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WHNQRORML\H�KD]ÕU�ROPD�GXUXPX��(QG�VWUL����¶ÕQ�JHUHNWLUGL÷L�\HWHQHNOHU�YH�(QG�VWUL�����WHPHO�
NDYUDP�ELOJL�VRUJXODPDVÕ�\DSÕOPÕúWÕU��

<DSÕODQ� �o� DGÕPOÕ� VRUJXODPD� VRQunda iúOHWPHQLQ� (QG�VWUL� ���� V�UHFLQLQ� |QHPL�� DúDPDODUÕ��
ID\GDODUÕ konusunda IDUNÕQGDOÕ÷ÕQÕQ� ROGX÷X�� sürecin EDúODQJÕo� DúDPDVÕQGD \HU� DOGÕ÷Õ, örgüt 
N�OW�U�Q�Q�KL\HUDUúLN�|]HOOLN�J|VWHUGL÷L���\|QHWLFLOHULQ�YH�EH\D]�\DNDOÕ�oDOÕúDQODUÕQ�özdisiplin
YH� X\XPOXOXN� NLúLOLN� |]HOOLNOHULQLQ� |Q� SODQGD� ROGX÷X�� WHNQRORML\H� KD]ÕU� ROPD� DoÕVÕQGDQ�
iyimserlik ve yenilikçilik ER\XWODUÕQGD�NHQGLOHULQL�GDKD�\�NVHN�GH÷HUOHQGLUGLNOHUL��\HWNLQOLNOHU�
DoÕVÕQGDQ� ise NLúLVHO� YH� PHWRGolojik yetkinliklerin yüksek, ancak teknik yetkinliklerin 
JHOLúWLULOPHVLQLQ� JHUHNOLOL÷L� RUWD\D� oÕNPÕúWÕU��'L÷HU� WDUDIWDQ�(QG�VWUL� ���¶D� LOLúNLQ� NDYUDPVDO�
ELOJL�ELULNLPL�DoÕVÕQGDQ�GD�WHPHO�WHNQRORMLOHUGHQ eklemeli üretim teknolojisinin -�'�EDVNÕ- en 
oRN�ELOLQGL÷L�J|U�OP�úW�U� 
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Yönetim FRQNVL\RQODUÕ

dDOÕúPDQÕQ� DPDFÕ, URERWODUÕ� \|QHWPHN� LOH� LOJLOL� G�ú�QFHOHUL� YH� EX� G�ú�QFHOHULQ� JHUHNoHOHULQL�

yönetimin IRQNVL\RQODUÕ�ED÷ODPÕQGD RUWD\D�NR\PDNWÕU��%X�GR÷UXOWXGD�185 NDWÕOÕPFÕ\D�URERWODUÕ�

yönetmenin µ\|QHWLP¶� ROXS� ROPDGÕ÷Õ� VRUXOPXú� NDWÕODQODUÕQ YH� NDWÕOPD\DQODUÕQ� JHUHNoHOHUi

NDUúÕODúWÕUÕODUDN� yönetimin EHú� temel fonksiyonu DoÕVÕQGDQ ELU� GH÷HUOHQGLUPH� \DSÕOPÕú,

ayrÕúWÕNODUÕ�QRNWDODU�EHOLUOHQPLú, GDKDVÕ�D\QÕ�IRQNVL\RQdan destek alarak IDUNOÕ�GD\DQDN�QRNWDODUÕ�

LOH�FHYDSODUÕQÕ� JHUHNoHOHQGLUHQ� iki grubun EDNÕú� DoÕVÕ� IDUNOÕOÕNODUÕ�ortaya NRQPXú�YH� VRQ�RODUDN�

URERWODUÕQ�JHOHFH÷LQH�LOLúNLQ�DOJÕODQDQ�WHKGLW�YH�YDUVD\ÕPODU�WDUWÕúÕOPÕúWÕU�

$67�2/$5$.�52%27/$5�9(�<g1(7ø0

Robotik WHNQRORMLOHULQ� EXJ�QN�� JHOLúLPL�� \DNÕQ� JHOHFHNWH� LúJ�F� NDYUDPÕQÕQ� ne oranda 

GH÷LúHFH÷LQH� dair ID]ODVÕ\OD ipucu vermekte ve elbette LQVDQR÷OX� LoLQ� potansiyel bir tehlikeye 

LúDUHW�etmektedir. 3HNL�URERW�LúJ�F��\|QHWLP�\|QHWLFLOLN�DQOD\ÕúÕQÕ�YH�SUDWL÷LQL�QDVÕO�HWNLOH\HFHN"�

øQVDQÕ� YH� URERWX� \|QHWPHN� DUDVÕQGD� QH� JLEL� IDUNODU� RODFDN"� Bu VRUXODUÕQ� FHYDSODUÕ� NHKDQHW�

kategorisinden DUWÕN�günümüz gerçeNOL÷LQH� WDúÕQPÕú�YH�yönetim nosyonuna sahip NLúLOHULQ� fikir 

yürütebiOGL÷L�ELU�NRQX�KDOLQH�JHOPLúWLr.

���\�]\ÕOGD� /XGGLWH� +DUHNHWL� ile LúoLOHU�� (QG�VWUL� 'HYULPL¶QLQ� \DúDPODUÕQÕ� WHKGLW� HWWL÷L

G�ú�QFHVL\OH� fabriNDODUGD� PDNLQHOHUL� NÕUPÕúODUGÕ�� Ancak bugün WHNQRORMLN� GH÷LúLPLQ� NDSVDPÕ�

VDGHFH� RWRPDV\RQ� VLVWHPL� LOH� VÕQÕUOÕ� NDOPD\ÕS� EXQXQ� oRN� |WHVLQH� JHoPLú� YH� oDOÕúDQODUÕQ�

\DúDPODUÕQÕ�oRN�\|QO��HWNLOHPLúWLU. Bu tehditle EDúD oÕNPDN� LoLQ� WÕS�OLWHUDW�U�QGH�ELU�oDOÕúPDGD

(Atchabahian ve Hemmerling, 2014) 2030-��� \ÕOODUÕQGD� URERWODUÕQ ]HNDVÕQÕQ� ileri düzeylere 

oÕNDFD÷Õ�YDUVD\ÕPÕ\OD�RQODUÕ�L\L�ELU�X\JXOD\ÕFÕ�Rlarak kabul etmenin ve EXQD�NDUúÕOÕN LQVDQODUÕQ�

daha çok karar verme ve problem çözme yönlerini güçlendirmelerinin PDQWÕNOÕ� ROGX÷X ileri 

sürülmektedir. 'DKDVÕ� &RGULQJWRQ� ������ URERWODUÕ� WHKGLW� RODUDN� J|UPHN� YH� RQODUOD� \DUÕúPDN�

\HULQH�LúELUOL÷L�LoLQH�JLUPHQLQ�YH�HQG�VWUL\HO�\DSÕODUGD�LQVDQ-URERW�WDNÕPODUÕQÕ�NRRUGLQH�HWPHQLQ�

SHúLQGH�ROXQPDVÕ�JHUHNWL÷LQLQ�DOWÕQÕ�oL]PHNWH ve \|QHWLFLOHUH�G�úHQ�J|UHYOHUL�HOHúWLUHO�G�ú�QPH��
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VRV\DO�YH�GX\JXVDO�]HND��oHúLWOLOLN�]HNDVÕ��\DUDWÕFÕOÕN��WDVDUÕP�RGDNOÕ�G�ú�QPH��KLND\H�DQODWÕFÕOÕ÷Õ�

YH�GLVLSOLQOHUDUDVÕOÕN�EHFHULOHULQL�JHOLúWLUPHN�úHNOLQGH VÕUDODPDNWDGÕU�

1770 yönetLFL� LOH� \DSÕODQ� ELU� DUDúWÕUPDGD�� URERWODUÕQ� LúJ�F�QH� NDWÕOÕPÕ ile birlikte yöneticilere 

LúOHULQL� NROD\ODúWÕUÕFÕ� EHú� IDDOL\HW� |QHULOPLúWLU�� Bu öneriler; LGDUL� LúOHULQ� \DSD\� ]HNDya sahip 

URERWODUD�EÕUDNÕOPDVÕ��yöneticilerin daha çok fiNLU�\�U�WPH�|]HOOL÷LQH�RGDNODQPDVÕ��PDNLQHOerin

birer PHVOHNWDú�RODUDN�H÷LWLOPHVL��WDVDUÕP�RGDNOÕ�G�ú�QFH�LOH�\DUDWÕFÕ�ILNLUOHULQ�KD\DWD�JHoLULOPHVL�

ve \|QHWLFLOHULQ� GDKD� oRN� VRV\DO� EHFHULOHUH� YH� LOHWLúLP� D÷Õ� NXUPD\D� RGDNODQPDVÕ� úHNOLQGHGLU�

(Kolbjornsrud, Amico ve Thomas, 2016). Yapay ]HND� URERWODUÕQ� GDKD� RWRPDWL]H� LúOHUH�

yönlendirilmesi ile deneyim, bilgi ve birikimden yararlanarak stratejik kararlar DOPD�YH�WDVDUÕP�

RGDNOÕ�G�ú�QPH�EHFHULOHULQLQ�\LQH�LQVDQGD�NDODFD÷Õ�EX�ILNUL��McAfee ve Brynjolfsson¶ÕQ (2017, 

s.45), µ'RQDQÕPODU�� \D]ÕOÕPODU� YH� D÷ODUÕQ� LVWLODVÕQD� X÷UDPÕú� ELU� G�Q\DGD� ELOH� LQVDQODU�� ILNLU�

yürütme -HOGHNL� YHULOHUOH� H]EHUH� KHVDSODPDODU� \DSPDQÕQ� |WHVLQH� JHoHUHN� G�ú�QPH- becerileri 

VD\HVLQGH� GH÷HUOHULQL� NRUX\DFDNWÕU¶� úHNOLQGHNL� sözleriyle de desteklenmektedir. Bu \DNODúÕP

liderOHULQ� oHúLWOL� LúJ�F�Q�� ELUDUDGD� Wutma ve \DUDWÕFÕ� ]HND-VRV\DO� ]HND� DUDVÕQGD� GHQJH� NXUPD

konusundaki sorXPOXOX÷XQXQ� DOWÕQÕ� oL]PHNWedir. Öte yandan büyük veriden elde edilen 

WDKPLQOHULQ��GHQH\LP�YH�PXKDNHPH�JLEL�LQVDQ�YDVÕIODUÕQÕQ�\HULQL�DODELOHFH÷L�YH�analist ve idareci 

RODQ� RUWD� NDGHPH� \|QHWLFLOHULQ� D]DODFD÷Õ� ILNUL� GH� WHUV� \|QGH� ELU� G�ú�QFHGLU��'DKDVÕ� NDUDU� DOÕFÕ

olan üst yönetimin \HULQH�WHN�ELU�µJ�oO��DOJRULWPD¶QÕQ�NXOODQÕODELOLU�RODFD÷Õ�JHOHFH÷H�LOLúNLQ�ELU�

EDúND�YDUVD\ÕPGÕU� (Ford, 2018).

øQVDQR÷OXQXQ� NHQGLQH� UDNLS� RODFDN� \DSD\� ]HNDODUD� NDUúÕ� WHPNLQOL� ROPDVÕ� YH� RQODUÕ� oDOÕúWÕUPDN�

istemesi oldukça GR÷DOGÕU��+DWWD� URERWODUÕQ� ‘NLúL¶� JLEL� WDQÕQPDVÕQGDQ� UDKDWVÕ]� RODQ� ELU� G�ú�QFH�

biçimi de söz konusudur. %X�J|U�úH�J|UH�NLúL�RODUDN�J|U�OPHN��\DVDO�YH�DKODNL�VRUXPOXOXNODUÕ�GD�

beraberinde getirmektedir. $\UÕFD� URERWODUÕ� LQVDQVÕODúWÕUPDQÕQ LQVDQODUÕ� GDKD� oRN�

LQVDQVÕ]ODúWÕUDFD÷Õ JLEL� ELU� NRUHODV\RQ� ROPDGÕ÷Õ� LoLQ� LQVDQÕQ� NDUDU� YHUPH� J�G�V�Q�n ön plana 

oÕNDFD÷Õ� G�ú�Q�OPHNWHGLU� (Bryson, 2009). %X� J|U�ú� URERWODUÕQ� HPLU-komuta zincirinde her 

GHQLOHQL� \DSDQ� YH� LQVDQODUD� LWDDW� HWPHN� ]RUXQGD� RODQ� µN|OH¶� PHWDIRUXQGDQ� GHVWHN� DOPDNWDGÕU��

'ROD\ÕVÕ\OD�EX�J|U�ú�Q�\|QHWLFLOLN�LúLQLQ�\HWNL�YH�HPLU�YHUPH�\|Q�QH�KL]PHW�HWWL÷L�söylenebilir.

øQVDQ-URERW�HWNLOHúimi ile ilgili oDOÕúPDODUda (Dautenhahn, 2007) NDUúÕOÕNOÕ�HWNLOHúLPLQ�GR÷DVÕ�YH�

VRV\DO� GDYUDQÕúODU� �]HULQGH� GXUXOPDNWDGÕU�� 5RERWODUÕQ� Lú\HULQGH� LQVDQODUOD� LOHWLúLP� NXUPDVÕ� YH�

VRV\DOOHúPHVL�\DNÕQ�JHOHFHNWH�GDKD�VÕN�NDUúÕODúÕODQ�ELU�GXUXP�RODFDNWÕU� Ancak bu yöneticilerin 
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µEDúNDODUÕ�DUDFÕOÕ÷Õ\OD�Lú�J|UPH¶VLQL�NROD\ODúWÕUDFDN�Nadar etkin hale gelebilecek mi ve örgütlerde 

LOHWLúLP�WDVDUÕPÕ�QH�GHQOL�GH÷LúWLUHFHN��KHQ�]�FHYDEÕ�ELOLQPH\HQ�VRUXODUGÕU��

øQVDQ�EH\QLQLQ�oDOÕúPD�SUHQVLSOHULQH�J|UH�WDVDUODQDQ�\DSD\�VLQLU�D÷ODUÕ��E�\�N�YHUL\L�NXOODQDUDN�

makine |÷UHQPHVL� ile tahmin DOJRULWPDODUÕQÕ� RUWD\D� oÕNDUPDNWDGÕU. 'ROD\ÕVÕ\OD� EX� D÷ODUÕQ�

|÷UHQPH� |UQHNOHULnin kodlaQPDVÕ\OD LQVDQ� GHQHWLPLQGH� |÷UHQPHVL� P�PN�Q KDOH� JHOPLúWLU��

$QFDN� LQVDQODUÕQ� herhangi bir denetim mekanL]PDVÕQD� LKWL\Do� GX\PDGDQ� LoJ�G�VHO� YH� DOJÕVDO�

RODUDN� |÷UHQPH� biçimi KHQ�]� URERWLN� WHNQRORMLQLQ� XODúDELOGL÷L� ELU� QRNWD� GH÷LOGLU� �0FAfee ve 

Brynjolfsson, 2017). %X� QRNVDQOÕN URERWODUÕ� \|QHWPHQLQ� KDOD� LQVDQ� LúL� RODUDN� GHYDP� HWPHVLQH�

ELUD]� GDKD� ]DPDQ� WDQÕ\DELlir. $QFDN� X]XQ� YDGHGH� GXUXPXQ� QH� RODFD÷ÕQD� LOLúNLn ‘teknolojik 

tekillik’ denilen ve ‘insandan daha zeki YDUOÕNODU� �UHWLOPHVL\OH� LQVDQOÕ÷ÕQ� WHNLOOLN� QRNWDVÕQD�

JHOPHVL¶� DQODPÕQD� JHOHQ� ELOLP� NXUJX� LIDGHVLQH� UHIHUDQV� \DSÕODELOLU� (Brynjolfsson ve McAfee, 

2004, s.291).

øQVDQVÕ� URERWODUÕQ� GL]D\QÕ� LOH� LOJLOL� RODUDN� LQVDQVÕOÕN� �KXPDQQHVV�, robotsuluk (robotness) ve 

ürünsülük (productness) DUDVÕQGD� ELU� GHQJH� VD÷ODQPDVÕ� JHUHNWL÷L belirtilmektedir (Dautenhahn 

vd., 2009). %X�NRúXOODU�yöneticilerin, LQVDQVÕ�\|Q�\OH� roboWODUÕQ�VH]JLVHO�VRV\DO�HWNLOHúLPH�DoÕN�

ROGX÷X� robotsu yönüyle ELOLúVHO�\HWHQHN�EHNOHQWLOHULQL�NDUúÕODGÕ÷Õ�YH�ürünsülük yönüyle LQVDQÕQ�

onu bir FLKD]�RODUDN�J|UG�÷��yani IRQNVL\RQHOOL÷L ile URERWODUÕQ�DVW�RODUDN�DOJÕODQPDVÕQD�RODQDN�

WDQÕPDNWDGÕU��

7�P� EX� JHOLúPHOHU� \DSD\� ]HND� oDOÕúDQODUÕQ� yönetilme IDNW|UOHULQLQ� LQVDQ� oDOÕúDQODUGDQ� IDUNOÕ�

olarak WDVDUODQPDVÕ� JHUH÷Lni RUWD\D� oÕNarPDNWDGÕU�� %HNOHQHQ� \HQL� NULWHUOHULQ� LúELUOL÷L�� ELOJL�

SD\ODúÕPÕ�� GHQH\OHPH�� HWNLOL� |÷UHQPH�� HWNLOL� NDUDU� YHUPH� YH� VH]JL� JHOLúWLUPH� JLEL� |]HOOLNOHU�

ROGX÷X�YH�GDKD�oRN�\�U�WPH�IRQNVL\RQXQD�WHPDV�HGHFH÷L�G�ú�Q�OPHNWHGLU��

$5$ù7,50$

$UDúWÕUma AODQÕ ve Yöntemi: $UDúWÕUPDQÕQ� |UQHNOHPLQL� <|QHWLP� YH� 2UJDQL]DV\RQ�

dersini alan 185 |÷UHQFL�ROXúWXUPDNWDGÕU��$UDúWÕUPD�NHúIHGLFL�DUDúWÕUPD�|]HOOL÷LQH�VDKLSWLU�

Veri Toplama ve Analiz Yöntemi: 5RERWODUÕ� \|QHWPHN� LOH� LOJLOL� G�ú�QFHOHULQL� RUWD\D�

NR\PDN��]HUH�����NDWÕOÕPFÕ\D�µ5RERWODUÕ�\|QHWVHQL]�ELOH�\DSWÕ÷ÕQÕ]�Lú�\|QHWLP�ROXU�PX, neden?’ 

sorusu açÕN� XoOX� ELU� úHNLOGH� VRUXOPXú� YH� FHYDSODQGÕUPDODUÕ� LVWHQPLúWLU� DQFDN� ��� NLúL� VRUX\X�

\DQÕWODPDPÕúWÕU�� g]HOOLNOH� µQHGHQ¶� VRUXVX� LOH� JHUHNoHQLQ� EHOLUWLOPHVL� EHNOHQGL÷L� LoLQ bunu 

NDUúÕODPD\DQ� cevaplar ��� NLúL�� DUDúWÕUPD\D� GDKLO� HGLOPHPLú� YH� E|\OHFH� JHoHUOL� ���� J|]OHP�

üzerinden analiz \DSÕOPÕúWÕU�
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Tablo 1. $UDúWÕUPDQÕQ $QD�7HPD�YH�$OW�7HPDODUÕ

ana tema alt temalar
planlama amaç, karar verme, planlama, strateji 

organizasyon
LúE|O�P���G�]HQ��|UJ�WOHPH��\DSÕ��KL\HUDUúL��\HWNL��LQVDQ-
URERW�WDNÕPODU��ELUELULQH�ED÷OÕ�LúOHU, ast-�VW�LOLúNLVL

yürütme

emir verme, EHúHUL�ROPDPDVÕ, mekanik, motivasyon 
meselesi, yönlendirme, itaat etme, ast yerine robot geçer,
HWNLOHúLm, uygulama, grup faaliyeti, PDNLQH�|÷UHQPHVL

koordinasyon NRRUGLQDV\RQ��LúELUOL÷L
kontrol kontrol

genel

ast yerine robot geçer, verimlilik (sonuç RGDNOÕ), en az dört 
IRQNVL\RQD�ELUGHQ�GH÷LQPH��EHú�IRQNVL\RQ�D\QÕ�NDOÕU,
\|QHWLPLQ�WDQÕPÕ�GH÷LúLUVH, \|QHWLPLQ�WDQÕPÕ�GH÷LúHFHN,
PDNLQH�|÷UHQPHVL��\|QHWLP�EHFHULOHUL��GHQH\LP

%X�oDOÕúPDGD�veriler içerik analizi yöntemi ile DQDOL]�HGLOPLúWLU�� øON�RODUDN������PHWLQ�NRGODQÕS�

DQDOL]�HGLOPLúWLU��.RGODPD�LoLQ�\|QHWLP�IRQNVL\RQODUÕ�KHP�D\UÕ olarak KHP�GH�GDKD�NDSVD\ÕFÕ bir 

úHNLOGH µJHQHO¶�EDúOÕ÷Õ�DOWÕQGD�HOH�DOÕQPÕú, 6 ana tema ve ���DOW�WHPD�RUWD\D�NRQPXú��Tablo 1) ve 

WRSODPGD�����NRGODPD�\DSÕOPÕúWÕU. Burada ana WHPDODU� \|QHWLPLQ� WHPHO� EHú� IRQNVL\RQXQD�� DOW�

temalar ise incelenen metinlerdeki ifadelere göre EHOLUOHQPLúWLU�

BULGULAR

5RERWODUÕ�<|QHWPHN�Yönetim midir?: ����NDWÕOÕPFÕQÕQ����¶L�URERWODUÕ�\|QHWPHQLQ�bir 

oHúLW� \|QHWLP� ROGX÷XQX�� ��¶VL� LVH� yöQHWLP� ROPDGÕ÷ÕQÕ� G�ú�QPHNWHGLU�� .DWÕOÕPFÕODUÕQ� VRUX\X�

FHYDSODUNHQ� WHPHOGH� KDQJL� IRQNVL\RQODUGDQ� GHVWHN� DOGÕNODUÕ�7DEOR 2¶GH� EHOLUWLOPLúWLU��9HULOHULQ�

\RUXPODQPDVÕQGD� WHNUDUODUGDQ� NDoÕQPDN� DPDFÕ\OD� HYHW� FHYDEÕ� YHUHQOHU� LoLQ� µLON� JUXS¶� \D� GD�

‘birinci grup’��KD\ÕU�FHYDEÕ�YHUHQOHU�LoLQ�LVH�µLNLQFL�JUXS¶�LIDGHVL�NXOODQÕODFDNWÕU��

Tablo 2. Gerekçelendirilen Fonksiyonlar

ana temalar 
(fonksiyon) 

111
evet

41
KD\ÕU

152
NDWÕOÕPFÕ

planlama 18 2 20
organizasyon 35 2 37
yürütme 38 36 74
koordinasyon 8 1 9
kontrol 14 0 14
genel 50 6 56
toplam kodlama 163 47 210
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���� NDWÕOÕPFÕQÕQ� FHYDSODUÕ� LQFHOHQGL÷LQGH�� ilk grubun 50 frekans ile en çok yönetimin genel 

WDQÕPÕ�� |]HOOLNOHUL� \D� GD� IRQNVL\RQODUÕQ� oR÷XQX/WDPDPÕQÕ� NXOODQDUDN� FHYDSODUÕQÕ� GHVWHNOHGL÷L�

J|U�OP�úW�U�� 'H÷LQLOHQ IRQNVL\RQODU� VÕUDVÕ\OD� \�U�WPH������ RUJDQL]DV\RQ������ SODQODPD(18), 

kontrol(14) ve koordinasyon���� ROXS� HQ� \�NVHN� IUHNDQVÕQ� \�U�WPH� IRQNVL\RQXQD�� HQ� G�ú�N�

IUHNDQVÕQ� LVH� NRRUGLQDV\RQa DLW� ROGX÷X� J|U�OP�úW�U�� gWH� \DQGDQ� ikinci gruptaki ��� NDWÕOÕPFÕ��

JHUHNoHOHULQLQ� oR÷XQX� ��� IUHNDQV� LOH� \�U�WPH� IRQNVL\RQX� üzerinden DoÕNODPÕúWÕU� 'L÷HU� DQD�

WHPDODU� VÕUDVÕ\OD� YH� GLNNDW� oHNHFHN� G�]H\GH� \�U�WPH� IRQNVL\RQXQD� NÕ\DVOD� ROGXNoD� G�ú�N�

frekanslarla genel(6), planlama(2), organizasyon(2) ve koordinasyon���� úHNOLQGHGLU ve kontrol 

IRQNVL\RQXQD�GH÷LQLOPHGL÷L�J|U�OP�úW�U�

���� NDWÕOÕPFÕ\D� JHQHO� RODUDN� EDNÕOGÕ÷ÕQGD� LVH�� \�U�WPH� IRQNVL\RQXQ� KHP� LNL� JUXSWD� \DNÕQ�

IUHNDQVD�VDKLS�ROGX÷X�KHm de toplamda en çok frekansa�����VDKLS�ROGX÷X�J|U�OPHNWHGLU��$QFDN�

gerekçeOHQGLUPHOHULQ�IDUNOÕ�\|QOHUGH�ROGX÷X�EXOJXODU��ELU�VRQUDNL�NÕVÕPGD�\RUXPODQDFDNWÕU������

NDWÕOÕPFÕQÕQ� PHWLQOHULQGH� yürütme fonksiyonunu genel(56), organizasyon(37), planlama(20), 

kontrol(14) ve koordinasyon(9) takip etmektedir. Ancak yürütme fonksiyonundaki EDúDEDú�ROPD�

GXUXPX�KDULo�EX�VRQXoODUÕ��ilk gruptaki ����NLúLQLQ�GR÷XUGX÷X DoÕNoD�J|U�OPHNWHGLU��

RobotODUÕ� <|QHWPHQLQ� <|QHWLP�2OGX÷XQX '�ú�QHQ/'�ú�QPH\HQOHULQ Gerekçeleri

YH�$\UÕúWÕNODUÕ�1RNWDODU�Nelerdir?: $UDúWÕUPD�NDSVDPÕQGD�����HYHW�YH����KD\ÕU�FHYDEÕ�YHUHQ�

NDWÕOÕPFÕODUÕQ�LOHUL�V�UG�÷��JHUHNoHOHU NDUúÕODúWÕUPDOÕ�RODUDN ve her bir fonksiyon için a\UÕ�úHNLOGH�

WDEORODúWÕUÕOPÕúWÕU��%N]��Tablo 3-4-5-6-7). 

Planlama Gerekçeleri: %LULQFL�JUXSWDNL�NDWÕOÕPFÕODUÕQ planlama fonksiyonunu temel alarak ileri 

sürdükleri gerekçeler DUDVÕQGD� DPDo� EHOLUOHPH�� NDUDU� YHUPH�� SODQODPD� YH� VWUDWHML� LIDGHOHUL�

NXOODQÕOPÕúWÕU (Tablo 3). øNLQFL�JUXS ise amaç belirleme 1 ve karar verme ��ROPDN��]HUH�\DOQÕ]FD�

2 kez planlama fonksiyonunu temel alarak JHUHNoH�LOHUL�V�UP�úW�U�

Tablo 3. Planlama Gerekçeleri

tema (fonksiyon) gerekçe evet KD\ÕU

planlama

amaç 8 1
karar verme 6 1
planlama 3
strateji 1
frekans 18 2

.DWÕOÕPFÕODUÕQ�LIDGHOHUL\OH�ED]Õ�JHUHNoHOHU�DúD÷ÕGDNL�gibidir:
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µ<|QHWPHN� ELU� DPDFD� XODúPDN� LoLQ� LQVDQODUÕ� \|QOHQGLUPHNWLU�� (÷HU� LQVDQ� \HULQH� EX� DPDo�

GR÷UXOWXVXQGD�URERW�NXOODQÕUVDN�\DSWÕ÷ÕPÕ]�Lú�IDUNOÕODúPD]��\LQH�\|QHWLPGLU�¶��.DWÕOÕPFÕ���

µ(÷HU� URERWODUÕ� \|QHWVH\GLP�KDQJL� URERWXQ�QH� Lú�\DSDFD÷ÕQD�� úLUNHWLQ� DPDoODUÕQD�� H÷HU�PDQWÕNOÕ�

RODFDNVD� KL\HUDUúLN� \DSÕ\D� EHQ� NDUDU� YHUHFHNWLP�� %XQD� J|UH� NDUDU� YHULFL� EHQ� RODFD÷ÕP� LoLQ�

\|QHWWLNOHULP�URERW�GD�ROVD�\DSWÕ÷ÕP�Lú�\|QHWLP�ROXU�¶��.DWÕOÕPFÕ������

µ<|QHWLP� GHGL÷LPL]� ELU� LúOHWPHQLQ� W�P� oDOÕúDQODUÕ� LOH� EHUDEHU� ELU� KHGHI� GR÷UXOWXVXQGD�

LOHUOHPHNWLU�� 6HQ� \|QHWLFL\VHQ� DVWODUÕQD� EX� KHGHIOHULQ� \DSÕODELOLU� ROGX÷XQX� KLVVHWWLUPHQ� JHUHN��

robotlar hissedemedikleri ve VDGHFH� \D]ÕOÕPODUÕQD� \�NOHQHQ� NRGODU� NDGDU� Lú� \DSPD� NDSDVLWHVLQH�

VDKLS�ROGX÷X�LoLQ�\DSWÕ÷ÕPÕ]�Lú�\|QHWLP�ROPD]�DPDFD�XODúVDN�GD�¶��.DWÕOÕPFÕ�����

'LNNDW�oHNLFL�RODQ�úXGXU�NL��.ROEMRUQVUXG��$PLFR�YH�7KRPDV�������¶ÕQ�karar verme eyleminin

hala insanda ROPDVÕ�|QHULVL��EX�VRQXoODUGD�NHQGLQL�J|VWHUHPHPHktedir.

Organizasyon Gerekçeleri: Birinci grup toplamda 43 kez organizasyon fonksiyonunu temel 

DODUDN� JHUHNoH� ELOGLUPLúWLU�� %X� NDSVDPGD� HQ� VÕN� LIDGH� HGLOHQ� JHUHNoH� ��� IUHNDQV� LOH� LúE|O�P��

ROPXúWXU�� RQX� VÕUDVÕ\OD� G�]HQ�� |UJ�WOHPH�� \DSÕ�� KL\HUDUúL�� \HWNL�� insan-URERW� WDNÕPODU�� ELUELULQH�

ED÷OÕ�LúOHU�JLEL�LIDGHOHU�WDNLS�HWPHNWHGLU (Tablo 4).

Tablo 4. Organizasyon Gerekçeleri

tema 
(fonksiyon) gerekçe evet KD\ÕU

organizasyon

LúE|O�P� 17 1
düzen 13
örgütleme 7
\DSÕ 2
KL\HUDUúL 1
yetki 1
insan-URERW�WDNÕPODU 1
ELUELULQH�ED÷OÕ�LúOHU 1
ast-�VW�LOLúNLVL 1
frekans 43 2

øNLQFL�JUXSWDNL�|÷UHQFLOHU�LVH�LúE|O�P�QH���YH�ilk gruptan IDUNOÕ�RODrak ast-�VW�LOLúNLVL�LIDGHVLQH 1

ROPDN� �]HUH� VDGHFH� �� NH]� RUJDQL]DV\RQ� WHPHOOL� JHUHNoH� LOHUL� V�UP�úW�U��Her bir gruptan birer

|UQHN�LIDGH�DúD÷ÕGD�YHULOPLúWLU�

µ<DSÕODQ� LúE|O�P�� VRQUDVÕQGD� robotlar Lú-LQVDQ� \HULQH� Lú-URERW� ILNUL� DOWÕQGD� X]PDQOÕN� �\D]ÕOÕP��

DODQODUÕQD�J|UH�GHSDUWPDQODUD�DWDQDELOLU�¶��.DWÕOÕPFÕ����

‘Yönetim olmaz. Yönetimin merkezinde ast-�VW�LOLúNLVL�YDUGÕU�¶��.DWÕOÕPFÕ�����
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Bu gerekçeler ilH� URERWODUÕ� \|QHWPHQLQ�ELU� \|QHWLP� LúL�ROGX÷XQX�G�ú�QHQ�NDWÕOÕPFÕODU, yönetim 

LúLQLQ� GDKD� oRN� LúOHULQ� örgütlenmesi YH� G�]HQ� ROXúWXUPD ROPDVÕ� LWLEDUL\OH� ellerini 

kuvvetlendirmektedir.

Yürütme Gerekçeleri: Birinci gruptaki ���� NLúLQLQ� FHYDSODUÕQGD� ��� NH]� \�U�WPH� IRQNVL\RQXQD�

LOLúNLQ� JHUHNoH� NRGODQPÕúWÕU (Tablo 5). (PLU� YHUPH� ��� IUHNDQV� LOH� HQ� VÕN� LIDGH� HGLOHQ� JHUHNoH�

ROPDNOD� ELUOLNWH�� GL÷er gerekçeler gittikçe azalan biçimde YH� G�ú�N� VÕNOÕN� GH÷HUOHUL\OH� EHúHUL�

olmama, yönlendirme, ast-URERW� IDUNÕQÕQ� |QHPVL]OL÷L�� itaat etme, mekaniklik, uygulama, 

motivasyon meselesi, JUXS� IDDOL\HWL� ROPDVÕ� YH�PDNLQH� |÷UHQPHVL� úHNOLQGH� VÕUDODQPÕúWÕU�� øNLQFL�

gruptaki ��� NLúL� LVH�� GL÷HU� JUXEXQ� aksine, yürütme fonksiyonunun GDKD� oRN� URERWODUÕQ� EHúHUL�

ROPDPDVÕ��PHNDQLN�ROPDVÕ��PRWLYDV\RQD�LKWL\Do�GX\PDPDVÕ�YH�NRúXOVX]�LWDDW�HWPHVL�yönleriyle 

FHYDSODUÕQÕ� JHUHNoHOHQGLUPLúOHUGLU� 'L÷HU� \DQGDQ bu grupta emir vHUPH� LúOHYLnin sadece 3 kez 

WHNUDUODQGÕ÷Õ�� ast-robot IDUNÕQÕQ� |QHPVL]OL÷L�� X\JXODPD� YH� PDNLQH� |÷UHQPHVLQLQ� LVH� KLo� LIDGH�

HGLOPHGL÷L�J|U�OP�úW�U��Aksine bu grupta, LON�JUXSWD�KLo�V|]��JHoPH\HQ�YH�\|QHWLPLQ�HWNLOHúLP�

LoHUGL÷LQL�LIDGH�HWPHN�LoLQ�NXOODQÕODn ‘eWNLOHúLP¶�LIDGHVLQLQ�DOWÕ�oL]LOPLúWLU�

Tablo 5. Yürütme Gerekçeleri

tema 
(fonksiyon) gerekçe evet KD\ÕU

yürütme

emir verme 22 3
EHúHUL�ROPDPDVÕ 7 19
mekanik 2 11
motivasyon meselesi 1 7
yönlendirme 4 4
itaat etme 3 7
ast yerine robot geçer 4
HWNLOHúLP 3
uygulama 2
grup faaliyeti 1
PDNLQH�|÷UHQPHVL 1
frekans 47 54

<�U�WPH� IRQNVL\RQX� LOH� LOJLOL� RODUDN� LNL� JUXS� DUDVÕQGDNL� EHOLUJLQ� D\UÕúPD\Õ� yorumlamak, 

oDOÕúPDQÕQ� VRQXoODUÕ� YH� NDWNÕVÕ� LWLEDUL\OH� |QHP� DU]� HWPHNWHGLU�� (YHW� FHYDEÕ� YHUHQ� NDWÕOÕPFÕODU
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�.DWÕOÕPFÕ����� ILNULQH�GD\DQPDNWDGÕU��%HQ]HU�úHNLOGH� itaat etme konusunda, ilk grup robotlarÕQ�

KHU� LVWHQLOHQL� \DSWÕ÷ÕQÕ� YH EXQXQ� \|QHWLPL� NROD\ODúWÕUDFD÷ÕQÕ� G�ú�Q�UNHQ�� ikinci grup NRúXOVX]�

itaatin ROGX÷X� ELU� \HUGH yönetimdeQ� EDKVHGLOHPH\HFH÷LQL� YXUJXODPÕúWÕU� .DWÕOÕPFÕ� ���� EX�

gerekçeyi ‘Belli ELU� VLVWHP� �]HULQGHQ� oDOÕúDQ� URERWODUÕQ� NDUúÕ� oÕNPD�� G�ú�QPH� JLEL� |]HOOLNOHUL�

ROPDGÕ÷Õ�LoLQ�EX�Lú�\|QHWLP�ROPD]¶�LIDGHVL\OH�GLOH�JHWLUPLúWLU�

øON� JUXS� URERWODUÕQ� EHúHUL� ROPDPD |]HOOL÷LQL� \|QHWLPGH� NROD\OÕN� RODUDN� J|U�UNHQ�� LNLQFL� JUXS�

‘yönetim bHúHUL özellik gösterir’ fikrinden GHVWHN� DODUDN� URERWODUÕ� \|QHWPHQLQ� \|QHWLP�

ROPDGÕ÷ÕQÕ� YH� KDWWD� GR÷DVÕQD� D\NÕUÕ� ROGX÷unu belirtmektedir. 'DKDVÕ� Eu fikirlerini LQVDQODUÕQ�

GX\JXODUÕQÕ� YH� PRG� IDUNOÕOÕNODUÕQÕ yönetmenin \|QHWLFLOL÷LQ� HVDVÕ� ROGX÷X� G�ú�QFHVL ile 

SHNLúWLUPHNWHGLUOHU��$\UÕFD� LWDDW� HWPH�NDYUDPÕQD�EHQ]HU� úHNLOGH�� LON�JUXS�mekanik ROPD\Õ� LWDDW�

etme, her söyleneni yapma gibi yönetime avantaj olarak görürken, ikinci grup EX�PHNDQLNOL÷LQ�

yöneticilikten öte basit (teknik) ELU�SURJUDPODPD�ROGX÷XQX�LOHUL�V�UPHNWHGLU��

.DWÕOÕPFÕ���, µøQVDQODUÕ�\|QHWLUNHQ�VDGHFH�LúOHULQL�QDVÕO�\DSWÕNODUÕQÕ�GH÷LO��psikososyal özellikler 

EDNÕPÕQGDQ�GD�ELU� GH÷HUOHQGLUPH� \DSÕOPDOÕGÕU��5RERWODUÕQ�E|\OH� VRV\DO� JHUHNOHUL� ROPDGÕ÷Õ� LoLQ�

\DSÕODQ�Lú�\|QHWLP�ROPD]�’ úHNOLQGHNL�LIDGHOHUL�ile LQVDQ�LOH�\DúDQDQ�GX\JXVDO�HWNLOHúLPin ve fikir 

DOÕúYHULúLQLQ� URERWODUOD� ROPD\DFD÷Õ� ILNULQL� YXUJXODPÕúWÕU� %XQD� NDUúÕW� J|U�ú� RODUDN�� µURERWODUÕQ�

\DOQÕ]FD� NRGODPDGDQ� LEDUHW� ROPDGÕ÷ÕQÕ�� PDNLQH� |÷UHQPHVL� \ROX\OD� GHQH\LP� ND]DQGÕNODUÕ� YH�

\|QHWLOHELOHFHN�NDGDU�EHúHUL XQVXU�EDUÕQGÕUGÕNODUÕQÕ¶ ifade HGHQ�.DWÕOÕPFÕ������URERWODUÕ�\|QHWPH�

LúLQLQ�WDP�ELU�\|QHWLP�ROGX÷XQX�EHOLUWPLúWLU�

Yürütme fonksiyonu ile ilgili dikkat çeken ELU�EDúND�sonuç ise motivasyonla ilgilidir. Motivasyon 

meselesi LON�JUXSWD�VDGHFH���NH]��LNLQFL�JUXSWD�LVH���NH]�LIDGH�HGLOPLúWLU��øON�JUXEXQ�motivasyona 

GH÷LQHQ�WHN�NDWÕOÕPFÕVÕ�RODQ�.DWÕOÕPFÕ������‘URERWODUÕn insanlar JLEL�GX\JX�YH�G�ú�Qce \DSÕODUÕQÕQ�

ROPDPDVÕ YH� GROD\ÕVÕ\OD� yöneticinin motive edici bir adÕPGD� EXOXQPDVÕQD� JHUHN�

NDOPD\DFD÷Õ’ndan söz etmektedir. Öte yandan ikinci grupta motivasyonun yönetLFLOL÷LQ� HQ�

|QHPOL�LúOHULQGHQ�ELUL ROGX÷X�YH o olmadan yönetimLQ�\DSÕOPDPÕú�VD\ÕOGÕ÷Õ�YXUJXODQPÕúWÕU��

Son olarak yönlendirme ifadesi iki grupta da HúLW�frekanslarda JHoPHVLQH�UD÷PHQ içerik ve anlam

EDNÕPÕQGDn IDUNOÕ� NXOODQÕOPÕúWÕU�� øON� JUXS� URERWODUÕ� \|QOHQGLUPH� LúOHYLQLQ� yönetim NDSVDPÕQGD�

HOH� DOÕQDELOHFH÷LQL; ikinci grup LVH� URERWODUÕ� \|QHWPHGH� \|QOHQGLUPH� ROD\ÕQÕQ� gerçek DQODPÕQÕ�

\LWLUGL÷LQL�ileri sürmektedir.

Koordinasyon Gerekçeleri:.RRUGLQDV\RQ�IRQNVL\RQXQD�LOLúNLQ�GLNNDW�oHNHQ�sonuç, koordinasyon

ifadesinin ilk grupta 7 kez, ikinci grupta LVH� �� NH]� GH÷LQLOPLú� ROPDVÕGÕr (Tablo 6). gUQH÷LQ��
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.DWÕOÕPFÕ�����µURERWODUÕQ�NRRUGLQH�HGLOPHVL�YH�JUXSODQGÕUÕOPDVÕ�LúOHPOHULQL�\DSDQ�NLúL\H�\|QHWLFL�

diyebiliriz’ ifadesiyle URERWODUÕ� \|QHWPHQLQ� GH� yönetim olDFD÷ÕQD� GD\DQDN� J|VWHULUNHQ� ikinci 

JUXSWD�LVH�URERWODUÕ�NRRUGLQH�HWPHQLQ \|QHWLP�NDSVDPÕQD�JLUPH\HFH÷L belirtilmektedir.

Tablo 6. Koordinasyon Gerekçeleri

tema 
(fonksiyon) gerekçe evet KD\ÕU

koordinasyon
koordinasyon 7 1
LúELUOL÷L 1
frekans 8 1

Kontrol Gerekçeleri:

(ú�DQODPOÕ�olan kontrol/denetim kelimeleri birinci JUXSWD����NH]�NXOODQÕOPÕúNHQ� ikinci grupta hiç

NXOODQÕOmaPÕúWÕU� Bu sonuç, LNLQFL� JUXS� LoLQ� \|QHWLPLQ� HQ� D÷ÕU� \�N�Q�Q�PRWLYH� HWPH� YH� LNQD�

etme DUDFÕOÕ÷Õ\OD \�U�WPH� ROPDVÕQÕQ� NRQWURO� IRQNVL\RQXQX� JHULGH� EÕUDNPDVÕ� úHNOLQGH�

yorumlanabilir.

Genel Gerekçeler:

%HOLUOL�ELU�úHNLOGH�ELU�IRQNVL\RQD�GD\DQGÕUÕOPD\DQ�\D�GD�IRQNVL\RQODUÕQ�hepsine biUOLNWH�GH÷LQHQ��

\|QHWLPLQ�WDQÕPÕ�YH�|]HOOLNOHUL�LWLEDUL\OH�JHQHO�JHUHNoHOHU�LOHUL�V�UHQ ve kategorize edilmesi zor 

olan ifadeler ‘genel’ EDúOÕ÷Õ�DOWÕQGD�LQFHOHQPLúWLU��Tablo 7).

Tablo 7. Genel Gerekçeler

tema 
(fonksiyon) gerekçe evet KD\ÕU

genel

ast yerine robot geçer 23
YHULPOLOLN��VRQXo�RGDNOÕ� 8
en az 4 fonksiyona birden 
GH÷LQHQ 8 1
EHú�IRQNVL\RQ�D\QÕ�NDOÕU 7
\|QHWLPLQ�WDQÕPÕ�GH÷LúLUVH 3
\|QHWLPLQ�WDQÕPÕ GH÷LúHFHN 2
PDNLQH�|÷UHQPHVL 3 1
yönetim becerileri 1
deneyim 2
frekans 52 7

Birinci gruptaki kDWÕOÕPFÕODUÕQ metinlerinde 23 kez ‘ast yerine robot geçer’ ve benzeri ifadelere 

UDVWODQPÕúWÕU��gUQH÷LQ� .DWÕOÕPFÕ���, ‘ister insan LVWHU� URERW��]HULQGH�X\JXODQVÕQ�� H÷HU� \|QHWLP�
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IRQNVL\RQODUÕ� JHUoHNOHúWLULOL\RUVD�YH� VLVWHP�\�U�\RUVD� \|QHWPLú� VD\ÕOÕUÕ]¶� LIDGHVL� LOH� DoÕNoD�ast-

robRW�IDUNVÕ]OÕ÷ÕQD�GH÷LQPHNWHGLU��

%HQ]HU� úHNLOGH� EHú� IRQNVL\RQXQ� D\QÕ� NDOGÕ÷ÕQÕ� EHOLUWHQ� \D� GD� HQ� D]� G|UW� IRQNVL\RQD� GH÷LQHQ�

ifadeler, elbette ki birinci grubun gHUHNoHOHULQLQ� ELU� \DQVÕPDVÕGÕU��Genelde bu gerekçeler, söz 

konusu robotlar bile ROVD� ELU� LúLQ� \|QHWLP�ROPDVÕ� LoLQ� EHú� IRQNVL\RQXQ�X\JXODQPDVÕQÕQ� \HWHUOL�

RODFD÷Õ�NDQÕVÕ�LOH�LIDGH�HGLOPLúWLU� Buna ek olarak genel anlamda YHULPOLOL÷LQ YH�VRQXo�RGDNOÕOÕ÷ÕQ�

dayanak olarak bHOLUWLOGL÷L� µ%HQFH� \|QHWLP�ROXU�� o�QN��|QHPOL�RODQ� LúL� NLPLQ� \DSWÕ÷Õ� GH÷LO�� QH�

NDGDU� YHULPOL� \DSWÕ÷ÕGÕU�¶� �.DWÕOÕPFÕ� ���� JLEL� F�POHOHU� GH� V|]� NRQXVXGXU� $\UÕFD� IUHNDQVODUÕ�

G�ú�N�ROPDNOD�ELUOLNWH�PDNLQH�|÷UHQPHVL�� \|QHWLP�EHFHULOHUL�� GHQH\LP�JLEL�NDYUDPODU�GD� \LQH�

JHQHO� JHUHNoHOHU� DUDVÕQGD� \HU� DOPDNWDGÕU� Burada makine |÷UHQPHVL�� LON� JUXS� WDUDIÕQGDQ�

URERWODUÕQ� GD� LQVDQR÷OXQXQ� GHQH\LP� YH� Eilgi birikimine saKLS� ROPDVÕQÕ ifade etmek için 

NXOODQÕOPÕúWÕU�

6RQ�RODUDN�\|QHWLPLQ�WDQÕPÕ�LOH�ilgili olarak belirtilen gerekçelerde LNL�JUXS�DUDVÕQGD�ELU�D\UÕúPD�

daha dikkat çekmektedir. %LULQFL� JUXSWD� µ\|QHWLPLQ� WDQÕPÕ� GH÷LúHFHN¶� LIDGHVL� NXOODQÕODUDN�

‘URERWODUÕ� \|QHWPHN� de yönetimdir, olmamaVÕ� LoLQ� \HQL� ELU� \|QHWLP� WDQÕPÕQÕQ� RUWD\D� DWÕOPDVÕ�

gerekir¶� YXUJXVX� \DSÕOPDNWDGÕU�� LNLQFL� JUXSWD� LVH� ancak ‘yönetimin WDQÕPÕ� GH÷LúLUVH¶� YH� EHúHUL�

faaliyet olmDNWDQ�oÕNDUVD�URERWODUÕ�\|QHWPHQLQ yönetim RODFD÷Õ�ILNUL�VDYXQXOPDNWDGÕU�

RobotlarÕQ� *HOHFH÷LQH� øOLúNLQ� '�ú�QFHOHU� 1HOHUGLU?: +HU� QH� NDGDU� |÷UHQFLOHUH�

URERWODUÕQ� JHOHFH÷L� \D�GD� \DUDWWÕNODUÕ� WHKGLWOHU��]HULQGHQ�ELU� VRUX� \|QHOWLOPHVH�GH��14 NDWÕOÕPFÕ�

URERWODUÕQ�JHOHFH÷LQH�LOLúNLQ özellikle fikir EH\DQ�HWPLúOHUGLU�YH�DUDúWÕUPD�NDSVDPÕQGD�EXQXQ�GD�

|QHPOL� ELU� oÕNWÕ� ROGX÷X� YH� GH÷HUOHQGLULOPHVL� JHUHNWL÷L� G�ú�Q�OP�úW�U�� ��� NDWÕOÕPFÕQÕQ� 12'si 

ELULQFL� JUXSWD�� �
VL� LVH� LNLQFL� JUXSWD� \HU� DOPDNWDGÕU�� Gerekçelendirdikleri fonksiyonlar 

IDUNOÕODúPDNOD� ELUOLNWH� |÷UHQFLOHULQ� NHQGL� LIDGHOHULQL� NXOOanarak Tablo 8’deki gibi bir 

kategorizasyon yapmak mümkündür.

Tablo 8. 5RERWODUÕQ�*HOHFH÷LQH�øOLúNLQ�øIDGHOHU

JHQHO�G�ú�QFHOHU����

robotlar gelecekte dünya için tehlikeli bir hal alacak
URERWODU�EL]LP�\DúDPÕPÕ]Õ�WHSHWDNODN�HGHELOLU
URERWODUÕQ�QHOHU�\DSDELOHFH÷L�NRQXVXQGD�EHOLUVL]�ELU�JHOHFHN�YDU
robotlar insan gücünün yerine geçebilir
URERWODU�LQVDQODUGDQ�EHúHUL�XQVXUODUÕ�GD�|÷UHQHFHN

URERWODUÕQ�LQVDQODUÕ�
yönetmesi (4)

gelecekte robotlar bizi yönetecek
robotlar gelecekte yönetimi de ele geçirecek
robotlar gelecekte yönetimi ve kontrolü ele geçirecek
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gerekir¶� YXUJXVX� \DSÕOPDNWDGÕU�� LNLQFL� JUXSWD� LVH� ancak ‘yönetimin WDQÕPÕ� GH÷LúLUVH¶� YH� EHúHUL�

faaliyet olmDNWDQ�oÕNDUVD�URERWODUÕ�\|QHWPHQLQ yönetim RODFD÷Õ�ILNUL�VDYXQXOPDNWDGÕU�

RobotlarÕQ� *HOHFH÷LQH� øOLúNLQ� '�ú�QFHOHU� 1HOHUGLU?: +HU� QH� NDGDU� |÷UHQFLOHUH�

URERWODUÕQ� JHOHFH÷L� \D�GD� \DUDWWÕNODUÕ� WHKGLWOHU��]HULQGHQ�ELU� VRUX� \|QHOWLOPHVH�GH��14 NDWÕOÕPFÕ�

URERWODUÕQ�JHOHFH÷LQH�LOLúNLQ özellikle fikir EH\DQ�HWPLúOHUGLU�YH�DUDúWÕUPD�NDSVDPÕQGD�EXQXQ�GD�

|QHPOL� ELU� oÕNWÕ� ROGX÷X� YH� GH÷HUOHQGLULOPHVL� JHUHNWL÷L� G�ú�Q�OP�úW�U�� ��� NDWÕOÕPFÕQÕQ� 12'si 

ELULQFL� JUXSWD�� �
VL� LVH� LNLQFL� JUXSWD� \HU� DOPDNWDGÕU�� Gerekçelendirdikleri fonksiyonlar 

IDUNOÕODúPDNOD� ELUOLNWH� |÷UHQFLOHULQ� NHQGL� LIDGHOHULQL� NXOOanarak Tablo 8’deki gibi bir 

kategorizasyon yapmak mümkündür.

Tablo 8. 5RERWODUÕQ�*HOHFH÷LQH�øOLúNLQ�øIDGHOHU

JHQHO�G�ú�QFHOHU����

robotlar gelecekte dünya için tehlikeli bir hal alacak
URERWODU�EL]LP�\DúDPÕPÕ]Õ�WHSHWDNODN�HGHELOLU
URERWODUÕQ�QHOHU�\DSDELOHFH÷L�NRQXVXQGD�EHOLUVL]�ELU�JHOHFHN�YDU
robotlar insan gücünün yerine geçebilir
URERWODU�LQVDQODUGDQ�EHúHUL�XQVXUODUÕ�GD�|÷UHQHFHN

URERWODUÕQ�LQVDQODUÕ�
yönetmesi (4)

gelecekte robotlar bizi yönetecek
robotlar gelecekte yönetimi de ele geçirecek
robotlar gelecekte yönetimi ve kontrolü ele geçirecek
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NDUúÕ�oÕNDFDN�NDGDU�]HND\D�XODúWÕNODUÕ�]DPDQ�NRQWURO�RQODUD�
geçecek

PHVOHNOHULQ�\RN�ROPDVÕ�
(2)

üç yüz meslek grubu yok olacak
URERWODU�ELU�oRN�Lú�DODQÕQÕ�HOH�JHoLUHFHN

URERWODUÕ�yönetmenin 
GR÷DOOÕ÷Õ����

JHOHFHNWH�URERWODUÕ�\|QHWPHN�GR÷DO�KDOH�JHOHFHN
URERW�\|QHWLFLOL÷L�\HQL�ELU�Lú�RODUDN�RUWD\D�oÕNDFDN

URERWODUÕQ�NHQGLQL�
yönetmesi (1) robotlar kendini yönetir hale gelecek

SONUÇ

<DNÕQ�JHOHFHNWH� URERW� Lú�DUNDGDúODUÕQD�� URERW�astlDUD�YH�KDWWD� URERW� \|QHWLFLOHUH� DúLQD�ELU� LQVDQ�

toplXPX� KDOLQH� JHOHFH÷LPL]� öngörülse de henüz tam olarak deneyimlePHGL÷LPL]� ‘ast olarak 

robotlar’ prDWL÷L��]HULQH�D]�VD\ÕGD�oDOÕúPD\D�UDVWODQPÕúWÕU��

%X� DUDúWÕUPDQÕQ EXOJXODUÕQGD� URERWODUÕ� \|QHWPHQLQ� \|QHWLP�ROGX÷XQD� NDWÕODQ� YH� NDWÕOPD\DQOar 

DUDVÕQGDNL�HQ�|QHPOL�D\UÕúPDQÕQ, iki grupta da EHQ]HU�VÕNOÕNWD�DOWÕ�oL]LOHQ�yürütme fonksiyonu ile 

LOJLOL� ROGX÷X� J|U�OPHNWHGLU�� .DWÕODQODU� yürütmeyi yönetimin HQ� ]RU� LúL� JLEL� J|U�S� URERWODUÕQ�

EHúHUL� QLWHOLN� göstermemesi sebebiyle emir-komuta ]LQFLULQLQ� VRUXQVX]� LúOH\LúLQH� YXUJX�

yaparNHQ�� NDWÕOPD\DQODU� \|QHWLFLOL÷LQ� HQ� |QHPOL� LúOHULQGHQ� ELULQLQ� DVWODUÕQÕ� PRWLYH� HWPHk

ROGX÷XQXQ� DOWÕQÕ� çizmektedir. %X� J|U�ú� IDUNOÕOÕNODUÕ� JHOHFHNWH� OLGHUOLN� PHVHOHVLQLQ� GH� úHNLO�

GH÷LúWLUHFH÷L�VLQ\DOLQL�YHUPHNWHGLU��

Planlama fonksiyonu ile ilgili sonuçlar .ROEMRUQVUXG��$PLFR�YH�7KRPDV�������¶ÕQ�karar verme 

H\OHPLQLQ� KDOD� LQVDQGD� RODFD÷Õ öngörüsünü desteklememekte, DNVLQH� NDWÕOÕPFÕODUÕQ� yönetimi 

DoÕNODPDGD�SODQODPD\Õ� SHN�GH� ID]OD�GLNNDWH� DOPDGÕ÷Õ� J|U�OPHktedir. RRERWODUÕ� \|QHWPHQLQ�ELU�

\|QHWLP� LúL� ROGX÷XQX� G�ú�QHQ� NDWÕOÕPFÕODU�� \|QHWLP� LúLQLQ� GDKD� oRN� LúOHULQ� |UJ�WOHQPHVL� YH�

G�]HQ�ROXúWXUPD�ROGX÷X�fikrine dayanarak organizasyon fonksiyonuna referans vermektedir. Öte 

yandan EX�ILNUH�NDWÕOPD\DQODUÕQ kontrol IRQNVL\RQXQD�KLo�GH÷LQPHPHVL��grup için yönetimin en 

D÷ÕU� \�N�Q�Q� PRWLYH� HWPH� YH� LNQD� HWPH� DUDFÕOÕ÷Õ\OD� LQVDQODUÕ� \|QOHQGLUPH� ROPDVÕQÕQ� NRQWURO�

RGDNOÕ�EDNÕúÕ�JHULGH�EÕUDNPDVÕ�úHNOLQGH�\RUXPODQDELOLU�

Görüldü÷�� JLEL� URERWODUÕ� \|QHWPHQLQ� \|QHWLP� ROGX÷XQX� G�ú�QHQ� NDWÕOÕPFÕODU� IUHNDQVODUÕ�

GH÷LúNHQOLN�J|VWHUVH�GH�KHU� IRQNVL\RQGDQ�GHVWHN�DOPD\D�oDOÕúPÕúODU��DQFDN�\|QHWLP�ROPDGÕ÷ÕQÕ�

G�ú�QHQOHU� \�U�WPH� IRQNVL\RQX� GÕúÕQGD� GL÷HU� IRQNVL\RQODUGDQ� ROGXNoD� G�ú�N� VÕNOÕNWD�

\DUDUODQPÕúODUGÕU�

Yönetim konusunda henüz yeni ELOJL�HGLQPLú�|÷UHQFLOHULQ�roERWODUÕ�\|QHWPH\H�LOLúNLQ�ILNLUlerini 

ileri sürerken genel olarak IRQNVL\RQ� WHPHOOL� \DNODúWÕNODUÕ� YH� HQ� oRN� R� NRQXGDNL� ELOJLOHULQGHQ�
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ID\GDODQGÕNODUÕ� J|U�OP�úW�U�� %X� VRQXo�� \|QHWLP� H÷LWLPLQGHNL� DQOD\ÕúD� YH� |÷UHQFL\H� DNWDUÕODQ�

P�IUHGDWÕQ�LoHUL÷LQH�paralel ELU�GH÷HUOHQGLUPH�\DSWÕNODUÕQÕQ�LúDUHWLGLU��$\QÕ�]DPDQGD��VRUJXOD\ÕFÕ�

YH� QHGHQVHOOLN� LoHUHQ� ELU� VRUX� LOH� NDUúÕODúWÕNODUÕQGD�� teorik RODUDN� |÷UHQGLNOHUL� NDYUDPODUÕ�

NXOODQPDODUÕ�RQODUÕQ�LOLúNLOHQGLUPH�EHFHULOHULQLQ�J�oO��ROGXNODUÕQÕQÕQ�da bir göstergesidir.

Son olarak rRERWODUÕQ�JHOHFH÷LQH�LOLúNLQ�G�ú�QFHOHUGH URERWODUÕQ�NRQWURO��HOH�JHoLUPHVL��LQVDQODUÕ�

\|QHWPHVL��PHVOHNOHULQ�\RN�ROPDVÕ�JLEL�WHKGLW�G�ú�QFHOHULQLQ�\DQÕQGD�URERWODUÕ�\|QHWPHQLQ�GR÷DO�

NDUúÕODQPDVÕ�� URERWODUÕQ� NHQGL� NHQGLQL� \|QHWPHVL� gibi olumlu YDUVD\ÕPODU� da söz konusudur.

%XUDGD� URERWODUD� LOLúNLQ� ortak bir IDUNÕQGDOÕ÷ÕQ ve fikir yürütmenin (olumlama ya da tehdit 

içerikli olsun) ROGX÷XQX�V|\OHPHN�P�PN�QG�U�
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