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TANITIM

Bu calismanin ana fikrini, 23 Ekim 2000 tarihinde “(c+v) (c—v) Ispat1 — Isigin Hizi Relativdir” adli
ilk makalemde yayimlamistim. Bu ¢aligmanin Alice Yasasti’nin varligini kisa yoldan ispat ettigini
diistindiigiim icin makalenin degisik versiyonlarina biitiin Alice Yasast programlarinda yer verdim.

Zaman igerisinde konuyu, dis kosullardan yalitilmus bir tiipiin i¢ine tastyarak anlatmay: diisiindiim
ve Nisan 2010°da “Tiip ve Ozel Relativitenin Altin Kural” isimli bir makale yayimladim. Bu
makaleyi Agustos 2025’te “Tiip ve Alice Yasasi’nin Teorik Ispat1” adiyla giincelledim.

Elbette ki Alice Yasast Versiyon 9’a da bu ¢alismay1 koymam gerekiyordu. Burada hem
animasyonlar1 daha giizel hazirladim hem de konu anlatimini miimkiin oldugunca eksiksiz tutmaya
calistim.

ISPATIN YAPILIS SEKLI

Alice Yasasi’nin varligiin ispat1 iki asamadan olusur.

Birinci agsamada ¢6ziilmesi gereken problem tanimlanir ve fizikteki Mevcut Teorilerden problemi
¢ozmesi istenir. “Mevcut Teoriler” kapsamina Klasik Mekanik, Elektromanyetik Teori ve Ozel
Relativite Teorisi dahildir.

Ikinci asamaya ge¢mek icin “Mevcut Teoriler” adina su sonucun ifade edilmesi beklenir:

“Elimizdeki mevcut bilgi birikimiyle problemin ¢éziimiine ulagilamamigtir.”

Bu noktada Alice Yasasi devreye girer ve kendi ¢6zliim yolunu ortaya koyarak problemi ¢ozer.
Problemin ¢6zlimii i¢in tek bir secenegin bulunmasi, Alice Yasasi’nin varligini ispat eder.

Problemin bir ¢éziimiiniin olmadig1 seklinde bir tez de 6ne siiriilemez. Ciinkii problemin bir
¢Oziimiiniin olmasi1 gerektigi agiktir.



TUP CIHAZININ TANITILMASI
Tiip, simetri prensibine gore tasarlanmis bir cihazdir.

Bir tiipiin i¢inde, karsilikli olarak hareket edebilen iki kizak vardir. Tiipiin her iki ucunda birer 151k
kaynagi bulunur. Cihazin ¢aligsmasi, kizaklar hareket ederken her iki yandan kizaklara dogru birer
151k demeti gonderilmesi seklindedir.

Tiipiin orta noktasini temsil eden simetri eksenine gore kizaklar, her zaman esit uzakliklarda ve
birbirlerinin simetrigi olan konumlardadir. Hizlarinin biiytikliikleri esittir.

Kizaklarin kenarlarina ve orta noktalarina 151k sensérleri yerlestirilmistir. Ol¢iimler bu sensérler
yardimiyla yapilmaktadir. Kenar sensorler yar1 gegirgendir; 151k bu sensdrlerin i¢cinden gegerek
yoluna devam edebilir. Orta sensdrler ise gecirimsizdir ve 1giklar i¢in son varis noktasidir.

Isiklarin istenilen anda yanmasini saglayan ayarlanabilir bir tetik mekanizmasi vardir. Kizaklarin
merkezlerinde bulunan {iggen ¢ikintilar ile tetik mekanizmasinin tiggenleri ayni hizaya geldiginde
151k kaynaklari tetiklenir ve tiipiin her iki ucundan birer 151k demeti gonderilir. Calismada,
tetiklenme ile 1s1klarin gonderilmesi arasinda bir zaman gecikmesinin olmadig1 varsayilmistir.
Ayrica gonderilen 151k demetlerinin tamamen kizaklara odaklandigini ve diizgiin bir dikddrtgen
seklinde yayildigini varsayiyoruz.

Kizagn iizerinde, gerceklesen olay hakkinda bilgi veren ii¢ lamba vardir: sol, orta ve sag. Isiklar
kizagin sol ve sag kenar sensdrlerine ayn1 anda varirsa kenar lambalar yesil, ayn1 anda varmazsa
kirmizi renkte yanar. Benzer durum orta sensor i¢in de gecgerlidir. Isiklar kizagin orta sensoriine
ayn1 anda varirsa orta lamba yesil, ayn1 anda varmazsa kirmizi renkte yanar.

Her kizagin lizerinde iki saat vardir. Her saat, kendi tarafindan gelen 1s181n kenar sensor ile orta
sensor arasindaki mesafeyi ne kadar siirede kat ettigini gosterir.

Sayfada sol alttaki tablonun iist kisminda, kizak tarafindan Sl¢iilen 151k hiz1 degerleri verilir.
Tablonun alt tarafindaki degerler 1siklarin kenar sensdrlere ve orta sensore varis zamanlarini ve
ayrica kizagin simetri eksenine olan uzakligini gosterir. Simetri prensibi geregi, kizaklarin birinde
gerceklesen bir olay diger kizakta da es zamanl olarak gergeklesmektedir. Bu nedenle tablodaki

Olctim degerleri her iki kizak i¢in de gegerlidir.

Animasyondaki biitlin veriler, tiipiin referans sistemine gore tanimlidir.



ANIMASYONUN KONTROLU
Tiipiin ve kizaklarin uzunluklari, sagdaki kontrollerle degistirilebilir.
Isiklarin rengi ve saydamlig degistirilebilir.

Animasyonda kizaklar, 1 px/frame hizinda hareket edecek sekilde kodlanmistir.
Is1gin hiz1 1-10 px/frame arasinda ayarlanabilir.

Dolayistyla animasyonun yorumlanmasinda kizaklarin hizi oransal bir deger olarak ele alinmalidir:
Kizak hiz1 = ¢ / secilen 151k h1z1 degeri

Animasyon istenilen sekilde ayarlandiktan sonra “Baglat” butonuna basildiginda otomatik olarak
oynar. Kontrol ¢gubugunu kullanarak animasyonu elle de oynatabilirsiniz.

Animasyonun iki ¢alisma modu vardir: “Mevcut Teoriler” modu ve “Alice Yasas1” modu. Secilen
moda gore 1s1klarin davranis sekli degismektedir.

PROBLEMIN TANIMI

Problem tanimi: Cihazi kullanarak tiipiin her iki yoniinden gonderdiginiz 1siklarin, kizaklarin orta
sensorlerine ayn1 anda varmasini saglayiniz.

On sart

Problem kolay gibi goriinse de kendiliginden gelen bir 6n sarta sahiptir. Kizagin kenarlarina birer
lamba yerlestirdigimizi diisiinelim. Kizak hareket ederken bu lambalar1 ayni anda yakarsak
lambalarin 1s1klar1 kizagin ortasindaki sensdre ayni anda varir. (Bu durumu agiklamak icin genelde
Galile Relativite Prensibi kullanilmaktadir.)

Dolayisiyla problemin ¢6ziimii i¢in su sart vardir: Isiklar dncelikle kizaklarin sol ve sag kenar
sensorlerine ayn1 anda varmalidir. Ancak bu sart saglandiginda 1siklar kizagin ortasindaki sensore
ayn1 anda varacaktir.

Problemin giincellenmis tanimi: Mevcut Teorilerin bilgilerinden yararlanarak tiipiin
lambalarindan gonderilen 1siklarin, kizaklarin kenar sensorlerine ayni anda varmasini ve ardindan
orta sensorlerine ayn1 anda ulagmasini saglayan ¢éziimii gosteriniz.

PROBLEM COZUMSUZ DEGILDIR

Problemin ¢6ziimsiiz oldugu 6ne stiriilemez. Tek bir kizak ve kizagin ortasindaki sensorii
kullandigimizi diistinelim. Her iki 15181n orta sensorde bulustugu bir durum mutlaka vardir. Cihaz
simetri prensibini koruyacak sekilde calistig1 i¢in ayn1 durum diger kizak i¢in de gegerli olacaktir.

Kenar sensorleri, problemin kilidini olusturur. Isiklarin kenar sensorlere es zamanli varma 6n sarti,
problemin dogru bir sekilde kurgulanmasini saglar. Galile Relativite Prensibi tarafindan korunan bir
kosul oldugu i¢in de kars1 ¢ikilmasi dogru degildir.

Kenar sensorlerin yerlerine 45 derecelik ikiser ayna yerlestirerek de ayni problemi olusturabilirdik.
Olay kurgusu bu durumda sdyle olurdu: Disaridan gelen 1s1k ilk aynadan yansir, hemen ardindan



ikinci aynadan yansiyarak orta sensore dogru gider. Isiklar ayni1 anda aynalara ulasmadiklari
takdirde orta sensore ayni anda varamayacaktir.

Kenar sensorler olmadan problem gerceklikten uzak sonug verir.

MEVCUT TEORILER NEDEN COZUM URETEMEZ

Mevcut Teoriler icin —SR de buna dahildir— durum soyledir: Isiklar, yayildiklari andan itibaren c
hiziyla kizaklara dogru gidecektir.

Kizaklara varma durumu da su sekilde gerceklesir:

e Isiklarin kenar sensorlere ayn1 anda vardigini varsayalim. Bu durumda orta sensdrlere ayni
anda varamazlar (Demo 1 butonu).

e Isiklarin orta sensorlere ayni anda vardigini varsayalim, bu takdirde kenar sensorlere ayni
anda varmamis olacaklardir (Demo 2 butonu).

Ayrica ¢oziim, simetri prensibinden dolay1 her iki kizak icin es zamanh olarak saglanmak
zorundadar.

SR teorisinin kullanilmasi durumunda da ¢6ziim yolu yoktur.

SR ile ¢oziim tiretilebilecegini diisiinebilirsiniz. Deneyiniz. Animasyonun kodlamas tiip referans
sistemi temel alinarak yapilmistir. Animasyondaki verileri kullanarak veya benzer bir animasyon
hazirlayarak SR’ye gore animasyonu programlayabilirsiniz. SR’ye gore olayin nasil
gerceklesecegini burada benim yazmam dogru olmazdi. Calismanin kaynak kodlarina buradan
erisebilirsiniz.

Sonugta Mevcut Teoriler kilidi acamaz ve hicbir sekilde ¢oziim iiretemez.
Coziim yolu, Mevcut Teorilerin bilgileri disindadir.

Bu asamada artik sunu sOyleyebiliriz: Coziimii veren teori dogru olan teori olacaktir.



ALICE YASASI PROBLEMIi COZUYOR

Mevcut Teoriler ¢oziim iiretemedigine gore artik daha rahat diisiinme imkanimiz vardir. Artik
Mevcut Teorilerin sinirlamalari disina ¢ikma 6zgiirliiglimiiz vardir.

Coziim icin Once tek bir kizagin referans ¢ergevesini temel alarak diisiinelim. Kizagin referans
cergevesine gore kendisine gelen 1siklarin hizlarinin ¢ oldugunu bastan kabul edelim. Isiklari
kizagin orta noktasina gore soldan ve sagdan ayni uzakliktan ve ayni1 anda yola ¢ikartalim. Bu
takdirde her iki yonden gelen 1siklar kizagin orta noktasindan her an esit uzaklikta olacaktir,
dolayisiyla kizagin kenar sensorlerine ayni anda varacak ve ardindan orta sensore ayni anda
varacaktir. Ayrica, kizagin uzunlugu veya tiipiin uzunlugu sonucu degistirmeyecektir. Kizagin
kendisine gelen 15181n hizin1 daima c olarak 6lgecegi de bu durumda agik bir bilgidir.

Olay1 simdi iki kizak i¢in diisiinelim. C6ziim i¢in 1s1klar1 her iki kizagin merkezine esit
uzakliklardan yola ¢ikarmak gerekmektedir. Coziimii saglayabilecek tek bir konum noktasi
vardir: Kizaklarin orta noktalar1 simetri ekseninde iken 1siklar tetiklenmelidir.

Buraya kadar tamam. Ama 1siklarin ters yonlerde giden iki kizaga ayn1 anda varmasi
gerekmektedir. Isiklar1 eger tek parca halinde birakirsak bu gerceklesemez. Iste bu noktada
devrimci diisiinceyi yiiriirliige sokuyoruz ve diyoruz ki:

Isik, varacagi hedefin referans sistemini temel alarak ona gore ¢ hiziyla gider. Bu diisiincenin
sonucu olarak tlipten ¢ikan 1siklar iizerinde bir ayrismanin gergeklesmesi gerektigini kabul etmis
oluruz. Aciklamasini da su sekilde yapabiliriz:

Tiipten ¢ikan 1s1klar baglangigta bir foton demeti halindedir. Demet i¢indeki her bir fotonun
varacagi hedef iki kizaktan biri olacaktir. Dolayisiyla ayn1 kizaga giden fotonlar kendi aralarinda
birer grup olusturacaktir. Sonug 15181n ayrismasi seklinde tezahiir edecektir. Her foton grubu kendi
hedefini referans alacak ve ona dogru c hiz1 ile gidecektir.

Size ilging bir sey sdyleyeyim. “Isik, varacagi hedefin referans sistemine gore ¢ hiziyla gider”
sOylemi aslinda Alice Yasasi’na 6zgii bir soylem degildir. Ciinkii “Isigin hiz1 biitiin referans
sistemlerine gore c¢’dir” denildigi zaman bu Alice Yasasi’nin sdylemini de dogal olarak kapsar.
Yanlis olan 15181 hizinin biitiin referans sistemlerine gore ¢ oldugunu diisiinmektir. Alice
Yasast’nin ¢6ziim yolu, ¢ 151k hiz1 sabitinin varma hedefine gore tanimh bir sabit oldugunu
gosterir. Problemi ¢6zen bu yeni bilgidir.

Kizaklarin hizlarin1 +v ve —v olarak tanimlarsak, tiip referans cercevesine gore saga dogru giden
+v hizindaki alt kizaga soldan gonderilen 15181n hiz1 (c+v) ve sagdan gonderilen 15181n hizi (c-v)
olur. Bu matematik Alice Yasasi’nda “(c+v) (c-v) matematigi (yeni adiyla Alice Matematigi)”
olarak adlandirilmistir.

Alice Yasasi problemin ¢oziimiinii verebilen tek secenektir. Dolayisiyla bu ¢6ziim yolunun Alice
Yasast’nin varliginin ispatt oldugunu sdyleyebiliriz.

Saygilar sunarim
Han Erim



