorler, ziyaretgilere, degisen
hava kosullarina ve 6nceden programlanmis algoritmalara gére merkezi bir bilgisayar

tarafindan tek tek kontrol edilerek tepki verir. Tuzlu Su Pavyonu Projesi, Kas
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Oosterhuis’in etkilesimli mimarlik i¢in daha sonra yapmis oldugu projelere bir altlik

olusturmaktadir. (Url-5)

Sekil 8 : Trans-Ports, Venedik Bienali (2001) (Url-1).

“Trans-Ports”, ¢cevre ve kullanicisiin pozisyonuna gore stirekli hareket edecek

sekilde programlanmuis bir yapidir. (Kas Oosterhuis, Venedik Bienali, 2001).

Sekil 9 : Tuzlu Su Pavyonu (1997) (Url-1).
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Italya’da 2001 yilinda Venedik Bienali igin iiretilen, Tuzlu Su Pavyon’unun
gelistirilmesiyle tasarlanmis Trans-ports Projesi de tamamen etkilesimli akigkan
mekani elde etmek {izerine kurgulanmistir. Mekana yerlestirilmis olan sensorler insan
hareketi ve ¢cevresel etmenler tarafindan tetiklenir. Hareket eden insanlarin génderdigi
sinyaller mekanin geometrisini degistirir, mekana yeni Ozellikler ekler, yeni ses
ornekleri ekler. Bu baglamda yine kullanici programlanabilir mekan ile ger¢ek zamanli

etkilesim kurar ve mekan kullanicisina takilmis bir uzuv gibi davranir.

4.1.2 Exoskeleton

Stelarc’mn Exoskeleton Projesi, kullaniciya takilan alt1 ayakl, ylirliyen pnomatik bir
makinedir. Ileri, geri, yanlara dogru hareket edebilme ve kendi etrafinda dénebilme
yetenegine sahiptir. Ayni zamanda kendi i¢inde toplanabilir ve kaldirilabilir.
Kullanicinin bedeni, doner bir platformun iizerine yerlesir. Kullanicinin etrafina
exoskeleton bir nevi dis iskelet olarak takilir. Kullanici, kollarimi hareket ettirerek
sensorleri ve aktarict birimleri aktive eder ve Exoskeleton’u harekete gegirir. Basg
parmak ve bilegin donmesiyle Exoskeleton’un kollarinin ayr1 ayri etkilesime girmesi
miimkiindiir. Kullaniciya teknolojik nesnenin takilmasiyla dogrudan etkilesim

saglanmig olur. Boylece mekanizma kullaniciya onunla beraber yagsayan bir mekan

sunmaktadir.

Sekil 10 : Exoskeleton.
Bu baglamda, Tasar, Giilten ve Yakut’'un UHMFD’de yayinlanan makalesine gore
(2015), protezin etkin kontrolii ile kullanic1 arasindaki iletisim aginm yani biligsel
etkilesimin saglanmasi 6nemlidir. Bu baglamda gilinlimiizde elektromiyografi, bu
etkilesimi saglamak adma gelistirilmis bir yontemdir. Elektromiyografi, kullanicinin
kaslarindaki hareket istegini algilar ve anlamlandirrr. EMG sinyallerinin gergek

zamanli olarak anlamlandirilmast i¢in yapay sinir ag1 smiflandirma algoritmasi
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kullanilir ve kuvvet algilayicilar1 vasitasi ile kuvvet kontrolii yapilir, nesne takibi

gerceklestirilir.

Bu dogrultuda, protez sensorler araciligiyla veri toplar, EMG sinyallerini isler ve
hareket tipini dogrulayip yanit verir, komutu gerceklestirir. Gorev esnasinda bagka
uyarimlar da  alabilecek protez i¢in farkli senaryolar tasarlanabilir.

(Tasar&Giilten& Yakut, 2015).

Gelecekte bedendeki sinirlerle dogrudan etkilesim kurabilen ve aldig1 verilere gore

kendini diizenleyen mekanlara ulagmak miimkiin olabilir.

4.1.3 Muscle body

Kas Oosterhuis’in Muscle Body Projesi etkilesimli hareketli bir mekan denemesidir,
icerdekilerin hareketine gore tipki kaslar gibi hareket etmek {izerine kurgulanmis bir
yapidir. Qosterhuis bu projesinin  mimarlik i¢cin bir paradigmatik sigrama
tanimladigindan bahseder. Bu mekan mimari bilesenlerin karmasasindan arimais tek
bir yiizeyden olusmaktadir. Kullanicis1 ile fiziksel etkilesimi baglaminda mekan
siirekli olarak sekil degistirir. Konstriiksiyonu tizerinde referans noktalara yerlestirilen
sensOrlerin hareketi algilamasi ve bu verinin islemesi neticesinde mekan kullanici ile
etkilesim kurar. Striiktiirii borularla kurgulanmistir ve 26 adet Festo kaslar1 striiktiiriin
etrafin1 sararak onun hareket etmesini saglar. Eklemler ya da parcalar ayr1 ayr1 kontrol
edilmez, kas sistemi biitiinsel bir ag olusturmaktadir. Mekan aldigi komutlar1 yerine
getirirken biitiinsel davranir. Venedik Bienali’'nde projesini gelistirerek ona fakli
modlar yiiklemistir. 1) Sanat modu (ing. artmode); 2) Ofis modu (ing. officemode); 3)

Egitim modu (ing. educational mode); 4) Bilgi modu (ing. infomode); 5) Ticari mod

(ing. commercial mode); 6) Dans modu (ing. dancemode) (Oosterhuis, 2003).

Sekil 11 : Muscle Body (2005).
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4.1.4 E-motive ev (E-motive house)

Kas Oosterhuis’in 2003 yilinda iirettigi E-Motive Ev Projesi, biitiinlesik adapte
edilebilir bir sistemdir. Bugiin evinizin modu ne? Iyi hissediyor mu? Son zamanlarda
eviniz neden boyle tuhaf davraniyor? Belki bir doktora goriinmesi gerekir. Evinizle
yeteri kadar ilgilendiniz mi? Eviniz sizi sikiyor mu? Yoksa evinizi ihmal mi
ediyorsunuz? Eviniz sizin sikicilagtigmizi m1 belirtiyor? Kas Oosterhuis’e gore
kullanicist ile E-Motive house arasinda olusabilecek sosyal sohbet basliklar1 bunlar
gibi olabilir. E-Motive house ger¢cek zamanda sekil ve igerik degistirebilen, tamami
programlanabilir kassal bir sistemdir. Sensor ve isleticiler sayesinde anlik ihtiyaglara
duyarlidir, ayn1 zamanda kendisi i¢in bigimlenir, kullanicisini sasirtir; ona muziplik
yapar, onunla oyun oynar. E-Motive house, dnceden tanimlanmis duygusal gesitlilik
araliginda duygusal modlara gore davranmak iizere programlanmistir. Eglence modu,
rahatlama modu, egitimsel mod, ticari mod, sportif mod gibi tavirlar iginde davranmak
ve kisisel karakterini gelistirmekte 6zgiirdiir. Mimarlikta hareket kavrami kullaniciy1
her zaman daha aktif ve katilimci bir role sokar, mekanla insani1 ¢ok daha organik ve
iiretken bir iligki i¢ine sokar. Ev, kullanicilariyla bir arayiliz insa etmekte kalmaz ayni1
zamanda internet aracilifiyla dis diinyayla, ¢evresel faktorlerle de baglanti kurar.
I¢inde sayisiz itkiye programlanmistir, karmasik e-motive filtreler sindirilerek ve bir
nevi terclimanlik yaparak belirli mod aktivitelerine doniisiir. Kullanicilar evin bazi
modlarindan memnun olmayabilir, hatta ona direng¢ gosterebilir, onu uysallastirmaya
calisabilir, fikrini degistirmeye ugrasabilir. Diger bir deyisle, ev kullanicilarinin

viicutlarmin yari-sosyal bagimsiz uzantisidir. (Oosterhuis, 2003).

Sekil 12 : E Motive House Perspektifleri.
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4.1.5 Prada transformer

Rem Koolhaas ve ofisi OMA’nin 2008’de Seul, Giiney Kore’deki projesi Prada
Transformer, tek yap1 i¢ine dort ayr1 fonksiyon ylikleyerek, siirece bagli olarak kendini
adapte eden inovatif bir deneme olarak ele alinabilir. Yap1 20 metre yiiksekliginde ve
dort temel geometriye sahip ylizeylerin birbirine baglanmasi sayesinde tek bir hacim
olusturur. Yapinin fonksiyon degistirmesi programlanabilir sensor-isletici altyapisiyla
gerceklesmez. Yapi striiktiirline bagli vingler sayesinde ihtiya¢ duyulan fonksiyona
uygun geometrik tabana oturtulur, mekan farkli fonskiyon ile yiikklenmis olur. Altigen
tabana oturdugunda moda sergisi fonksiyonuna, dikdortgen zemine oturdugunda
sinemaya, ha¢ zemine oturdugunda sanat sergisi fonksiyonuna, dairesel yiizeye
oturdugunda ise davet kurgusuna doniisiir. Boylelikle, mekan1 iireten mimar, sonlu
sayida kombinasyon tasarlamis olsa da, mekan1 kendi sabitligine terketmez, bir nevi

ardinda canli bir yap1 birakmis olur.

moda sanat

sinema ozel etkinlik

Sekil 13 : Prada Transformer Projesinin farkli fonksiyonlara biirtinmesi
(Koolhaas R. and Loon E. V., 2009).

4.1.6 Bubbles projesi

Michael Fox, Scott Franklin, Axel Kilian, Miao Miao, Juintow Lin, Darius Miller ve
baz1 goniilli tasarimci tarafindan Los Angeles’ta gergeklestirilen Bubbles Projesi,
etkilesimli, uyarlanabilen pnomatik bir ortam sunmaktadir. Projede yer seviyesinde ve
st kotta balonlar bulunmaktadir. Sistem etrafindan bir ziyaret¢i olmadigi zaman
bekleme pozisyonundadir. Sisteme bir kullanic1 yaklastigi zaman sensorler hareketi
algilar, sistemi aktive eder, mekanda hareketi baslatir. Balonlar yukari-asagi hareket
ederek kullanicinin hareketine gore boslugu kurgular. Pnomatik sistem kullanicist ile
etkilesim kurar fakat ¢evresel faktorlerden gelen bilgiyi islemez; 6grenme, kaydetme

gibi fonksiyonlara sahip degildir. (Url-2).
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Sekil 14 : Bubbles Projesi gergek dlgekli yerlestime (2009) (Url-2).

4.1.7 Interactive Wall

Interactive Wall Projesi, diinya ¢apinda pnomatik ve otomasyon teknolojisi tiretimi
yapan Festo tarafindan 2009 yilinda Hannover’da uygulanmis ve sunulmustur. Sistem,
ziyaretgiyi sensOrler araciligryla algilar, bilgiyi isletim sistemine aktarir, elektrikli ve
pndmatik sistemler ile ileri ve geri dogru biikiilerek dinamik bir mekan sunar. I¢
mekana yerlestirilen duvar, 6 metre yiikseklikte olup, 7 bagimsiz segment seklinde
tasarlanmistir. Bilgiyi isleyis biciminde kaydetme, 6grenme fonksiyonlar1 yoktur,
anlik hareketlerin ortaya koydugu bilgiyi iseyerek dogrudan kullanici ile etkilesime
girer. Kullanicinin fiziksel hareketlerini algilamanin yan1 sira mikrofon sensorleri ile
algiladig1 ses dalgalarini isleyerek sesin geldigi yone gore hareket eder, lizerindeki
aydinlatma armatiirlerini harekete gegirerek, aydinlatmanin siddetini ayarlayarak tepki
verir. (Url-3).
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Sekil 15 : “InteractiveWall” yerlestirmesi (2009) (Url-3).
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Sekil 16 : “InteractiveWall” hareket ile led armatiirlerin etkisi (2009) (Url-3).

4.1.8 Ruh | hayalet projesi (Spirit | ghost project)

Ruh | Hayalet projesi, TUC Mimarlik ve Miihendislik Okulu’nda yapilmis ve test
modeli tretilmistir. Proje, egitim siirecinin verimliligine yardimci olmak igin bilgi
teknolojisi sistemlerini kullanarak operasyonel bir paradigma saglamayi amaglar.
Duyusal islem iki ana sathaya boliinmistiir. Birincisi Spirit olarak adlandirilir;
sensOrler mekandaki insan faaliyetlerini izler, baglamlarim belirler, barindirma ve
kolaylastirma konusundaki mekansal konfigiirasyonu hesaplar. Spirit sathasmin bir
kavrayis ve hesaplama misyonu vardir. Miidahale i¢in ise Ghost olarak adlandirilan
ikinci asama, etkin uzaysal ve cevresel degisikliklerle gerceklesir. Programlanmis
insan-bilgisayar etkilesim protokolleri sayesinde mekan istenilen fonksiyon i¢in en
faydali mekam yaratabilmek igin gerekli piston mekanizmalarini harekete gecirir.
Ders, tartisma, sunum yapma, izleme, miinazara gibi aktiviteler icin mekan; farkl
geometri, akustik, aydinlatma ve havalandirma hesaplamalariyla sisteme kodlanmastir.
Degisen aktivite ihtiyacina gére mekan kendini organize etmektedir. Proje i¢c mekan
ihtiyaglarina gore kurgulanmis olup ¢evresel faktorlerden gelen bilginin

sorumlulugunu tistlenmemektedir.

Sekil 17 : S| G Projesi kinetik model (Oungrinis, K.-A., Liapi, M., &
Mairopoulos, D. (2012).
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Sekil 18 : Konferans fonksiyonu durumu (Oungrinis, K.-A., Liapi, M., &
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4.1.9 Ry prototipi (Room vehicle)

Mimar ve tasarimct Greg Lynn, robotik motorlu sistemle ¢alisan, hareketli, yasayan

bir mekan tasarlamistir. Proje, 2012 yilinda Belgika’da, Interieur Bienali’nde
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sergilenmistir. Proje, kullanicinin ihtiyacina gore dinlenme, uyuma, film izleme,

yemek yeme, dus alma fonksiyonlaria es zamanli olarak yanit vermektedir.

Bienalde sergilenen 1/5 &lgekli prototip, izleyicilerin projeyi algilayabilmesi i¢in
stirekli hareket eder sekilde yerlestirilmistir. Projede 6rnegin sifir derecede mekan,
yasam alani olarak; 90 derecede mutfak ve yeme-igcme alani olarak; 180 derecede
dinlenme ve uyuma alani olarak kullanilabilmektedir. Kullanici mekanda bulunan
diigmeleri kullanarak sisteme bildirmekedir. Fonksiyon degisikligi talebini
gerceklestirirken mekan ayni1 zaman da kendi etrafinda rotasyon yaparak bigim de

degistirmektedir.

Projede cevresel faktorlerin etkisi kapsam dis1 birakilmis ve dogrudan kullanici
etkilesimi hesaplanmistir. Proje, yapay zekaya sahip olmadigi i¢cin kullanicinin es
zamanl olarak ihtiyag duydugu mekansal fonksiyonu ortaya koyarken elde ettigi
bilgiyi bir daha kullanmak iizere depolamaz. Aktive olabilmek icin her defasinda
kullanic1 tarafindan verilecek komutlara ihtiyacit vardir. Fakat komut verildiginde

komut ile es zamanl olarak calismaktadir. Beden 6lgegine uyumlu olarak tasarlanan

proje, kullanic1 i¢in dinamik, kullanisli, uyarici ve aktif bir mekan ortaya koymaktadir.

(Url-4).

Sekil 20 : RV Prototipi (2012) (Url-4).
4.1.10 Akilh Uzay Araci projesi (Intelligent Spacecraft)

Akilli uzay araci projesi, insan merkezli, yasanabilir bir uzay araci tasarimi
aragtirmasidir. Insanlarmn islevsel, fizyolojik ve psikososyal ihtiyaglarini karsilayan,
bir mekansal tasarima nasil ulasilacagina dair yaklagimlar 6nermektedir. Uygun akilli
sistemlerin, kullanici merkezli ve islevsel bir i¢ mekan igin gerekli mekansal
diizenleme ve davranigin uygulanmasini arastirmaktadir. Kullanicinin islevsel,

fizyolojik, psikososyal ihtiyaclarini karsilamay1 hedeflemektedir.
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Morfolojik agidan, Kas Oosterhuis’in uzay istasyonu tasarim teklifi ve 2000-2005
yillar1 arasinda Alles Wird Gut tarafindan gerceklestirilen Turn-on projesinden

esinlenilerek tasarlanmstir.

Yasam Alan|

Su Deposu ve
Radyasyon Kalkani

Ozel alan

Esnek ) 4 | Ara Tabaka
Dinanlk ciseicacacnaconans i b -3 4 Altyapi

Ylzey ) / Ekipman &
Depolama

Santrifuj Hareketi Igin

Tesisat & Depolama Déner Disliler

Dis Yizey Korumasi&
|zolasyon

Sekil 21 : Akilli Uzay Araci projesi sematik kesit.
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Sekil 22 : Akilli Uzay Araci projesi aktivite semast. (Oungrinis, K.-A., Liapi, M.,
Linaraki, D., & Mairopoulos, D., 2013).
Kullanic1 etkinligine dayali her zaman acgik iki etkin sistem olan Etkinlik
Degerlendirme Sistemi ve Yanit Sistemi {izerine kuruludur. Etkinlik Degerlendirme
Sistemi, aktivitelerin kaliplarint  bulmak, eylemlerin baglamini1 anlamak ve
kullanicilarin psikolojik durumunu degerlendirmek i¢in onlarm giinliik programini
izler. Miidahale gerekgesi bulunursa, Etkinlik Degerlendirme Sistemi hem mekansal

(hacim ve yiizey) hem de ortamdaki ses, gorsel, koku ve renk degisiklikleri ¢evresel
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faktorlerde gerekli degisiklikleri yapmak iizere akilli malzeme, isletici ve harekete

gegiricilerle Yanit Sistemine yol gostermektedir.
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|
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Sekil 23 : Akilli Uzay Araci projesinin zamana bagli kullanim1. (Oungrinis, K.-A.,
Liapi, M., Linaraki, D., & Mairopoulos, D., 2013).

i¢ mekanda uyku modu

"y AKILLI HAVA ARACI MODULU
hﬂ_m] Degsken i¢c mekan bélimleri

Sekil 24 : Akilli Uzay Araci projesinin i¢ mekan artikiilasyonu. (Oungrinis, K.-A.,
Liapi, M., Linaraki, D., & Mairopoulos, D., 2013).
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4.1.11 Interactive pavilion

Kas Oosterhuis ve Hyperbody Grubu, Henry Achten, Usman Haque ve Lars
Spuybroek gibi mimarlar tarafindan gelistirilen kavramlar ve uygulamalar iizerine
kurulu olan David Doria’nin projesi, ritmik hareketli segmentlerle (portico)
kurulmustur. Kullanict mekan i¢inde hareket ettikge duvarlar ve tavandaki sensorler
hareketi algilar, isler ve kullanictya gore pistonlar ileri-geri hareket ederek mekani
kullaniciya gore es zamanl olarak deforme eder. Mekan, bi¢cimi degisirken herhangi
bir islev degisikligine ugramaz. Mekanin bilgiyi 6grenme ve yorumlama kabiliyeti
olmasa da kullanicinin ger¢ek zamanl fiziksel aktivitelerine gore kendisini uyarlar,

kullaniciya anlik ihtiyag duydugu boslugu saglar. (Url-5).
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Sekil 25 : “Interactive Pavilion” kullanici hareketine gore deformasyonu.

(2014) (Url-5).

4.1.12 Oriimcek elbise (Spider dress)

Modada eksik olan sey nedir? sorusuna “Mikrokontrolciilerdir” yanitin1 veren
Hollandal1 ileri teknolojili moda tasarimer ve icatgist Anouk Wipprect teknoloji ile
tasarim1 kinetik baglamda bir araya getirmektedir. Kendisi teknolojik moda gibi
gelismekte olan bir alan ilizerine ¢alisirken moda tasarimimni; miihendislik, bilim,
etkilesim/kullanic1 deneyimi kombinasyonlarindan beslemektedir. Calismalar1
kullanict bedeni ile dogrudan etkilesimli mekanizmalar1 kapsadig: i¢in Etkilesimli
Mimarlik ile iliski kurulabilmektedir. Wipprect, teknolojiyi bireyin {izerine gore
“diker”. Sistemin yapay zekasini insan bedenine gore kurar ve beden teknolojiye bir
nevi ev sahipligi yapar. Son iirlin hareket eder, nefes alir-verir ve ¢evresine tepki verir.

Viicudun etrafin1 saran sensorler viicut hareketlerine gore stres, rahatlik, kaygi
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seviyelerini Olgebilir ayn1 zamanda bu sensorler bedenin etrafindaki boslugu
hesaplayabilir. Intel-Edison igin yaptigi “Oriimcek Elbise” (ing. “Spider Dress”)
iizerindeki sensorler ve hareketli kollar bedenin smirlarma yeni bir tanim
getirmektedir. Fonksiyonel olarak ise elbise, birinin bedene yaklasmasi durumunda
ona saldirmast seklindedir. Dolayisiyla etkilesim bi¢cimi baglaminda kullanici kadar

cevresel hareketlerle iletigim kurmaktadir.

Wipprect’in bir gelecekte, elektronigin gilinlik objelerin her birine sizacagi
Ongoriisiine dayanarak mimari elemanlara sizmasi durumu mekan tasarimi konusunu
farkli bir boyuta tasiyabilir. Mekani1 “dinleyebilen” teknoloji, bizim adimiza ifade
edebilen veya iletisim kurabilen bir arayiizle birlesince, sonsuz yeni olasililar
doguracaktir. Mimarlik, mekan ile insanin iletisimini kuran bir arayiiz haline gelerek
ihtiyaciniza ve ona nasil davrandigmiza gore her defasinda yeniden tanimlanmis

olacaktir. (Url-6).

Sekil 26 : Spider Dress (Ken Kaplan,2015).
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4.1.13 Awe projesi

Green’nin 2016 yilinda uygulanmigs olan AWE Projesi’nde, sensorler araciligiyla es
zamanli olarak kullanicr ile etkilesime giren ve kullanicinin anlik fonksiyon ihtiyacini
karsilayan bir mekanizma tiretilmistir. Etkinlesme siireci sdyle anlatilabilir: Martha,
AWE dinlenme pozisyonundayken calismak iizere ona yaklasir. AWE daha 6nce
birakilmis oldugu konfigurasyon 1’de kullanicisini beklemektedir. Martha, {izerinde
calistig1 dokiimanlart AWE’ nin yiizeylerine hem dijital hem hardcopy olarak dagitir
ve caligmaya baglar. Martha bu calismasinda konstantrasyonunu artrmak ve daha
verimli ¢alisabilmek i¢cin daha kapali, daha yakin, daha 6zel alan ihtiya¢ duydugunu
hisseder ve konfigiirasyon 2’yi saglamasi icin AWE’ye eliyle komut verir. AWE, hizl
fakat yumusak hareketlerle katlanan yilizeylerini Martha’nin ihtiyag¢ duydugu
pozisyona getirir. Martha hayalindeki konfigiirasyon i¢in son bir ince ayar yapma
ithtiyaci duyar, kizilotesi sensore elini yaklastirir, yiizeyler hareket ederken tam istedigi
konumu saglayana kadar elini tutar. Martha, son derece tatmin edici, verimli bir
calisma siireci gecirmektedir. Birden 6nemli bir dokiimani arabasinda unuttugunu
farkeder, hizlica yerinden kalkar. AWE’nin sensorleri Martha’nin bu beklenmedik
hareketine yanit olarak panelleri onun hareketi dogrultusunda aninda yukar1 kaldirr,
kapiya dogru yolunu acar. Birka¢ dakikalik duraganliktan sonra Martha’nin geri
dontistiyle AWE yeniden aktive olur. (Green, 2016)

Sekil 27 : AWE Projesi (Green, 2016).

Proje, i¢ mekana eklemlenen bir mekanizma olup kullanicisiyla dogrudan etkilesime

girecek sekilde tasarlanmistir, dis cevre ile etkilesime girmez. Mekanizmanin
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tamamima yayilmig olarak yerlestirilen sensorler, aldigi bilgiyi hesaplayacak
isleticilerle baglanti kurarak ¢aligmaktadir. Akilli bir mekanizma olarak Awe, kullanic1
bilgilerini depolar, degisen ihtiyaclar1 6grenebilir. Kullanicisini tanir ve ona adapte

olur. Farkli fonksiyonlara biiriinebilme amaciyla hareket ederek bigim degistirir.
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Sekil 28 : AWE’nin etkilesimli olarak doniisen fonksiyonlarmin artikiilasyonu
(Green, 2016).

AWE Projesi, mekana takilmis bir protez gibi c¢alismaktadir. Sabit mekanin
saglayamadigi ihtiyaglari, hesaplamali bir mekanizmanin mekana eklemlenmesi ve

kullanicistyla dogrudan gergek zamanli iletisim kurabilmesiyle saglamaktadir.

4.2  Cevresel Veriler ile Dogrudan Etkilesimli Ornekler

4.2.1 Adaptive facade projesi

Adaptive Facade Projesi, ¢evreden gelen aydinlik seviyesine gore tepki veren,
etkilesimli bir kurulumdur. En iyi 151k yogunlugunu saglamak amaciyla sistemin en
kiiciik modiiller dogrudan isletim sistemine baglhdir. Proje, yapay bir sinir ag1 gibi
oriilmiistiir. Bilgi isleyisini saglayan akilli sistem sayesinde sensorler bosluktaki 1g1k
seviyesini dlcerek ve cephe otomasyon modiillerini kullanir ve cepheyi almasi gereken

forma getirirler. Marilena Skavara’nin 2009 yilinda gergeklestirdigi bu cephe modiilii
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ic mekanda enerji tasarrufu saglamakta, ¢evreden gelen 151k seviyesine gore yasayan

bir cilt gibi davranmaktadir. (Url-7).

Sekil 29 : Adaptive Facade Projesi otomasyona bagl modiiller (Url-7).
4.2.2 Adaptive Fritting projesi

2009 yilinda, Harvard Universitesi Tasarim Okulu’nda uygulanan etkilesimli cam
cephe projesidir. Camin arasina yerlestirilen servo motorlara bagl hareketli parcalar
ciceklenme gibi bigimler alarak i¢ mekana alinan 151k degerini kontrol altinda tutar ve
enerji tasarrufu saglar. Paneller bilgi isleyis baglaminda akilli sisteme sahip olup
sensOr ve isleticiler sayesinde ¢evreden aldigi veri ile etkileserek gerekli adaptasyonu
saglamaktadir. Her an degisebilecek 151k seviyesine duyarh olup es zamanl olarak

ortamin konfor ihtiyacina yanit verebilmektedir. (Url-8).

Sekil 30 : Adaptive Fritting Projesi modiillerin farkli yogunluk gorselleri (Url-8).

4.2.3 Simons Center projesi

ABD’nin New York kenti’nde Perkins Eastman tarafindan tasarlanan 3600m?’lik
projenin cephesi, ¢cevresel etmenlere uyum saglayan bir kinetik gdlgeleme sistemine
sahiptir. Cephede geometrik formlarin olusturdugu birimler akilli motorlu bir

mekanizma sayesinde hareket ettirilmekte ve opakhigr %10 ile %85 arasinda
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degisebilmektedir. Bu hareketli paneller mekandaki 1s1 ve 151k diizeyini ayarlarken

ayni zamanda dinamik bir gorsel etki yaratmaktadir. (Url-9).

Sekil 31 : “Simons Center” ¢evresel faktorlere gore hareket eden cephe paneli (2010)
(Url-9).

4.2.4 Open Columns projesi

Omar Khan tarafindan 2010 yilinda uygulanan proje, kompozit iiretan elastomerlerden
yapilmis ve yapisal olmayan kolonlardan olusan etkilesimli akilli bir sistem olarak
tasarlanmistir. Etkilesim bigimi baglaminda 6ncelikle ¢evre ile iletisim kurar ve bunun
sonucunda kullanicisina optimal mekan olanagini sunmus olur. Hareketli kolonlar
altinda olusturdugu alami siirekli bigimde yapilandirmak iizere formunu
degistirebilmektedir. Sistem, ortamdaki karbondioksit oranmna bagl olarak
kullanicilara yanit veren dinamik, etkilesimli, kendini organize edebilen bir mekan
ortaya koymaktadir. Mekandaki karbondioksit orani istenilen oranin iizerine
ciktiginda, kolonlar asag1 dogru hareket ederek kullanicilarin arasina inerler. Boylece
kullanicilar i¢in alan daralmis olur, mekani terketmek durumunda kalirlar. Kullanict
sayisiin azalmasiyla normal degerine gelen karbondioksit diizeyini sensorler algilar
ve kolonlar yukariya ¢ekilir. Karbondioksit seviyesi diisen mekan, kolonlarin ortadan

kalkmastyla yeni kullanicilar1 yeniden igeriye kabul eder. (Url-10).

Sekil 32 : Gergek 6lgekli yerlestirme gorselleri (2010) (Url-10).
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4.2.5 Biyonik Pavyon projesi

Biyonik Pavyon, degisen ¢evresel etmenlere gore tepki veren ve uyarlanabilen bir
projedir. Alman tasarim ekibi 3deluxe’un iiretmis oldugu proje, ger¢ek zamanl olarak
ziyaretcilerle dogrudan iletisim kurabilmektedir. Projeyi saran kabuk iizerindeki
sensor ve igleticiler sayesinde dinamik olup ¢evresel faktorleri hesaplayarak konforu
optimize etmek adina formunu degistirmektedir. Proje, es zamanli olarak hem
kullanict ihtiyaglarmna yanit veren hem de cevresel parametrelere uyum saglayan

yasayan bir mekan sunmaktadir. (Url-13).
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Sekil 33 : “Biyonik Pavyon” analiz ve modelleme ¢alismalar1 (2010) (Url-13).

4.2.6 Responsive Morphogenesis

Projenin amaci, ¢evresel verilerin hesaplanarak en uygun formda mimari bir ortiiniin
elde edilmesidir. Frei Otto’nun vizkos malzeme arastirmalarindan esinlenen Andres
Harris projede Sili’nin Atacam Colii’niin iklimsel verilerini esas almistir. Giindiiz
giines 1sinlar1 direk alan ¢6lde, Ortiiniin ana amaglarindan biri miimkiin olan en genis
alanda golge ylizeyi elde etmektir. Malzeme yapisal olarak molekiiler diizeyde hizlica
stvi  halden regine-karamel yogunluguna gecebilmektedir. Tasarlanan Ortil,

malzemenin olanaklar1 sayesinde heterojen olarak kendini bi¢imlendirebilmektedir.
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Sicaklik ve riizgar yoniine gore ihtiya¢ duyuldugu bolgelerde daha fazla yogunlasarak
golge saglayabilmektedir. (Harris, 2010) (Url-12).

Sekil 34 : Responsive Morphogenesis ¢ift katmanli yiizey formu (2010) (Url-12).
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Sekil 35 : Ortiiniin giines 15181 ve riizgar ile etkilesim diyagramlar1 (Url-12).

4.2.7 Al Bahar kuleleri

Cevresel etmenlere gore kendini degistiren 6nemli 6rneklerden biri Aedas Architects
tarafindan tasarlanan ve 2012 yilinda uygulanan Al Bahar Kuleleri Projesi’dir. Proje,
ayn1 yil CTBUH (Council on Tall Buildings and Urban Habitat) Odiilleri programimda
Inovasyon Odiilii ve Orta Dogu ve Afrika’nin En Basarili Yiiksek Yapis1 Finalisti
secilmistir. Projede, Abu Dabi’nin yogun ¢61 giinesi ve %0 yagmur ihtimali gibi asir1
hava sartlar1 hesaplanarak es zamanli olarak i¢ mekan konforu optimize
edilebilmektedir. Cephe sistemi, iklim kosullarma ve mahremiyet ihtiyacina,
geleneksel statik sistemler yerine duyarli ve dinamik ¢dziimlerle kargilik vermektedir.
Sistem, giin iginde sensorler araciligiyla giines 1gmlarin yogunlugunu hesaplamakta ve

gerekli agilarda hareket ederek kullaniciya optimal konforlu mekan sunmaktadir.
(Url-13)
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Sekil 37 : Cephe golgeleme modiiliiniin kapali (sagda) ve a¢ik (solda) hali (Url-13).
4.2.8 SDU Campus Kolding binas1

Danimarka’nin Kolding sehrinde Henning Larsen Architects tarafindan 2014 yilinda

iiretilen proje, ¢evresel etmenlere duyarli kinetik cephesiyle 6ne ¢ikmaktadir.

Glines kiric1 sisteme, 151k ve 1s1 seviyelerini siirekli olarak 6lcen ve kepenkleri mekanik
olarak kii¢iik bir motorla kontrol eden sensorler takilmistir. Hareketli perfore ¢elik
sistem, 1600 adet 3mm kalinliginda tiggen panelden olusmaktadir. Hareket eden
paneller, giin ve y1l boyunca yapiya gelen 1sinlara uyum saglayarak gerekli konforlu
iklimi i¢ mekanda saglamaktadir. Binada basta cephe olmak flizere siirdiiriilebilir
sistemlerin uygulanmasi sayesinde enerji ihtiyact Danimarka’da bulunan benzer

ozellikteki yapilara gore %50 daha azdir. (Url-14).
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Sekil 39 : SDU Campus Kolding Binasi Cephesi (Url-14).
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Cizelge 1: Proje 6rneklerinin analizi
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5. SONUC VE TARTISMA

Bilime yon verebilmek, tiretilen diisiincelerin kendine yer bulabilmesi adina gelecek
iizerine tahminler yapmak kac¢imilmazdir. Gelecege yonelik Ongoriiler karsiligini
bulamasa bile bu ongoriilerin iiretilmesi son derece 6nemlidir. Diisiince striiktiirii ya
da bu striiktiirden ¢ekilen kilcal bir diisiince yeni fikir olasiliklar1 dogurabilir. Tezin
amact da bu dogrultuda Etkilesimli Mimarhk baglaminda gelecegin mekanmin

olasiliklarmi tartigsmaktir.

Teknoloji ile mimarlik arasindaki dogrudan iliskinin giincel olasiliklar1 sorgulanmas,
bu dogrultuda etkilesimli mimarhigr besleyecek, kendi biinyesine katabilecegi
teknolojik kanallar kavranmistir. Etkilesimin mimarlikta viicut bulmasi i¢in hareket
kavramina ihtiya¢ oldugu belirlenmistir. Etkilesimli mimarlik baglaminda kendini
degisen ihtiyaglara gore adapte edebilen, kullanicisi ile ¢ift yonlii etkilesim kurabilen
yapilarin olumlu yonleri ve mimarlik disiplinine genel katkisi 6rnekler iizerinden

irdelenmistir.

Tez ¢aligmasi kapsaminda mekanimn igerden kullanici; disaridan (¢evresel faktorler)
tarafindan degisim talebine etkilesimli mekanin ne sekilde yanitlar verebildigi
incelenmistir. Bu dogrultuda hem kullanicis1 hem de ¢evresel faktorler ile es zamanli
ve dogrudan etkilesim kurabilen mekanm, Kas Oosterhuis’in hayal ettigi agik-canl

mekana ulagsma potansiyeline sahip oldugu tespit edilmistir.

Etkilesim kavramiin ¢ift yonlii iletisimi gerektirdigi saptanmistir. Cevre faktorleri ve
kullanic1 temel olmak ilizere tasarima yon veren tiim aktorleri analitik yontemlerle
coziimlendiren, siirece ve degiskenlere bagli alternatif durumlar1 iireten ve en elverisli
sonuclarin degerlendirilmesine olanak veren bir tasarim anlayis1 ortaya koymaktadir.
Bu anlayisin sonug olarak sundugu analitik yontemler ve elde edilen uyarlanabilen

degisken sonug alternatifleri beklentilere cevap verebilir niteliktedir.

Etkilesimli Mimarlikta faktor olarak kullanici bashigindaki tartismanin sonucunda,
iktidarin mimarin tekelinden alinip kullanici ile paylastirilmasi baglaminda kigisellesmeye

daha yatkin ve daha verimli mekanlar iiretilebilecegi belirlenmistir. Kullanic1 ile akill
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arag ve sistemlerin dogrudan etkilesiminden ortaya c¢ikan mekanin olasilik ve
olanaklar1 tartisilmistir. Hem kullanicinin hem de teknoloji ile donatilmig ara¢ ve
sistemlerin  birlikteligiyle devingen, uyum saglayan, Ogrenen agik-mekana
ulagilabilecegi belirtilmistir. Adapte olabilme, yanit verebilme ve etkilesim kabiliyeti
olan mekanizmayla kullanici iletisim kurmaya basladigi zaman, kullanici ve mekan
birbiri iizerine gegmeye baslar. Mekan, kullanicinin ihtiyaglar1 dogrultusunda emir
alan, onu isleyen, tepki veren boylelikle kendini doniistiiren bir imalat haline gelir.
Kullanict mekanla, mekan da kullanici ile fiziksel baglamda bir olur. Boylelikle insan
bedeni mekana, mekan da bir nevi insan bedenine takilir. Kullanici ile teknolojik
donanimlar adeta birbirini giyer, birbirleri ile icice gegerek etkilesimli mekani
tanimlarlar. Bu iki faktorii icice gecirmek, lstiiste bindirmek, ¢aprazlamak iiretken
mekan olasiliklarmi1 katlayarak artirabilir. Kullanic1 ve teknolojik sistemleri
birbirlerine rakip olarak gormenin bir anlami yoktur. Mimarmn tekil iktidarmin
yanilgisina diigmeden, bunlardan birini nihai iktidar olarak digerine tercih etmekten de
sakinmak gereklidir. Yapilmasi gereken, hem kullanicinin hem de teknolojik ara¢ ve
sistemlerin kendi Ozgiirliigiinii ilan ederek birbirine akmasini saglamak ve iireten

mekana ulasmak olabilir.

Dolayisiyla yeni teknolojik veriler mimarligin konvansiyonel yaklagimini terk ederek
yeni bir ufuk agmasina 6nayak olabilir. Anlik ihtiyaglar1 algilayip tepki veren, uyum
saglayan sistem ve mekan arayisi, kullaniciya dogrudan eklemlenmis bir mekan olma
durumunu isleyen bir senaryo haline getirebilir. Son iiriin olarak mekan aslinda hig bir
zaman sonlanmaz, kullanici-teknolojik ara¢ ve sistemler ile devinimli olarak
etkilesimdedir. Bu etkilesim ile kullanicinin ve daha sonra mekani olusturan fiziksel
elemanlarin girdigi bilgiyi isleyerek cevap vermeye baslar. Son iiriin olan mekanin,
stirekli bicimde bilgiyi islemesi ve isledigi bilgiyi geribeslemeli olarak ortama
aktarmasi onun ireten, diisiinen devingen bir imalat olarak tanimlanabilmesinin

yolunu agabilir.

Gelecekte belki de mimar hemen her seyi kendi iiretecek sistemi tasarlayacaktir. Her
mekan zaman i¢inde bir takim degisikliklere ugrar fakat onemli olan daha nitel
degisikliklerin saglanmasi ve bu degisikliklerin siirekli kilmmasidir. Mimarlik, kendi
kendini iireten, yap1 malzemesini-dokusunu, insan iligkilerini siirekli sentezleyen ve
diizenleyen bir sisteme evrilebilir. BOylece mekani sonsuza dek doniistiirme

sorumlulugu mimar ile kullanici arasinda geri-beslemeli daha iiretken bir ortamda
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paylasilir. Bunun sonucunda seri iiretilmis her {iriin digerinden farkli, kendine 6zgii
olarak iiretilebilir. Tiim iktidar ne mimarda, ne kullanicida ne de teknolojik araglarda
olacak, fakat 6zgiirliikk ve kontroliin i¢ige gegmesi baglaminda iktidar, mekani yaratan
tiim aktorlere paylastirilabilecektir. Dolayisiyla teknolojinin, nesnenin, yapayin canli
olanin hayatina sizmasi onun bireysel varolus ve kendini gergeklestirme giidiisiiniin
oniine engel koymayacak aksine ona yardimci olacaktir. Mekan da bdylelikle bir tiir
canli, agik-mekana, mutant-mekana, tamamlanmamais, hep insa ve mutasyon halindeki

bir mekana doniisebilecektir.

Kullanicinin mekan tizerindeki prodiiksiyonunu sona erdirmeden mekanimn kendisi de
hep iireten, insa halinde olan bir tiir Ag¢ik-Mekan’a doniisebilir. Her mekan az ¢ok
devinim halindedir ama bu noktada bahsedilmeye ¢alisilan daha nitel degisikliklerdir
ve bu degisikliklerin stirekliligidir. Boylece kullanict mekanin farkh kullanimlariyla
kars1 karsiya kalacaktir. Kullanic1 mekani her seferinde farkli sekilde deneyimleme
firsat1 bulurken, mimar da belki oyunun kurallarini1 degistirebilme sansina erigsebilecek,

sisteme gerekli yerden miidahale edebilecektir.

Etkilesim kavraminin yaratt§i cosku ve potansiyel mimarligin gelecegine iliskin
yiiksek bir beklenti olusturmakadir. Tezde deginilen bazi tasarimcilarin 6ngordigi
iizere belki etkilesim kavrami mimarligin gelecegine yon verecektir, belki gelecekte
tasarlanacak her yap1 kullanicisiyla dogrudan ve cift yonlii iletisim kuracak sekilde
tasarlanacaktir. Fakat giinlimiizde heniiz konunun yaratmis oldugu yiiksek
potansiyelin aksine mimari proje iiretimini besleyecek noktaya gelememistir. Bunu
realize olmus, uyulanmis proje sayisnin diisiik olmasindan anlayabilmekteyiz.
Diinyada tezde bahsedildigi gibi bir ¢ok liniversitenin mimarlik fakiilteleri etkilesimli-
Kinetik mimarlik tizerine laboratuvarlar kurup, deneysel projeler gelistirmektedirler.
Hatta bu projelerin sayis1 ve ulastiklar1 noktalar her gegen giin daha ileri seviyeye
gelmektedir. Dolayistyla giliniimiizde akademik ortamda iiretilen Ornekler realize
olmus Orneklerden sayica daha fazladir. Yeni teknolojilerin mimaride kullaniminda
ekonomi faktoriiniin zorlayiciligi projelerin uygulama safhasina gecebilmesini
zorlastirmaktadir. Enerji tasarrufundaki etkin diizey, 6zellikle cephe sistemlerinin

etkilesimli olmasina 6n ayak olmaktadir.

Ornekler irdelenirken 6ncelikle mekanin kim/ne ile etkilesim kurdugu, daha sonra
etkilesimde alinan bilginin ne sekilde islendigi ve sonugta etkilesimin mekan lizerinde

ne gibi etkileri olabilecegine bakilmistir. Etkilesimli mimarlik 6rneklerinin genellikle
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ya kullanici ile ya da gevresel etmenlerle etkilesim kurmasi dikkat ¢ekmistir. Ayni
anda hem kullanici hem ¢evresel etmenlerle etkilesim kuran proje drnek sayist ¢cok
azdir. Cephelerde daha fazla goriilen gevresel etmenlerle etkilesim kurma durumu ise
akademik boyuttan uygulama safhasina daha fazla ulagsmistir. Mekanin 6grenen bir
sisteme sahip olmasi baglaminda ele alinan yapay zeka kavramina heniiz uygulanmis
projelerde nadiren rastlanabilmektedir. Fakat gelecekte yapay zekanin etkilesimli
mimarliga kazandirabilecegi yeni boyut dikkate alinmalidir. Akilli sistemler, sensor

ve isleticilerin tiim Orneklerde kullanildigi saptanmistir.

Mekanin etkilesimli ve hareketli olmasi nedeniyle projelerin genellikle bigim
degistirdigi belirlenmistir. Bazi projelerde bigim degistirme genisleyip-daralma, bazi
projelerde ise kendi etrafinda rotasyon seklindedir. Fonksiyon degistirme ise kullanici
ile etkilesim kuran projelerin bazilarinda goriilmekteyken cevresel etmenlerle iletisim

kuran projelerde goriilmemektedir.

Etkilesimli Mimarlikta ¢evresel etmenlerle etkilesen orneklerde temel amag enerji
tasarrufu oldugu i¢in i¢ mekanda ciddi enerji tasarrufu saglanmaktadir. Is1 kontroliiniin
en etkin sekilde yapilabilmesini saglayan bu projeler gelecekte diinyanin en biiyiik
sorunlarindan biri olan kiiresel 1smmmaya ¢o6ziim sunabilir. Kullanic1 etkilesimli
projeler ise daha ¢ok kullanici ihtiyaglarmi karsilamaya yonelik olarak programlandigi
icin dogrudan enerji tasarrufuna odaklanmamaktadir. Fakat bu projeler zaman ve
enerji kaybinin azaltilmasmi hedefledigi i¢in dolayli olarak enerji tasarrufu

saglamaktadir denilebilir.

Utopya drneklerindeki gibi yeri en bastan kurgulamak ya da yeni yer aramak kaygisin1
alt ederek yarali, ¢liriimiis, bozulmus, islevini kaybetmis noktalara direk miidahale ile
mekani evirmek bir yontem olarak kullanilabilir. Etkilesimli Mimarlik {iriiniinii yeni
bastan yapmak kadar, varolanin {izerine miidahale de teknolojinin verilerini i¢ine
almay1 reddetmeyen spekiilatif ve pragmatik bir mimarhgi canlandirabilecek bir
yontem olarak diisiiniilebilir. Bu durumda etkilesimli mekanizmalarin; tiretken, canl,

devingen mekanin elde edilmesi yolunda iki sekilde katkis1 olabilir:

1. Varolan yapilar igin; Giiniimiiziin yapisinin sabit tasiyicilarii bozmadan, ona
eklemlenerek kurgulanacak, programlanacak etkilesimli mekanizmalarin iretilmesi. Bu
baglamda yapinin ¢alismayan, islemeyen ve hesaplanan yeni ihtiyaglar dogrultusunda
mimari elemanlarin etkilesimli olarak tasarlanmasi ve varolan yapilarla birlikte ¢aligan

mekanizmalar etkilesimli, devingen ve canli mekanlar yaratilmas.
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2. Yeni yapilacak yapilar i¢cin; Yapinin tiim mimari elemanlarinin kullanicisiyla dogrudan
etkilesimli olarak hesaplanmasi, etkilesimli olarak tasarlanmasi ve giinlimiiziin teknolojik

verilerini igine alarak iiretken, canli ve devingen mekanlar yaratilmasa.

Yeni teknolojilerin giderek ekonomik hale gelmesi, daha ulagilir olmasi, yakin
gelecegin mimari yaklasimlarma Etkilesimli Mimarligi kagmilmaz olarak
sizdiracaktir. Glinlimiiz mimari, daha fazla sayida degil daha akilli yapilar iiretmek
zorundadir. Belli bir siire i¢inde tiiketilen ve yerine yenisinin gereksindigi yapilar

yerine; devingen, yaratici, liretken ve canli yapilar iiretecektir.
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