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Calismanin amaci, robotlart yonetmek ile ilgili diisiinceleri ve bu diisiincelerin gerekgelerini
yonetimin fonksiyonlar1 baglaminda ortaya koymaktir. Bu dogrultuda 185 katilimciya robotlari
yonetmenin ‘yonetim’ olup olmadigi sorulmus, katilanlarin ve katilmayanlarin gerekgeleri
karsilagtirilarak yonetimin bes temel fonksiyonu agisindan bir degerlendirme yapilmis,
ayristiklar1 noktalar belirlenmis, dahas1 ayni fonksiyondan destek alarak farkli dayanak noktalari
ile cevaplarin1 gerekgelendiren iki grubun bakis agisi farkliliklart ortaya konmus ve son olarak
robotlarin gelecegine iliskin algilanan tehdit ve varsayimlar tartigilmistir.
AST OLARAK ROBOTLAR VE YONETIM
Robotik teknolojilerin bugiinkii gelisimi, yakin gelecekte isgilicli kavraminin ne oranda
degisecegine dair fazlasiyla ipucu vermekte ve elbette insanoglu i¢in potansiyel bir tehlikeye
isaret etmektedir. Peki robot isglicii yonetim/yoOneticilik anlayigini ve pratigini nasil etkileyecek?
Insan1 ve robotu ydnetmek arasinda ne gibi farklar olacak? Bu sorularm cevaplar kehanet
kategorisinden artik giiniimiiz gergekligine tasinmis ve yonetim nosyonuna sahip kisilerin fikir
yiiriitebildigi bir konu haline gelmistir.
19.yiizyilda Luddite Hareketi ile is¢iler, Endiistri Devrimi’nin yasamlarini tehdit ettigi
diistincesiyle fabrikalarda makineleri kirmislardi. Ancak bugiin teknolojik degisimin kapsami
sadece otomasyon sistemi ile smirli kalmayip bunun c¢ok oOtesine gecmis ve calisanlarin
yasamlarimi ¢ok yonlii etkilemistir. Bu tehditle basa ¢ikmak i¢in tip literatiiriinde bir ¢alismada
(Atchabahian ve Hemmerling, 2014) 2030-45 yillarinda robotlarin zekasinin ileri diizeylere
cikacagl varsayimiyla onlari iyi bir uygulayici olarak kabul etmenin ve buna karsilik insanlarin
daha ¢ok karar verme ve problem ¢6zme yonlerini giiclendirmelerinin mantikli oldugu ileri
siiriilmektedir. Dahas1 Codrington (2018) robotlar1 tehdit olarak gérmek ve onlarla yarigmak
yerine igbirligi i¢ine girmenin ve endiistriyel yapilarda insan-robot takimlarin1 koordine etmenin

pesinde olunmasi gerektiginin altin1 ¢izmekte ve yoneticilere diisen gorevleri elestirel diisiinme,



sosyal ve duygusal zeka, cesitlilik zekasi, yaraticilik, tasarim odakli diisiinme, hikaye anlaticilig
ve disiplinlerarasilik becerilerini gelistirmek seklinde siralamaktadir.

1770 yonetici ile yapilan bir arastirmada, robotlarin isgiiciine katilimi ile birlikte yoneticilere
islerini kolaylastiric1 bes faaliyet Onerilmistir. Bu Oneriler; idari islerin yapay zekaya sahip
robotlara birakilmasi, yoneticilerin daha ¢ok fikir yiiriitme 6zelligine odaklanmasi, makinelerin
birer meslektas olarak egitilmesi, tasarim odakli diisiince ile yaratici fikirlerin hayata gegirilmesi
ve yoneticilerin daha ¢ok sosyal becerilere ve iletisim ag1 kurmaya odaklanmasi seklindedir
(Kolbjornsrud, Amico ve Thomas, 2016). Yapay zeka robotlarin daha otomatize islere
yonlendirilmesi ile deneyim, bilgi ve birikimden yararlanarak stratejik kararlar alma ve tasarim
odakl1 diistinme becerilerinin yine insanda kalacagi bu fikri, McAfee ve Brynjolfsson’in (2017,
s.45), ‘Donanimlar, yazilimlar ve aglarin istilasina ugramis bir diinyada bile insanlar, fikir
yiiriitme -eldeki verilerle ezbere hesaplamalar yapmanin 6tesine gecerek diistinme- becerileri
sayesinde degerlerini koruyacaktir’ seklindeki sozleriyle de desteklenmektedir. Bu yaklagim
liderlerin ¢esitli isgiiclinii birarada tutma ve yaratici zeka-sosyal zeka arasinda denge kurma
konusundaki sorumlulugunun altini ¢izmektedir. Ote yandan biiyiikk veriden elde edilen
tahminlerin, deneyim ve muhakeme gibi insan vasiflarinin yerini alabilecegi ve analist ve idareci
olan orta kademe yoneticilerin azalacagi fikri de ters yonde bir diisiincedir. Dahas1 karar alict
olan iist yonetimin yerine tek bir ‘giiclii algoritma’nin kullanilabilir olacag: gelecege iliskin bir
baska varsayimdir. (Ford, 2018).

Insanoglunun kendine rakip olacak yapay zekalara kars1 temkinli olmasi ve onlar1 calistirmak
istemesi olduk¢a dogaldir. Hatta robotlarin ‘kisi’ gibi taninmasindan rahatsiz olan bir diisiince
bi¢imi de s6z konusudur. Bu goriise gore kisi olarak goriilmek, yasal ve ahlaki sorumluluklar1 da
beraberinde  getirmektedir. Ayrica robotlar1 insansilagtirmanin  insanlari daha ¢ok
insansizlagtiracagi gibi bir korelasyon olmadigi i¢in insanin karar verme giidiisliniin 6n plana
cikacagi disiiniilmektedir (Bryson, 2009). Bu goriis robotlarin emir-komuta zincirinde her
denileni yapan ve insanlara itaat etmek zorunda olan ‘kdle’ metaforundan destek almaktadir.
Dolayistyla bu goriisiin yoneticilik isinin yetki ve emir verme yoniine hizmet ettigi sdylenebilir.
Insan-robot etkilesimi ile ilgili calismalarda (Dautenhahn, 2007) karsilikli etkilesimin dogas1 ve
sosyal davraniglar tizerinde durulmaktadir. Robotlarin igyerinde insanlarla iletisim kurmasi ve

sosyallesmesi yakin gelecekte daha sik karsilasilan bir durum olacaktir. Ancak bu yoneticilerin



‘bagkalar araciligiyla is gorme’sini kolaylastiracak kadar etkin hale gelebilecek mi ve orgiitlerde
iletisim tasarimi ne denli degistirecek, heniiz cevabi bilinmeyen sorulardir.

Insan beyninin ¢alisma prensiplerine gore tasarlanan yapay sinir aglari, biiyiik veriyi kullanarak
makine Ogrenmesi ile tahmin algoritmalarini ortaya g¢ikarmaktadir. Dolayisiyla bu aglarin
ogrenme Orneklerinin kodlanmasiyla insan denetiminde &grenmesi miimkiin hale gelmistir.
Ancak insanlarin herhangi bir denetim mekanizmasina ihtiya¢ duymadan i¢giidiisel ve algisal
olarak Ogrenme bi¢imi heniiz robotik teknolojinin ulasabildigi bir nokta degildir (McAfee ve
Brynjolfsson, 2017). Bu noksanlik robotlar1 yonetmenin hala insan isi olarak devam etmesine
biraz daha zaman taniyabilir. Ancak uzun vadede durumun ne olacagina iligkin ‘teknolojik
tekillik’ denilen ve ‘insandan daha zeki varliklar iiretilmesiyle insanligin tekillik noktasina
gelmesi’ anlamina gelen bilim kurgu ifadesine referans yapilabilir (Brynjolfsson ve McAfee,
2004, s.291).

Insans1 robotlarin dizaym ile ilgili olarak insansilik (humanness), robotsuluk (robotness) ve
riinsiiliik (productness) arasinda bir denge saglanmasi gerektigi belirtilmektedir (Dautenhahn
vd., 2009). Bu kosullar yoneticilerin, insans1 yoniiyle robotlarin sezgisel sosyal etkilesime acik
oldugu, robotsu yoniiyle biligsel yetenek beklentilerini karsiladigi ve iiriinsiiliik yoniiyle insanin
onu bir cihaz olarak gordiigli yani fonksiyonelligi ile robotlarin ast olarak algilanmasina olanak
tanimaktadir.

Tiim bu gelismeler yapay zeka c¢alisanlarin yonetilme faktorlerinin insan ¢alisanlardan farkli
olarak tasarlanmasi geregini ortaya cikarmaktadir. Beklenen yeni kriterlerin isbirligi, bilgi
paylasimi, deneyleme, etkili 6grenme, etkili karar verme ve sezgi gelistirme gibi 6zellikler
oldugu ve daha ¢ok yiiriitme fonksiyonuna temas edecegi diisiiniilmektedir.

ARASTIRMA

Arastirma Alam1 ve Yontemi: Arastirmanin Orneklemini Yonetim ve Organizasyon
dersini alan 185 6grenci olusturmaktadir. Aragtirma kesfedici arastirma 6zelligine sahiptir.

Veri Toplama ve Analiz Yontemi: Robotlar1 yonetmek ile ilgili diisiincelerini ortaya
koymak iizere 185 katilimciya ‘Robotlar1 yonetseniz bile yaptiginiz is yonetim olur mu, neden?’
sorusu acik uglu bir sekilde sorulmus ve cevaplandirmalart istenmistir ancak 28 kisi soruyu
yanitlamamustir. Ozellikle ‘neden’ sorusu ile gerekcenin belirtilmesi beklendigi i¢in bunu
kargilamayan cevaplar (5 kisi) aragtirmaya dahil edilmemis ve bdylece gecerli 152 gozlem

iizerinden analiz yapilmistir.



Tablo 1. Arastirmanin Ana Tema ve Alt Temalar1

ana tema alt temalar

planlama | amag, karar verme, planlama, strateji
isboliimii, diizen, orgiitleme, yapi, hiyerarsi, yetki, insan-
organizasyon | robot takimlar, birbirine bagli isler, ast-iist iligkisi
emir verme, beseri olmamasi, mekanik, motivasyon
meselesi, yonlendirme, itaat etme, ast yerine robot gecer,

yiiriitme | etkilesim, uygulama, grup faaliyeti, makine 6grenmesi
koordinasyon | koordinasyon, isbirligi

kontrol | kontrol

ast yerine robot geger, verimlilik (sonug odakl1), en az dort
fonksiyona birden deginme, bes fonksiyon ayni kalir,
yonetimin tanimi degisirse, yonetimin tanimi degisecek,
genel | makine 6grenmesi, yonetim becerileri, deneyim

Bu calismada veriler igerik analizi yontemi ile analiz edilmistir. ilk olarak, 152 metin kodlanip
analiz edilmistir. Kodlama i¢in yonetim fonksiyonlari hem ayr1 olarak hem de daha kapsayici bir
sekilde ‘genel’ baslig1 altinda ele alinmis, 6 ana tema ve 36 alt tema ortaya konmus (Tablo 1) ve
toplamda 248 kodlama yapilmistir. Burada ana temalar yonetimin temel bes fonksiyonuna, alt
temalar ise incelenen metinlerdeki ifadelere gore belirlenmistir.
BULGULAR

Robotlar1 Yonetmek Yonetim midir?: 152 katilimcinin 111°1 robotlart yonetmenin bir
cesit yonetim oldugunu, 47’si ise yonetim olmadigimi diisiinmektedir. Katilimcilarin soruyu
cevaplarken temelde hangi fonksiyonlardan destek aldiklar1 Tablo 2’de belirtilmistir. Verilerin
yorumlanmasinda tekrarlardan kaginmak amaciyla evet cevabi verenler igin ‘ilk grup’ ya da
‘birinci grup’, hayir cevabi verenler i¢in ise ‘ikinci grup’ ifadesi kullanilacaktir.

Tablo 2. Gerekgelendirilen Fonksiyonlar

ana temalar 111 41 152
(fonksiyon) evet hayir | katihmel
planlama 18 2 20
organizasyon 35 2 37
yiiriitme 38 36 74
koordinasyon 8 1 9
kontrol 14 0 14
genel 50 6 56
toplam kodlama 163 47 210




152 katilimcimin cevaplar incelendiginde, ilk grubun 50 frekans ile en cok ydnetimin genel
tanimi, Ozellikleri ya da fonksiyonlarin ¢ogunu/tamamini kullanarak cevaplarini destekledigi
goriilmiistiir. Deginilen fonksiyonlar sirasiyla yiiriitme(38), organizasyon(35), planlama(18),
kontrol(14) ve koordinasyon(8) olup en yiiksek frekansin yiiriitme fonksiyonuna, en diisiik
frekansin ise koordinasyona ait oldugu goriilmiistiir. Ote yandan ikinci gruptaki 47 katilimct,
gerekeelerinin ¢ogunu 36 frekans ile yiirlitme fonksiyonu iizerinden agiklamistir. Diger ana
temalar sirasiyla ve dikkat c¢ekecek diizeyde yiiriitme fonksiyonuna kiyasla oldukga diisiik
frekanslarla genel(6), planlama(2), organizasyon(2) ve koordinasyon(1) seklindedir ve kontrol
fonksiyonuna deginilmedigi goriilmiistiir.

152 katilmciya genel olarak bakildiginda ise, yiiriitme fonksiyonun hem iki grupta yakin
frekansa sahip oldugu hem de toplamda en ¢ok frekansa(74) sahip oldugu goriilmektedir. Ancak
gerekcelendirmelerin farkli yonlerde oldugu bulgular, bir sonraki kisimda yorumlanacaktir. 152
katilimcinin metinlerinde yiiriitme fonksiyonunu genel(56), organizasyon(37), planlama(20),
kontrol(14) ve koordinasyon(9) takip etmektedir. Ancak yliriitme fonksiyonundaki bagabas olma
durumu hari¢ bu sonuglari, ilk gruptaki 111 kisinin dogurdugu agikc¢a goriilmektedir.

Robotlar1 Yonetmenin Yonetim Oldugunu Diisiinen/Diisiinmeyenlerin Gerekgeleri

ve Aynistiklar1 Noktalar Nelerdir?: Arastirma kapsaminda 111 evet ve 47 hayir cevabi veren
katilimcilarin ileri siirdiigli gerekgeler karsilagtirmali olarak ve her bir fonksiyon i¢in ayr sekilde
tablolagtirilmistir (Bkz. Tablo 3-4-5-6-7).
Planlama Gerekgeleri: Birinci gruptaki katilimcilarin planlama fonksiyonunu temel alarak ileri
sirdiikleri gerekgeler arasinda amag belirleme, karar verme, planlama ve strateji ifadeleri
kullanilmustir (Tablo 3). Ikinci grup ise amag belirleme 1 ve karar verme 1 olmak iizere yalnizca
2 kez planlama fonksiyonunu temel alarak gerekce ileri stirmiistir.

Tablo 3. Planlama Gerekgeleri

tema (fonksiyon) |gerekce evet |hayir
amag

karar verme
planlama planlama

— [ [N |OO
—_

strateji
frekans 18 2

Katilimcilarin ifadeleriyle baz1 gerekgeler asagidaki gibidir:



‘Yonetmek bir amaca ulagmak igin insanlar1 yonlendirmektir. Eger insan yerine bu amag
dogrultusunda robot kullanirsak yaptigimiz is farklilasmaz, yine yonetimdir.” (Katilime1 1)
‘Eger robotlar1 yonetseydim hangi robotun ne is yapacagina, sirketin amagclarina, eger mantiklt
olacaksa hiyerarsik yapiya ben karar verecektim. Buna gore karar verici ben olacagim igin
yonettiklerim robot da olsa yaptigim is yonetim olur.” (Katilimci 101)
‘Yonetim dedigimiz bir isletmenin tiim calisanlar1 ile beraber bir hedef dogrultusunda
ilerlemektir. Sen yoneticiysen astlarina bu hedeflerin yapilabilir oldugunu hissettirmen gerek,
robotlar hissedemedikleri ve sadece yazilimlarina yiiklenen kodlar kadar is yapma kapasitesine
sahip oldugu i¢in yaptigimiz is yonetim olmaz amaca ulassak da.” (Katilimei 120)
Dikkat ¢ekici olan sudur ki, Kolbjornsrud, Amico ve Thomas (2016)’1n karar verme eyleminin
hala insanda olmasi 6nerisi, bu sonuglarda kendini gosterememektedir.
Organizasyon Gerekgeleri: Birinci grup toplamda 43 kez organizasyon fonksiyonunu temel
alarak gerekce bildirmistir. Bu kapsamda en sik ifade edilen gerekge 17 frekans ile isbolimii
olmustur, onu sirasiyla diizen, orgilitleme, yapi, hiyerarsi, yetki, insan-robot takimlar, birbirine
bagli isler gibi ifadeler takip etmektedir (Tablo 4).
Tablo 4. Organizasyon Gerekgeleri

tema

(fonksiyon) gerekce evet | hayir
isbolimii 17 1
diizen 13
orgiitleme 7
yapl1 2

organizasyon hiyerarsi !

yetki 1
insan-robot takimlar 1
birbirine bagh isler 1
ast-list iligkisi 1
frekans 43 2

Ikinci gruptaki dgrenciler ise isboliimiine 1 ve ilk gruptan farkli olarak ast-iist iliskisi ifadesine 1
olmak iizere sadece 2 kez organizasyon temelli gerekge ileri siirmiistiir. Her bir gruptan birer
ornek ifade asagida verilmistir:
“Yapilan isboliimil sonrasinda robotlar is-insan yerine ig-robot fikri altinda uzmanlik (yazilim)
alanlaria gore departmanlara atanabilir.” (Katilimc1 68)

“YoOnetim olmaz. Yonetimin merkezinde ast-iist iligkisi vardir.” (Katilimec1 133)



Bu gerekgeler ile robotlari yonetmenin bir yonetim isi oldugunu diisiinen katilimcilar, yonetim
isinin daha c¢ok islerin Orgiitlenmesi ve diizen olusturma olmasi itibariyle ellerini
kuvvetlendirmektedir.

Yiiriitme Gerekgeleri: Birinci gruptaki 111 kisinin cevaplarinda 47 kez ylirlitme fonksiyonuna
iligkin gerek¢ce kodlanmistir (Tablo 5). Emir verme 22 frekans ile en sik ifade edilen gerekce
olmakla birlikte, diger gerekgeler gittikce azalan bigcimde ve diisiik siklik degerleriyle beseri
olmama, yonlendirme, ast-robot farkinin Onemsizligi, itaat etme, mekaniklik, uygulama,
motivasyon meselesi, grup faaliyeti olmasi ve makine dgrenmesi seklinde siralanmistir. Ikinci
gruptaki 47 kisi ise, diger grubun aksine, yiiriitme fonksiyonunun daha ¢ok robotlarin beseri
olmamasi, mekanik olmasi, motivasyona ihtiya¢c duymamasi ve kosulsuz itaat etmesi yonleriyle
cevaplarini1 gerekcelendirmislerdir. Diger yandan bu grupta emir verme islevinin sadece 3 kez
tekrarlandigi; ast-robot farkinin 6nemsizligi, uygulama ve makine 6grenmesinin ise hi¢ ifade
edilmedigi goriilmiistiir. Aksine bu grupta, ilk grupta hi¢ s6zii gegmeyen ve yonetimin etkilesim
icerdigini ifade etmek i¢in kullanilan ‘etkilesim’ ifadesinin alt1 ¢izilmistir.

Tablo 5. Yiiriitme Gerekgeleri

tema
(fonksiyon) gerekce evet | hayir
emir verme 22 3
beseri olmamasi 7 19
mekanik 2 11
motivasyon meselesi 1 7
yonlendirme 4 4
yiiriitme itaat etme 3 7
ast yerine robot gecer 4
etkilesim 3
uygulama 2
grup faaliyeti 1
makine 6grenmesi 1
frekans 47 54

Yiriitme fonksiyonu ile ilgili olarak iki grup arasindaki belirgin ayrismayi yorumlamak,
calismanin sonuglart ve katkisi itibariyle 6nem arz etmektedir. Evet cevabi veren katilimcilar
robotlar1 itaat eden mekanik yapilar olarak gordiikleri icin robotlara dogru emirler vermenin
yoneticilik isinin bir parcast oldugunu varsayarken; diger grubun cevaplarinda emir verme

kavrami sadece 3 kez ge¢mistir, bu da ‘robotlarin rasyonelliginin yonetimin dogasini bozacagt’



(Katilimer 97) fikrine dayanmaktadir. Benzer sekilde itaat etme konusunda, ilk grup robotlarin
her istenileni yaptigini1 ve bunun yonetimi kolaylastiracagini diisiiniirken; ikinci grup kosulsuz
itaatin oldugu bir yerde yonetimden bahsedilemeyecegini vurgulamigtir. Katilimer 27, bu
gerekceyi ‘Belli bir sistem lizerinden g¢alisan robotlarin karsi ¢ikma, diistinme gibi 6zellikleri
olmadig1 i¢in bu is yonetim olmaz’ ifadesiyle dile getirmistir.

Ik grup robotlarin beseri olmama 6zelligini yonetimde kolaylik olarak goriirken, ikinci grup
‘yonetim beseri Ozellik gosterir’ fikrinden destek alarak robotlar1 yOnetmenin yonetim
olmadigini ve hatta dogasina aykir1 oldugunu belirtmektedir. Dahas1 bu fikirlerini insanlarin
duygularint ve mod farkliliklarini yOnetmenin ydneticiligin esas1 oldugu diisiincesi ile
pekistirmektedirler. Ayrica itaat etme kavramina benzer sekilde, ilk grup mekanik olmay: itaat
etme, her sdyleneni yapma gibi yonetime avantaj olarak goriirken, ikinci grup bu mekanikligin
yoneticilikten 6te basit (teknik) bir programlama oldugunu ileri siirmektedir.

Katilimei 48, ‘Insanlar1 yonetirken sadece islerini nasil yaptiklarini degil, psikososyal 6zellikler
bakimindan da bir degerlendirme yapilmalidir. Robotlarin bdyle sosyal gerekleri olmadigi i¢in
yapilan is yonetim olmaz.” seklindeki ifadeleri ile insan ile yasanan duygusal etkilesimin ve fikir
aligverisinin robotlarla olmayacag fikrini vurgulamistir. Buna karsit goriis olarak, ‘robotlarin
yalnizca kodlamadan ibaret olmadigini, makine 6grenmesi yoluyla deneyim kazandiklar1 ve
yonetilebilecek kadar beseri unsur barindirdiklarini’ ifade eden Katilimci 103, robotlar1 yonetme
isinin tam bir yonetim oldugunu belirtmistir.

Yiiriitme fonksiyonu ile ilgili dikkat ¢eken bir baska sonug ise motivasyonla ilgilidir. Motivasyon
meselesi ilk grupta sadece 1 kez, ikinci grupta ise 7 kez ifade edilmistir. ilk grubun motivasyona
deginen tek katilimcisi olan Katilimer 150, ‘robotlarin insanlar gibi duygu ve diisiince yapilarinin
olmamas: ve dolayisiyla yoneticinin motive edici bir adimda bulunmasina gerek
kalmayacagi'ndan séz etmektedir. Ote yandan ikinci grupta motivasyonun yéneticiligin en
onemli islerinden biri oldugu ve o olmadan yonetimin yapilmamais sayildig1 vurgulanmistir.

Son olarak yonlendirme ifadesi iki grupta da esit frekanslarda gegmesine ragmen igerik ve anlam
bakimindan farkli kullanilmustir. Ik grup robotlar1 ydnlendirme islevinin yénetim kapsaminda
ele alinabilecegini; ikinci grup ise robotlart yonetmede yonlendirme olayinin gergek anlamini
yitirdigini ileri siirmektedir.

Koordinasyon Gerekgeleri:Koordinasyon fonksiyonuna iliskin dikkat ¢eken sonug, koordinasyon

ifadesinin ilk grupta 7 kez, ikinci grupta ise 1 kez deginilmis olmasidir (Tablo 6). Ornegin,



Katilimci 144 ‘robotlarin koordine edilmesi ve gruplandirilmasi islemlerini yapan kisiye yonetici
diyebiliriz’ ifadesiyle robotlar1 yonetmenin de ydnetim olacagina dayanak gosterirken ikinci
grupta ise robotlar1 koordine etmenin yonetim kapsamina girmeyecegi belirtilmektedir.

Tablo 6. Koordinasyon Gerekgeleri

tema
(fonksiyon) gerekce evet | hayir
koordinasyon 7 1
koordinasyon | igbirligi 1
frekans 8 1

Kontrol Gerekgeleri:

Es anlaml1 olan kontrol/denetim kelimeleri birinci grupta 14 kez kullanilmigken, ikinci grupta hig
kullanilmamustir. Bu sonug, ikinci grup i¢in yonetimin en agir yiikiinlin motive etme ve ikna
etme araciligiyla yiirlitme olmasinin kontrol fonksiyonunu geride birakmasi seklinde
yorumlanabilir.

Genel Gerekceler:

Belirli bir sekilde bir fonksiyona dayandirilmayan ya da fonksiyonlarin hepsine birlikte deginen,
yonetimin tanimi ve Ozellikleri itibariyle genel gerekgeler ileri siiren ve kategorize edilmesi zor
olan ifadeler ‘genel’ baslig1 altinda incelenmistir (Tablo 7).

Tablo 7. Genel Gerekgeler

tema

(fonksiyon) gerekee evet | hayir
ast yerine robot gecer 23
verimlilik (sonug¢ odakli) 8
en az 4 fonksiyona birden
deginen 8 1
bes fonksiyon ayni1 kalir 7

genel yonetimin tanimi degisirse 3

yonetimin tanimi degisecek
makine 6grenmesi 3 1
yOnetim becerileri 1
deneyim 2
frekans 52 7

Birinci gruptaki katilimcilarin metinlerinde 23 kez ‘ast yerine robot gecer’ ve benzeri ifadelere

rastlanmigtir. Ornegin, Katilimer 20, ‘ister insan ister robot iizerinde uygulansin, eger ydnetim



fonksiyonlar1 gerceklestiriliyorsa ve sistem yiirliyorsa yonetmis sayiliriz’ ifadesi ile agikca ast-
robot farksizligina deginmektedir.
Benzer sekilde bes fonksiyonun ayni kaldigini belirten ya da en az dort fonksiyona deginen
ifadeler, elbette ki birinci grubun gerekgelerinin bir yansimasidir. Genelde bu gerekgeler, soz
konusu robotlar bile olsa bir isin yonetim olmasi i¢in bes fonksiyonun uygulanmasinin yeterli
olacagi kanist ile ifade edilmistir. Buna ek olarak genel anlamda verimliligin ve sonug odakliligin
dayanak olarak belirtildigi ‘Bence yonetim olur, ¢linkii 6nemli olan isi kimin yaptig1 degil, ne
kadar verimli yaptigidir.” (Katilimc1 63) gibi ciimleler de s6z konusudur. Ayrica frekanslari
diisiik olmakla birlikte makine 6grenmesi, yonetim becerileri, deneyim gibi kavramlar da yine
genel gerekceler arasinda yer almaktadir. Burada makine O6grenmesi, ilk grup tarafindan
robotlarin da insanoglunun deneyim ve bilgi birikimine sahip olmasimi ifade etmek igin
kullanilmstir.
Son olarak yonetimin tanimu ile ilgili olarak belirtilen gerekgelerde iki grup arasinda bir ayrigma
daha dikkat cekmektedir. Birinci grupta ‘yOnetimin tanimi degisecek’ ifadesi kullanilarak
‘robotlar1 yonetmek de yonetimdir, olmamasi i¢in yeni bir yonetim taniminin ortaya atilmasi
gerekir’ vurgusu yapilmaktadir; ikinci grupta ise ancak ‘yOnetimin tanimi degisirse’ ve beseri
faaliyet olmaktan ¢ikarsa robotlar1 yonetmenin yonetim olacag fikri savunulmaktadir.
Robotlarin Gelecegine iliskin Diisiinceler Nelerdir?: Her ne kadar 6grencilere
robotlarin gelecegi ya da yarattiklar: tehditler iizerinden bir soru yoneltilmese de, 14 katilime1
robotlarin gelecegine iliskin 6zellikle fikir beyan etmislerdir ve arastirma kapsaminda bunun da
onemli bir ¢ikti oldugu ve degerlendirilmesi gerektigi diisiiniilmiistiir. 14 katilmcinin 12'si
birinci grupta, 2'si ise ikinci grupta yer almaktadir. Gerekgelendirdikleri fonksiyonlar
farklilagmakla birlikte ogrencilerin kendi ifadelerini kullanarak Tablo 8’deki gibi bir
kategorizasyon yapmak miimkiindiir.

Tablo 8. Robotlarin Gelecegine iliskin Ifadeler

robotlar gelecekte diinya icin tehlikeli bir hal alacak
robotlar bizim yasamimizi tepetaklak edebilir

genel diisiinceler (5) | robotlarin neler yapabilecegi konusunda belirsiz bir gelecek var
robotlar insan giiciiniin yerine gegebilir

robotlar insanlardan beseri unsurlar1 da 6grenecek

gelecekte robotlar bizi yonetecek
robotlar gelecekte yonetimi de ele gecirecek

robotlarin insanlari
yonetmesi (4)

robotlar gelecekte yonetimi ve kontrolii ele gegirecek




kars1 ¢ikacak kadar zekaya ulastiklar: zaman kontrol onlara
gececek
mesleklerin yok olmasi | ii¢ yiiz meslek grubu yok olacak
(2) | robotlar bir ¢ok is alanini ele gegirecek
robotlari yonetmenin | gelecekte robotlar1 yonetmek dogal hale gelecek
dogallig: (2) | robot yoneticiligi yeni bir is olarak ortaya ¢ikacak

robotlarin kendini
yonetmesi (1) | robotlar kendini yonetir hale gelecek

SONUC

Yakin gelecekte robot is arkadaslarina, robot astlara ve hatta robot yoneticilere asina bir insan
toplumu haline gelecegimiz Ongoriilse de heniiz tam olarak deneyimlemedigimiz ‘ast olarak
robotlar’ pratigi lizerine az sayida ¢alismaya rastlanmigtir.

Bu arastirmanin bulgularinda robotlar1 yonetmenin yonetim olduguna katilan ve katilmayanlar
arasindaki en 6nemli ayrigmanin, iki grupta da benzer siklikta alt1 ¢izilen yiiriitme fonksiyonu ile
ilgili oldugu goriilmektedir. Katilanlar yiirlitmeyi yonetimin en zor isi gibi goriip robotlarin
beseri nitelik gostermemesi sebebiyle emir-komuta zincirinin sorunsuz isleyigsine vurgu
yaparken, katilmayanlar yoneticiligin en Onemli iglerinden birinin astlarini motive etmek
oldugunun altim1 ¢izmektedir. Bu goriis farkliliklar1 gelecekte liderlik meselesinin de sekil
degistirecegi sinyalini vermektedir.

Planlama fonksiyonu ile ilgili sonuglar Kolbjornsrud, Amico ve Thomas (2016)’in karar verme
eyleminin hala insanda olacagi ongorisiinii desteklememekte, aksine katilimcilarin yonetimi
aciklamada planlamay1 pek de fazla dikkate almadigi goriilmektedir. Robotlar1 yonetmenin bir
yonetim isi oldugunu diisiinen katilimcilar, yonetim isinin daha ¢ok islerin Orgiitlenmesi ve
diizen olusturma oldugu fikrine dayanarak organizasyon fonksiyonuna referans vermektedir. Ote
yandan bu fikre katilmayanlarin kontrol fonksiyonuna hi¢ deginmemesi, grup i¢in yonetimin en
agir ylkiiniin motive etme ve ikna etme aracilifiyla insanlar1 yonlendirme olmasinin kontrol
odakl1 bakis1 geride birakmasi seklinde yorumlanabilir.

Goriildigii gibi robotlar1 yonetmenin yonetim oldugunu disiinen katilimcilar frekanslari
degiskenlik gosterse de her fonksiyondan destek almaya calismislar, ancak yonetim olmadigini
diislinenler ylriitme fonksiyonu disinda diger fonksiyonlardan oldukca distk siklikta
yararlanmiglardir.

Yonetim konusunda heniiz yeni bilgi edinmis 6grencilerin robotlar1 yonetmeye iliskin fikirlerini

ileri stirerken genel olarak fonksiyon temelli yaklastiklar1 ve en ¢ok o konudaki bilgilerinden



faydalandiklar1 goriilmiistiir. Bu sonug, yonetim egitimindeki anlayisa ve 0grenciye aktarilan
miifredatin icerigine paralel bir degerlendirme yaptiklarinin isaretidir. Ayn1 zamanda, sorgulayici
ve nedensellik iceren bir soru ile karsilastiklarinda, teorik olarak 6grendikleri kavramlari
kullanmalar1 onlarin iliskilendirme becerilerinin gii¢lii olduklarininin da bir gostergesidir.

Son olarak robotlarin gelecegine iliskin diisiincelerde robotlarin kontrolii ele ge¢irmesi, insanlari
yonetmesi, mesleklerin yok olmasi gibi tehdit diisiincelerinin yaninda robotlar1 yonetmenin dogal
karsilanmasi, robotlarin kendi kendini yonetmesi gibi olumlu varsayimlar da s6z konusudur.
Burada robotlara iligkin ortak bir farkindaligin ve fikir yiirlitmenin (olumlama ya da tehdit
icerikli olsun) oldugunu sdylemek miimkiindiir.
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