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Robotiikan esiinmarssi hoiva-alalla on alkanut ja sen taustalla ovat erityisesti taloudelliset syyt el
hoivaa vaativan vaestomaaran kasvu ja toisaalta sen myo6ta voimakkaasti kasvava
hoivatydvoiman tarve. Tassa tutkielmassa selvitetdan sitd, mitka tekijat selittavat
hoivatyontekijodiden valmiutta hyvaksya ja hyddyntaa robotiikkaa tydssaan. Aihetta lahestytaan
erityisesti UTAUT-mallin (unified theory of acceptance and use of technology) avulla. Mallia on
kaytetty monissa teknologian hyvaksyntda kasittelevissd tutkimuksissa, erityisesti
kayttdonottotutkimuksissa organisaatioiden aloittaessa uusien teknologia- ja tietojarjestelmien
hyddyntamisen.

Tassa tutkielmassa arvioidaan UTAUT-mallin soveltuvuutta tutkimusasetelmaan, jossa ei voida
mitata todellista havaittua kayttaytymistd vaan kayttaytymisaikomuksia. Tutkielman hypoteesit
olivat: 1) UTAUT-mallin ydintekijat suoritusodotukset, vaivannakdodotukset, sosiaalinen vaikutus
ja mahdollistavat olosuhteet sekd vahemmassa maarin mallin valittajat eli sukupuoli, ika,
kayttokokemus ja vapaaehtoisuus ovat hoivarobotiikkavalmiuden selittavat tekijat. 2) Malliin
kuulumattomat henkildkohtaiset robotiikka-asenteet ovat yhteydessa hoivarobotiikkavalmiuteen.
3) My6s koulutustausta on yhteydessa hoivarobotiikkavalmiuteen.

Tutkielman aineistona oli monitieteisen ROSE — Robotit ja hyvinvointipalvelujen tulevaisuus -
hankkeen vuonna 2016 kerdama kyselyaineisto (n = 1782). Paamenetelmind kaytettiin
ristiintaulukointia, korrelaatiokertoimien tarkastelua, faktorianalyysia seka usean muuttujan
lineaarista regressioanalyysia.

Tutkimustuloksista voidaan paatella, ettd UTAUT-malli sellaisenaan ei ollut paras mahdollinen
hoivarobotiikkavalmiuden selittdja. Malliin kuuluvilla valittdjilla eli taustamuuttujilla ei nayttanyt
olevan suoraa tai epdsuoraa vaikutusta. Analyysiin mukaan otetuista mallin ulkopuolisista
tekijoista sen sijaan yleiset robotiikka-asenteet olivat paras yksittainen selittava tekija.
Asiasanat: hoivarobotiikka, hoivatydntekijat, asenteet, robotit, UTAUT-malli

Taman julkaisun alkuperaisyys on tarkastettu Turnitin OriginalityCheck —ohjelmalla.



ABSTRACT

Lylykorpi, Pekka: Good or evil robots caring?
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The emergence of robotics in the care sector has begun, especially due to economic reasons
such as the growth of the population needing care and the lack of care workers. This thesis
explains what factors explain the ability of care workers to accept and utilize robotics in their work.
This is particularly addressed through the UTAUT (unified theory of acceptance and use of
technology) model. This model has been used in many technology acceptance studies, especially
in deployment studies, when organizations started using new technology and information
systems.

This thesis evaluates the suitability of the UTAUT model in a research setting where it is only
possible to measure behavioural intentions, rather than actual observed behaviour.

The hypotheses of the thesis were: 1) The core factors of the UTAUT model, which are
performance expectancy, effort expectancy, social influence and facilitating conditions, and to a
lesser extent, the model's moderating variables gender, age, experience and voluntariness of use
are the explanatory factors of caring robotics. 2) Personal robotics attitudes, which are not
included in the model, are related to care robotics. 3) The educational background is also
connected to care robotics.

The material for this thesis was the questionnaire data (2016) of the multidisciplinary ROSE -
Robot and Welfare Services project (n = 1 782). The main methods used were cross-tabulation,
analysis of correlation coefficients, factor analysis, and linear multi-variable regression analysis.
From the research results, it can be concluded that the UTAUT model as such was not the best
possible explanatory variable for care robotics. The model variables did not appear to have any
direct or indirect effect. Instead, non-model-related factors included in the analysis, general
robotics attitudes were the best single explanatory factor.

Keywords: care robotics, care workers, attitudes, robots, UTAUT model
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1 Johdanto

Tutkimuksen aiheena on suomalaisen hoitohenkilokunnan asenteet hoiva-alan
robotiikkaa kohtaan ja se liittyy ROSE — Robotit ja hyvinvointipalvelujen tulevaisuus -
projektiin. Tutkimuksessa selvitetddn asenteita ja muita tekijoitd, joiden avulla
hoivahenkilokunnan robotiikan kéyttovalmiutta voidaan selittdd. Aihepiiri on
yhteiskunnallisesti, taloudellisesti ja eettisesti monin tavoin térked ja keskeinen vieston

vanhentuessa ja robotiikan tullessa osaksi hoivatyota.

Kansainvidlisen  standardisoimisjérjestd  ISO  (International = Organization for
Standardization) on mééritellyt robotin ohjelmoitavaksi laitteeksi, joka suorittaa haluttuja
tehtdvid ympéristossddn. Palvelurobotti taas on ISOn maédrittelyn mukaan ihmisid
hyodyttivid tehtdvid tekeva robotti. (ISO, 2018.) Robotin kdsitettd kdytetdén nykyisin
kuitenkin laajoissakin merkityksissd sisdltden myds erilaiset automaattisia tehtévid
tekevit ohjelmistot kuten osakkeiden robottikauppa ja hakurobotit. VI T:n erikoistutkija
Timo Salmen (2014) mukaan 77dlléin ei kuitenkaan puhuta varsinaisesta
robottitekniikasta, silld robotin mddritelmd sisdltdid fyysis-mekaanisen rakenteen.”
Palvelurobotiikka tarkoittaa ei-teollista robotiikkaa, jota ovat esimerkiksi varastointi- ja
jakelurobotit, etdoperoidut kirurgirobotit, kuluttajille ja erityisryhmille suunnatut
henkilokohtaiset palvelurobotit sekd hoivarobotit. (Salmi, 2014) Hoivarobotti on siis

palvelurobotin yksi alalaji.

Téssd tutkielmassa robotin mééritelménd kiytetddn myds hankkeen aineistonkeruussa

kéaytettyd madritelmaa:

“robotilla tarkoitetaan konetta, joka voi avustaa ihmisid ilman jatkuvaa valvontaa tai
ohjausta erilaisissa arkisissa askareissa, aputyontekijind tehtaassa, hoiva-alalla,
puhdistusrobottina tai ihmiselle vaarallisissa tehtdvissd, kuten etsintd- ja pelastustoissd
onnettomuuksien jdilkeen. Robotteja on monenndkoisid ja monenkokoisia, myés ihmisid
muistuttavia. Perinteiset keittickoneet (kahvinkeitin yms.) tai esimerkiksi kotihoidon
toiminnanohjausjdrjestelmd eivdt ole robotteja. ” (Turja, 2016; Eurobarometer, 2012.)

Robotiikan hyddyntdmistd hoiva-alalla sanelevat myos monet talouden lainalaisuudet,
silld yleisesti robotiikan katsotaan vapauttavan henkilokuntaa rutiinitdistd ihmistyohon.
Onkin kuvaavaa, ettd Elinkeinoeldmin valtuuskunta EVA:n toimitusjohtaja nostaa

robotiikkaraportin esipuheessa eri robotiikan aloista esille nimenomaan hoivarobotiikan.



Kaiken kaikkiaan kyseinen raportti siséltdd enemman hoiva-alaa koskevia mainontoja (30
kappaletta) kuin vaikkapa teollisuutta (27kpl) tai liikennetté (4kpl) tai ylipdéatansa mitdén

muutakaan robotiikan alaa koskevia. (Andersson ym., 2016.)

Raportti tuo arvioissaan esille selkeitd lukuja hoivarobotiikan ihmisty6td véhentdvésta
vaikutuksesta: se arvioi sairaaloiden sairaanhoitajien ja vanhusten pitkdaikaishoidon
tyotehtdvistd yli viidenneksen olevan siirrettdvissd robottien hoidettaviksi jo tilla
hetkelld. Kyseiset luvut tarkoittavat laskutavasta riippuen joko sité, ettd kaikki hoitajat
selvidisivit nykyisen viisipdivdisen tyoviikon sijasta nelipdiviiselld tydviikolla tai sitten
136 000 hoitotyontekijén sijasta tarvittaisiinkin vain 109 000 tyontekijan tyOpanosta.
Toisaalta viestokehitys tuo aivan toisenlaista painetta lisdtd hoivahenkilokunnan mééraa,
joten uhkakuva tyOpaikan menetyksestd ei ole sittenkddn vélttimattd paillimmadisend

mielessd. (Andersson ym., 2016, 37.)

Edelld kuvattu elinkeinoelimédn ndkokulma kuvaa niitd taloudellisia paineita, miti
ulkopuolelta hoiva-alalle asetetaan robotiikan hyodyntdmiseksi. Noista, osittain jopa
dystopisista, taloudellisista visioista seuraa viistdmdittd ajatus siitd, ettd robotiikan
vadjadmaton tulo hoiva-alalle nostaisi tyontekijdt sitd vastustamaan. Tapahtuisi
erddnlainen uusi luddiittien esiinmarssi, ainakin vertauskuvallisesti. Ned Ludd -nimisen
kutomateollisuustyontekijdn sanotaan nousseen aktiivisesti tuhoamaan ensimmadisid
automaattisia kutomakoneita 1700-luvun lopussa, silld tyontekijit niakivat niiden tulossa
vain uhkia oman tyOpaikan ja toimeentulon katoamisesta nopeiden ja halpojen
kutomakoneiden korvatessa varhaisen teollisuustyovieston. Teknologisen kehityksen

vastustajia on sittemmin usein kutsuttu luddiiteiksi. (Marttinen, 2018, 14—15.)

Hoivarobotiikan vaikutus ihmistyohon ei ole kuitenkaan pelkdstdan madrallinen, eli ty6ta
tai tyopaikkoja vdhentévad, vaan myos laadullinen. Kaikista ndkyvimmin jo nykyinenkin
robotiikka voisi korvata ihmistyotd logistisissa tehtdvissd, kuten aterioiden, laitteiden ja
potilaiden kuljetuksessa. Nyt esimerkiksi Seindjoen keskussairaala on ottamassa kéytt6on
erilaisia logistisia tehtdvid hoitavia robotteja vélinehuollossa ja néytteiden seka
ladkkeiden kuljetuksessa. Robotit voivat korvata ihmisen myds lddkejakelussa, jossa
niiden on todettu véhentdvdn ladkevirheitd. Muita hoitotyontekijoiden tydaikaa
vapauttavia sovellusalueita ovat nostaminen, siirtiminen, potilaiden tukeminen

liikkkumisessa sekd kaatumisen ja sen riskin tunnistamisen sovellukset. (Andersson ym.,



2016, 40—41.) Méantyharjun kunta taas halusi helpottaa kunnan ikérakenteen ja laajan
haja-asutusalueen luomia taloudellisia paineita ottamalla kdytté6n Menumat-
ruokapalvelun. Palvelun kéyttoonotto osoittautui  kuitenkin  paljon oletettua
mutkikkaammaksi prosessiksi, silld pintaan nousivat hyvin tunnepitoiset asiat. (Viirkorpi,

2015, 29.)

Kaikkien edelld mainittujen robotiikan sovellusalueiden voidaan katsoa olevan
kohtuullisen yksinkertaista suorittavaa hoitotyotd, ei siis korkeamman tason
kohtaamisty6td. Tuon kaltaisessa yksinkertaisessa, esimerkiksi logistisessa, tyOssé, eivéit
varmaankaan tdyty ne kriteerit, joiden perusteella hoitoalalle kuvitellaan hakeuduttavan.
Niéin ollen hoivarobotiikka voi korvata erityisesti hoivarobotiikan kehityksen
alkuvaiheessa vdhemmin motivoivia tyotehtdvid, ei niitd ydintehtdvid, joiden vuoksi

alalle on usein hakeuduttu.

Robotiikan yleinen hyvéiksyntd FEuroopan laajuisesti on hyvin laajaa, mutta
hoivarobotiikkaa vastustetaan merkittdvassd madrin, silli 60 prosenttia olisi valmis
kieltiméén robotiikan hyddyntdmisen lasten, vanhusten ja vammaisten parissa tehtavéssa
hoivatydssd (Eurobarometer, 2012). Ero muihin palvelurobotiikan sovellusalueisiin on
merkittava, silld vastaava kieltohalukkuus on paljon pienempi koulutuksen (34 %) ja
terveydenhuollon (27 %) suhteen mutta erityisesti verrattuna sellaisiin robotiikan
sovellusalueisiin kuten teollisuustuotanto (4 %) tai kuljetus- ja logistiikka-ala (6 %).
(Savela, Turja & Oksanen, 2018.) Edelld mainituista prosenttiluvuista voitaisiin
alustavasti padtelld, ettd ihmisilld robotiikan kieltdimishalukkuuden ensisijainen peruste
el ole huoli tydpaikoista vaan paremminkin eettiset syyt. Hoivahenkilokunta suhtautuu
hoivarobotiikkaan huomattavasti muuta viestdéd positiivisemmin vaikkakin hieman
varauksellisesti kuitenkin, silld heistd suurin osa oli tiysin tai jokseenkin samaa mieltd
véitteen “robotteja ei ole tarkoitettu hoivatydssd kdytettiviksi” kanssa (Van Aerschot,

Turja & Sérkikoski, 2017).

Hoiva-ala on siis hyvin erilainen kuin monet muut alat robotiikan suhteen. Tutkimuksen
tavoitteena on 16ytdd ne tekijét, jotka selittdvit tehyldisen hoitohenkilokunnan valmiutta
hy6dyntii robotiikkaa tydssdédn tai heiddn valmiuttaan hyvaksya hoivarobotiikan kaytto
tyOpaikallaan. Hoivarobotitkan hyvédksymistdi on tidssd tutkielmassa ldhestytty

tietojarjestelmien hyvéksyntdd laajemmin késittelevien teorioiden ja metodien suunnasta.



Tutkielman rakenne koostuu teoreettisesta osuudesta, jossa esitelldén teknologian
hyvéksyntdd koskevia teorioita ja esitetddn hypoteesit. Seuraavaksi on empiirinen osa,
joka sisdltdd aineiston, tilastollisten menetelmien ja kéytettdvien mittareiden kuvaukset.
Tulososuudessa esitetddn sekd kuvailevan tilastotieteen ettd tilastollisen analyysin

tulokset. Viimeisessi osassa pohditaan tuloksia ja niiden sovellettavuutta kdytantoon.



2 Asenteet ja arvot teknologian hyviaksymisen taustalla

Arvot ovat laajoja ja abstrakteja késitteitd. Esimerkiksi arvojen yleismaailmallisuutta
tutkinut Shalom H. Schwartz (1992, 2012) luokittelee erilaisia spesifimpid arvoja
arvotyypeiksi. Hanen mukaansa arvoja ovat esimerkiksi auttavaisuus, rehellisyys,
anteeksiantavaisuus ja vastuuntunto ja niitd vastaava hierarkkisesti ylempi arvotyyppi

hyvéntahtoisuus.

Asenteilla kuvataan kokonaisvaltaista suhtautumista johonkin kohteeseen eli sitd,
reagoimmeko hyviksyvisti vai hylkddvasti johonkin kohteeseen, henkil6on tai
asiantilaan. Sosiaalisten asenteiden tutkimuksen kohteina ovat erilaiset sosiaalisen
maailman kohteet kuten ydinvoima, Nato-jdsenyys mutta my0s pesuaine- tai automerkit.
(Helkama, Myllyniemi & Liebkind, 2013, 187—-189) Rose-projektin tutkimusaineistossa
ovat kyseessd selkedsti asenteet, eivdt arvot. Téssd tutkielmassa siis selvitetddn
tehyléisten hoivarobotiikkaa koskevien asenteiden ja muiden tekijoiden vaikutusta heidén

valmiuteensa hyodyntaa sita.

Robotiikka on levinnyt yha uusille alueille ja siti koskevan kiinnostus on kasvanut, mutta
vain yhtd vallitsevaa robotiikan hyvéksynnén teoreettista mallia ei ole olemassa. Monet
sovellettavista tutkimusmalleista ovat yleisid tekniikan ja tietotekniikan hyviksynnin
tutkimukseen kehitettyjd teoreettisia malleja. Nuo mallit eroavat toisistaan
monimutkaisuutensa ja sisdltonsa puolesta, vaikka kaikkien niiden tavoitteena on selittia,
ymmirtdd ja mallintaa teknologian hyvidksyntdd ja sitd koskevia muuttujia. (Beer,

Prakash, Mitzner & Rogers, 2011, 4.)

2.1 Teknologian hyviksyntdi koskevia teorioita

Teknologian hyvéksyttdvyyden tutkimus on osa laajempaa IThmisen ja teknologian vélisen
vuorovaikutuksen tutkimusta. Seuraavaksi késittelen ensin UTAUT-mallia edeltdvia ja
sen pohjana olevia teknologian hyvéksymiseen ja sen kiyttoonottoon liittyvaa teorioita ja

seuraavassa aliluvussa UTAUT-mallia.



Yksi vanhimmista ja hyvin yleinen teoria asenteiden ja toiminnan — suunnitellun tai
havaitun — tutkimiseen on perustellun toiminnan teoriaan (Theory of Reasoned Action,
TRA) pohjautuva suunnitelmallisen kdyttdytymisen teoria (Theory of Planned Behaviour,
TPB). Suunnitelmallisen kdyttdytymisen teorian mukaan positiivinen asenne yhdessa
merkittdvien muiden henkildiden vaikutuksen kera (subjektiivinen normi) ennustaa
selkeimmin kéyttdytymisaikomusta. (Ajzen, 2005.) Suunnitelmallisen kayttdytymisen
teoria ei ole ollut eikd ole mitenkdédn erityisesti teknologian hyviksyntdéd koskeva teoria,
eikd sitd ole sovellettu ainoastaan silld alueella, mutta teknologian hyviksyntd on ollut
yksi sen keskeisistd sovellusalueista. My0s tuoreimmissa tutkimuksissa nojataan usein

sithen (Savela, Turja & Oksanen, 2018).

Terveydenhuollon henkildkunnan kéyttdytymisaikomuksia ja kdyttdytymistd koskevissa
tutkimuksissa suunnitelmallisen kiyttdytymisen teoria on ollut yleisin teoreettinen
viitekehys (Godin, Bélanger-Gravel, Eccles & Grimshaw, 2008). He katsovat sen olevan
my0s riittdvin tarkka, vaikka muut teoriat pystyvét paremmin tavoittamaan pyrkimysten
ja kéyttdytymisen dynamiikan. On kuitenkin huomattava, etti edelld mainittu katsaus ei

kuitenkaan sisélld yhtikddn hoivarobotiikkaa kisittelevad tutkimusta.

Teknologian  hyvdksymismalli  (Technology acceptance model, TAM) on
informaatioteknologian hyvidksyntdd ja kayttod médrittelevien avaintekijoiden sekd
nédiden keskindisten suhteiden kuvaus selkedn mallintamisen avulla. TAM-mallin mukaan
havaittu hyodyllisyys (perceived usefulness) sekd havaittu kdyton helppous (perceived
ease of use) ovat ensisijaiset teknologian hyviksyntid maérittelevit tekijét. (Davis, 1989.)

Monet tutkijat ovat tehneet TAM-mallista erilaisia muunnoksia ja laajennuksia.

Alkuperdinen TAM-malli on my6s kirvoittanut krititkkida mm. sen liiallisesta
yksinkertaisuudesta, silld kriitikoiden mukaan sen selitysvoima ei ole riittivad (Bagozzi,
Davis & Warshaw, 1992). TAM-mallin laajennus 2000-luvun alussa, jota usein kutsutaan
my0ds TAM2-malliksi, pyrki vastaamaan kritiikkiin ja kehittdmain mallia edelleen. Davis
itse muokkasi my0hemmin TAM-mallia yhdessd Venkateshin kanssa (Venkatesh &
Davis, 2000) ja loi luoden TAM2-mallin, nimelld tunnetun laajennuksen (joka sisaltda
muun muassa yhteyden tyotehtdvaan, tuotosten laadun ja subjektiivisen normin). Mallin
viimeisin laajennus TAMS3 keskittyy ldhinnd sihkoisen kaupan mukanaan tuomiin

lisdyksiin, kuten luottamukseen ja oletettuun riskiin (Venkatesh & Bala, 2008). Kun



puhutaan TAM-mallista ilman tarkempaa versiota, tarkoitetaan yleensd joko sen

alkuperdisti versiota tai ensimmaista laajennusta.

(a) Technology Acceptance Model (TAM)
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(d) Theory of Planned Behavior (TPB)
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Kuvio 1. Yleiset teknologian hyviksyntdd koskevat teoriat Holdenin ja Karshin (2010,

161) mukaan.

Kuviossa 1 esitetty teorioiden havainnollistus sisdltdd vain teorioiden ydinelementit, ei

teorioihin mahdollisesti sisdltyvii ja joihinkin ydinelementteihin vaikuttavia lisdtekijoita,

kuten ikd ja sukupuoli. Kuitenkin kirjoittajat painottavat ndiden vélittdjiksi (engl.

moderators) kutsuttujen lisdtekijoiden tiarkeyttd (Holden & Karsh, 2010, 167).

2.2 Robotiikan hyviksynnén tutkimus

Sosiaalisten robottien hyvéksyntddn vaikuttavia tekijoitd tutkineet de Graaf ja Ben

Allouch (2013) arvioivat suurimman osan sosiaalisen robotiikan hyviksyntii koskevasta

tutkimuksesta perustuneen TAM-malliin (Technology Acceptance Model) tai UTAUT-




malliin (Unified Theory of Acceptance and Use of Technology). Edelld mainitut mallit
painottavat vahvasti rationaalisia hyotyndkokulmia, kuten kidytettavyyttd ja kayton
helppoutta. Nuo yleiset teknologian hyviaksynnin mallit eivét kuitenkaan ota huomioon
yksilon mielihyvddn tdhtddavid tekijoitd, kuten teknologian mahdollisesti tuottamaa
houkuttelevuutta ja iloa. Hyodtyndkokohtia painottavat tutkimukset ja niiden
operationalisoidut muuttujat ovat mitanneet tuotteen tai teknologian kédytdnnollisyys- ja
kaytettdvyysominaisuuksia, kun taas mielihyvdmuuttujien avulla on mitattu

kayttdjakokemusta. (de Graaf & Ben Allouch, 2013, 1476-1477.)

De Graafin ja Ben Allouchin (2013) mukaan teknologian hyvaksynnan tutkimuksessa,
erityisesti sosiaalisen robotiikan alueella, my6s mielihyvétekijat olisi hyddyn odotuksen
liséksi nostettava mukaan tutkimuksen keskioon. Mielihyvétekijoiden merkityksen esille
tuomiseksi he loivat teoriansa pohjalta empiirisen tutkimusasetelman ja survey-
tutkimuksen, jossa he testasivat yhdeksditoista 1dhinné erilaista mielihyvdd mittaavaa
hypoteesiaan. He péadtyivat sithen, ettd alkuperdisen TAM-mallin laajentaminen
kuvatuilla mielihyvétekijoilld parantaa mallin selitysvoimaa, mutta vaatii kuitenkin

edelleen kehittelyd. (de Graat & Ben Allouch, 2013, 1476-1477.)

Tutkimustulosten laajempaa sovellettavuutta voi my0s kritisoida siksi, ettd survey-kysely
kohdistettiin vain hollantilaisiin kdyttdytymistieteiden yliopisto-opiskelijoihin (de Graaf
& Ben Allouch, 2013, 1481). Vaikka mielihyvétekijéiden huomiointi on tirkedd, on
edelld kuvattu tutkimus ja sen tulokset monilta osiltaan sovellettavissa enemmaén
kuluttajatutkimukseen kuin tydeldméén. Tyoeldméd koskevissa asetelmissa on yleensd
realiteetti se, ettd robotiikka tai muu teknologinen jérjestelmi tuodaan organisaatioon
ilman, ettd tyontekijoilld olisi varsinaista valinnan mahdollisuutta péattda otetaanko sitd

lainkaan kdyttoon vai ei.

Vieston ikddntyminen ja hoivahenkiloston riittdvyys olivat taustalla, kun Hollannissa
haluttiin edelleen kehittdd dlyteknologian hyviksyttavyyttd ja sovellettavuutta koskevaa
tutkimusta. Hollantilaistutkijat Heerink, Krose, Evers ja Wielinga (2010) kehittivét
Almere-malliksi kutsutun UTAUT-mallin laajennuksen, jossa mukaan otettiin
hyotyndkokohtien lisdksi sosiaalista vuorovaikutusta koskevia tekijoitd sekd niitd

vastaavat muuttujat. Yksi Almere-mallin sovellusalueista on hoivarobotiikka mutta



pédpaino oli asiakkaiden eli ikddntyneiden kéyttdjien ndkokulma. Mallin avulla haluttiin

tutkia

Karahanna, Agarwal ja Angst (2006) arvioivat aiemman teknologian hyvéksyntdi ja
henkilokohtaisia asenteita koskevan teoreettisen ja empiirisen tutkimuksen tuottaneen
ristiriitaisia tuloksia. He nojasivat myds TAM-malliin, mutta ndkivdt sen olevan
rajoittunut, koska siind ei oteta huomioon yksilon ja teknologian yhteensopivuuden
kasitettd. Tamdn vuoksi he pyrkivdt luomaan aiempaan empiriaan ja teoreettiseen
késitteistoon pohjautuen paremman mallin, jonka avulla teknologian hyvéksyntda
voitaisiin tarkemmin selittdd. He kehittivit moniulotteisen eli neljésta tekijastd koostuvan
mallin siitd, mihin yksilo perustaa teknologian hyviksyntdnsd. Naméi tekijit ovat
yhteensopivuus toivotun tydskentelytavan (preferred work style,), kédytossd olevien
tyoskentelytapojen (existing work practices), aiemman kokemuksen (prior experience) ja
arvojen (values) kanssa. Mallin mukaan teknologian hyviksynnén selittdjid ovat yksilon
uskomukset siitd, kuinka hyvin kukin noista neljasta tekijésti on yhteensopiva tutkittavan

teknologian kanssa. (Karahanna ym., 2006.)

Karahannan ja kumppaneiden (2006) uuden teoreettisen mallinsa empiiriseksi
testaamiseksi tekemd oma tutkimus késitteli CRM-ohjelmiston (customer relationship
management) hyviksyntdd suuren pankin henkilokunnan keskuudessa. Tutkimus oli
tyypiltddn yleinen ja ldhes ideaalinen kayttoonottotutkimus, silld se voitiin toteuttaa
yhteistyossd yrityksen kanssa kaikki kysymyksen asettelut ja muuttujat ennakolta
suunnitellen. Tutkimuksen tulokset vahvistivat mallin kaikkien neljin tekijdn
merkittdvyyden, kun kéyttdjien teknologian hyvidksyntdd ennustettaessa. Toisaalta
tutkijat eivdt johtopddtoksissddn suositelleet oman yhteensopivuuden mallinsa
vélttdmattd yksinddn olevan muissa tutkimuksessa hyddynnettdvéd tutkimustapa, vaan
suosittelivat yhteensopivuususkomusten sisdllyttamistd muihin teknologian hyvaksynnin

tutkimusmalleihin. (Karahanna ym., 2006, 798—799.)
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2.3 UTAUT-malli pyrkimyksend synteesiin

Venkatesh, Morris, G. B Davis ja F. D Davis (2003) arvioivat, vertailivat ja testasivat
empiirisesti kahdeksaa erilaista informaatioteknologian hyvéksyntia késittelevaa teoriaa.
Némé teoriat ovat aiemmin mainitut perustellun toiminnan teorian (TRA),
suunnitelmallisen kdyttdytymisen teoria (TPB) ja teknologian hyviksymismallin (TAM)
lisdksi the Motivational Model, a combined TBP/TAM, the Model of PC Utilization,
Innovation Diffusion Theory (IDT), ja Social Cognitive Theory (SCT). Teorioiden
empiirinen testaus tehtiin pitkittdisesti kenttatutkimuksena neljdssd organisaatiossa,
joissa oli tulossa jokin tietojarjestelmén kayttoonotto. Kaikissa organisaatioissa tehtiin
sama ennalta testattu kysely kolmessa eri interventiopisteessa: koulutuksen jilkeen ennen
kiyttoonottoa, sekd kuukausi ja kolme kuukautta kéyttoonoton jélkeen.
Kyselylomakkeessa mitattiin kaikkia aiemmissa kahdeksassa teoriassa esiin nousseita
tekijoitd. Lisdksi kdyttoonottoa seuraavien kuuden kuukauden aikana mitattiin todellinen

havaittu kédyttdytyminen. (Venkatesh ym., 2003.)

Aiempien teorioiden vertailu ohella alusta ldhtien mukana oli halu kehittdd empirian
pohjalta uusi teoria sovellettavaksi jéarjestelmien ja niiden kdyttoonottojen hyvaksynnan
tutkimukseen. Tdma kehitetty teoria nimettiin Unified Theory of Acceptance of and Use
of Technology (UTAUT) -malliksi. Kyseistd teoriaa on kéytetty erilaisissa
teknologioiden hyviaksymistd koskevissa tutkimuksissa monitieteellisesti. Yleisin
soveltamisalue on erilaisten teknologioiden hyvéksyntdd koskeva tutkimus. Aiemmin
mainituista teorioista vahvimmin UTAUT-mallin taustalla ovat perustellun toiminnan
teoria ja teknologian hyviksymismalli eri versioineen. (Venkatesh ym., 2003.) UTAUT
luotiin mittaamalla kaikkien aiempien teorioiden selitysvoimaa poimimalla niistd uuteen

teoriaan selitysvoimaisimmat tekijét.

Yksi UTAUT:n vahvuuksista on sen edeltdjiensd tavoin tekemi selked erottelu
kayttaytymisaikomuksen (behavioral intention) ja todellisen kdyton tai kédyttdytymisen
(use behavior) vililld (Venkatesh ym., 2003, 447). Toisaalta muissa tutkimuksissa on
havaittu kayttdytymisaikomusten olevan hyva todellisen kdyttdytymisen ennustaja (de
Graaf & Ben Allouch, 2013, 1477). Tutkimuksessani tuo erottelu

kayttdytymisaikomukseen ja todelliseen kdyttdytymiseen on tirkeda, silld aineisto tarjoaa
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tietoa ennen kaikkea tulevista hoivarobotiikan kéayttdaikomuksista, ei todellisesta
havaitusta kdytostd. Jo aiemmin hoivarobotiikkaan tutustuneiden kohdalla voidaan

soveltaa mallissa mukana olevaa aiemman kokemuksen (experience) kédsitetta.

Empiirisen analyysin perusteella UTAUT-malli koostettiin teknologian hyviksyntdén
voimakkaammin vaikuttavista ydintekijoistd (core constructs) sekd heikommin
vaikuttavista vailittdjistd (moderators) (Venkatesh ym., 2003). Suomenkielisessi
tutkimuskirjallisuudessa edelld mainitut tekijdt on joskus kddnnetty my0s
determinanteiksi, moderaattoreiksi, interaktioiksi tai myos muilla ilmaisuilla (esim.

Louho, 2006, 10).

2.3.1 Mallin ydintekij:it

Suoritusodotukset

Suoritusodotukset (performance expectancy) tarkoittavat sitd hyddyn astetta, mitd yksilo
uskoo saavansa tyossddn jéarjestelmdn kaytostd. Kahdeksan aiemman mallin
kvantitatiivisessa ~ vertailussa  suoritusodotukset =~ havaittiin =~ merkittdvimmaksi

kayttdytymisaikomuksia selittdvaksi tekijaksi. (Venkatesh ym., 2003, 447-448.)

Vaivannakoodotukset

Vaivannikoodotukset (effort expectancy) on (tieto)jdrjestelmin kidytdon oletettua
helppouden astetta kuvaava ilmaisu. UTAUT-mallissa se on koostettu sen pohjalla
olevien teorioiden kisitteistd kiyton havaittu helppous (TAM/TAM?2), monimutkaisuus

(MPCU) ja kdyton helppous (IDT) (Venkatesh ym., 2003, 450).

Sosiaalinen vaikutus

Sosiaalinen vaikutus (social influence) tarkoittaa sitd astetta, kuinka voimakkaasti yksilo
kokee hénelle tidrkeiden muiden henkildiden haluavan hinen kéyttdvin jarjestelmaa.

Léhes kaikissa mallin pohjana olevissa teorioissa jotakuinkin vastaavasta vaikutuksesta
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kiytetddn ilmaisua koettu sosiaalinen normi. (Venkatesh ym., 2003, 451.) Eri

tutkimuksissa tdmi on yleensé tarkoittanut tyoyhteisoa.

Mahdollistavat olosuhteet

Mahdollistavat olosuhteet (facilitating conditions) tarkoittaa sitd astetta, milld yksild
uskoo organisaation tai tekniikan tukevan jdrjestelmédn kdyttod. Myos tdmé tekijd on
mukana useissa aiemmissa mallin taustalla olevissa teorioissa. Mahdollistavat olosuhteet
on kuitenkin tekijd, jonka vaikutus ei mallin kehittdjien mukaan kohdistu
kayttdytymisaikomukseen vaan suoraan havaittuun kiyttdytymiseen. (Venkatesh ym.,
2003, 451.) Néin ollen sen jattaminen pois tdmin tutkimuksen suunniteltuun toimintaan

kohdistuvasta analyysista on mahdollista ja perusteltua.

2.3.2 Mallin vilittavit tekijit

UTAUT-malli siséltdd ydintekijoiden lisdksi vélittdjit, jotka ovat sukupuoli, iké,
kokemus ja vapaachtoisuus (voluntariness of use). Kokemus ja vapaaehtoisuus
tarkoittavat kiyttdjan suhdetta tutkittavaan teknologiaan tai tietojirjestelméén: aiempaa
kayttokokemusta ja kiyttotilanteen vapaaehtoisuutta. Vilittdjien vaikutus ei kohdistu
mallin mukaan suoraan selitettivddn ilmioon vaan yhdessd ydintekijoiden kanssa ja
niiden kautta. (Venkatesh ym., 2003, 427.) Muissa teorioissa ldhinnd taustamuuttujiksi

kutsuttuja tekijoitd kuvataan siis ilmaisulla valittdjat.
Sukupuoli ja ika

Idn ja sukupuolen on monissa muissakin tutkimuksissa havaittu selkedsti korreloivan
robotitkan hyvdksynndn kanssa miesten osoittaessa suurempaa kiinnostusta uusia
teknologioita kohtaan ja heilld oli myds enemmén kokemusta niistd (de Graaf & Ben
Allouch, 2013). Myds Gnambs ja Appel (2019) paityivdat Eurobarometer-aineistoon
pohjautuvassa tutkimuksessaan siithen, etti miehet suhtautuvat robotiikkaan naisia

myonteisemmin.
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Tutkittaessa idn vaikutuksia robotiikan hyvéksyntién on saatu kahdensuuntaisia tuloksia.
[4114 on havaittu olevan erityyppisid ja erisuuntaisia vaikutuksia henkildiden kykyyn ja
halukkuuteen kayttdd uutta teknologiaa sekd sitd koskeviin asenteisiin ja
kayttiytymismalleihin. Vanhemmilla henkil6illd on havaittu olevan vihemmin
robotiikkaa koskevia kéyttdytymisaikomuksia, he osoittavat enemmén negatiivisia
tunteita robotteja kohtaan ja muiden henkildiden robotiikka-asenteet vaikuttavat heihin
selvemmin. Mutta toisaalta idkkddmpien on havaittu nauttivan enemman robotiikasta ja
inhimillistdvén robotteja. (de Graaf ja Ben Allouch, 2013, 1479.) Téssdkin tutkielmassa
kiytettyyn ROSE-aineistoon pohjautuneessa mutta kaikki hoivahenkilokuntaryhmit
kattaneessa tutkimuksessa, vanhimpien hoivatyontekijoiden havaittiin suhtautuvan
nuorempia myonteisemmin hoivarobotiikan hyddyntimiseen (Van Aerschot ym., 2017,

635-636).
Kokemus

Kokemusta on kuvattu toisaalla myds ilmaisulla pelkkd tuttuus (mere exposure). [Imio
tarkoittaa sité, ettd thminen oppii pitdiméén jostakin henkildsté tai sosiaalisesta kohteesta
pelkéstidn sen tuttuuden vuoksi. Kyseinen ilmi6 on havaittu yli 200 tutkimuksessa. Ajan
myotd tuttuus ei kuitenkaan endd vilttamittd selitikddn asiaa vaan mukaan tulee
kyllastyminen, vaikka se tuttuuden alkuvaiheessa selittddkin ilmiotd. (Helkama ym.,
2013, 188-189.) UTAUT-mallin késite kokemus on siis sangen ldheistd sukua késitteelle

tuttuus.

Aiemman perusteella hoitorobotiikan kohdalla voitaisiin tdten ajatella robotiikkaan ja
erityisesti hoivarobotiikkaan tutustuneiden alkaneen tuon tuttuuden perusteella mydskin
pitdméédn hoivaroboteista. Gnambs ja Appel (2019) tutkivat vuosina 2012, 2015 ja 2017
toteutettujen Eurobarometer-selvitysten pohjalta eurooppalaisten robotiikka-asenteiden
muutosta. Tuolla viiden vuoden ajanjaksolla robotiitkan hyddyntdminen kasvoi
voimakkaasti ja robotiikka levisi uusille aloille. Tutkimuksen merkittdvin havainto oli
kuitenkin se, ettd robotiikan vastustus koko FEuroopan laajuisesti oli kyseiselld
ajanjaksolla kasvanut. Ilmion voimakkuus vaihteli maittain, mutta koko Euroopan
laajuinen trendi oli selvi ja osoitti suhtautumisen robotiikkaan muuttuneen vihemmaén
positiiviseksi. Nami tulokset eivdt puolla kokemuksen tai tuttuuden automaattisesti

lisddvdn robotiitkan hyviksyttdvyyttd. On kuitenkin huomattava, ettd edelleenkin
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kyseisten selvitysten késittelemidn ajanjakson lopulla, eli vuonna 2017, wvain
vihemmistolld tutkimukseen vastanneista oli henkilokohtaista kokemusta ihmisen

kaltaisista roboteista.

Hoivarobotiikkaan tutustuneet hoitajatkaan eivét ole olleet sen parissa pitkdén. Néin ollen
on kyseenalaista, onko tuttuuden merkitys kuitenkaan vield kovin iso. UTAUT-mallissa
kokemus on yksi vilittdjistd, joten mallin mukaan tuttuudella on jonkin verran
selitysvoimaa hoitajien robotiikkavalmiuden suhteen. Tuttuutta on téssé tutkielmassa ja
kdytetyn materiaalin perusteella mahdollista selvittdd vertaamalla robotiikkaan jo

tutustuneiden ja muiden asenteita.
Vapaaehtoisuus

Vapaaehtoisuuden voi myds ajatella liittyvén selvisti tilanteeseen, jossa jérjestelmén
kayttoonotto jossakin organisaatiossa on joko tulossa tai sitd suunnitellaan, ei niinkddn
nyt  kyseessd  olevaan tilanteeseen, jossa  varsinaista  hoivarobotiikan

kayttoonottotilannetta ei ole ainakaan koko otosta koskien tiedossa.
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Suoritusodotukset

Vaivannakododotukset [—|
Kayttoaikomus Kaytto
Sosiaalinen vaikutus —
Helpottavat olosuhteet |
Sukupuoli lka Kokemus Ka)ﬂor}
vapaaehtoisuus

Kuvio 2. UTAUT-malli vilittdjineen Venkateshin ja kollegoiden (2003, 447) mukaan
(Suom. useiden lihteiden pohjalta).

Ylla oleva Kuvio 2 kuvaa UTAUT-mallin vasemmalla olevine ydintekijdineen ja alaosan
valittdjineen. Vaikka mallia on sovellettu useissa suomalaisissa tutkimuksissa eri
tieteenaloilla, ei suomenkielinen terminologia ole vakiintunutta. Tassd kaytetyt
Venkateshin ja kollegoiden (2003, 447) alkuperdisen kaavion termien suomenkieliset
kddnnokset on koottu useiden ldhteiden pohjalta (esim. Vuononvirta, 2011, 29; Louho,
2006). Kuten kuviosta voidaan havaita, mahdollistavat olosuhteet (joka on myds
suomennettu  helpottavat  olosuhteet),  eivit  kohdistu  lainkaan  suoraan
kiyttdaikomukseen, eikd niitd siksi ole otettu tdhdn kéayttdaikomuksia selvittdvadn

tutkielmaan.

UTAUT-malli valikoitui tutkielmani teoreettiseksi viitekehykseksi huolimatta siitd, ettd

sen yleisin sovellusalue on tietojarjestelmien kayttoonottotutkimus.

2.3.3 Mallin ulkopuoliset tekij:it

UTAUT-mallin korostaa selkedsti vélineellisid odotuksia (suorituskykyodotukset,

kuormitusodotukset, jne.) asenteiden sijaan eikd teknologian kéyttod koskevilla
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asenteilla, mindpystyvyydelld ja kdyttoon liittyvalla ahdistuksella sen kehittdjien mukaan
ole suoraa vaikutusta kdyttdaikomuksiin (Venkatesh ym., 2003, 447). Malli ei myoskédan
sisdlld mitddn koulutukseen liittyvda ydinelementtid tai valittdjad. Koulutuksen ajatellaan
kuitenkin yleisesti liittyvén suurempaan mindpystyvyyteen ja valmiuteen hyviksya uusia
teknologioita samoin kuin idnkin (kdénteisesti). My0s empiirinen Euroopan laajuinen
tutkimus osoitti korkeamman koulutuksen olevan yksi robotiikan hyvéksyntéa selittidvista

tekijoistd. (Gnambs & Appel, 2019, 60.)

Huolimatta siité, ettd koulutus tai yleiset asenteet eivét sisdlly UTAUT-malliin, otettiin
ne mukaan téhin tutkimukseen ja analyysiin. Mukaan ottoa puoltavat aiemmin mainitut

tutkimukset, joissa niiden vaikutukset robotiikan hyviksyntién oli havaittu.

2.4 Tutkimuskysymykset ja hypoteesit

UTAUT-malliin perustuva hypoteesini on, ettd mallin ydintekijat ovat keskeisimmat
hoivarobotiikkavalmiutta selittdvét tekijat ja vélittdjilld on myds oma merkityksensa.
Vaihtoehtoisena hypoteesinani on, ettd myds henkilokohtaisten robotiikka-asenteiden
merkitys robotiikkavalmiutta selitettiessd on selked ja myds koulutuksella on sithen
vaikutusta. Selvitdn hoivahenkilokunnan robotiikkahyvéiksyntdd sekd varsinaisen ettd

vaihtoehtoisen hypoteesini avulla.

Hypoteesi 1: UTAUT-mallin ydintekijat suoritusodotukset, vaivannidkoodotukset,
sosiaalinen vaikutus ja mahdollistavat olosuhteet sekd vdhemméissd midrin mallin
valittdjait  eli  sukupuoli, ikd, kéyttokokemus ja  vapaaehtoisuus  ovat

hoivarobotiikkavalmiuden selittdvét tekijat.

Hypoteesi 2: Malliin kuulumattomat henkilokohtaiset robotiikka-asenteet ovat

yhteydessd hoivarobotiikkavalmiuteen.

Hypoteesi 3: My0s koulutustausta on yhteydessa hoivarobotiikkavalmiuteen.
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3 Aineisto ja menetelmat

3.1 Aineistot

Tutkimusaineistona kdytetddan Suomen Akatemian strategisen tutkimuksen neuvoston
rahoittaman Robotit ja hyvinvointipalvelujen tulevaisuus (ROSE) -hankkeen survey-
aineistoa. Aineisto on kerdtty sosiaali- ja terveysalan ammattijdrjestdjen Tehyn
(myohemmin vain tehyldiset) ja Superin jiseniltd. Téssd tutkielmassa kéytettiin vain
tehyldisiltd keridttyd aineistoa. Tehy on Suomen suurin sosiaali- ja terveysalan
ammattijarjesto. Poikkileikkausaineisto oli kerétty kahdessa osassa loka- ja marraskuussa
2016 siten, ettd ensin kysely oli toteutettu lokakuussa vanhustyOssd toimiville
superilaisille ja marraskuussa tehyldisille. Kyselyyn vastanneita informoitiin tutkimuksen
tarkoituksesta ja heilld oli oikeus kieltdytyd osanotosta. Kyselyn aluksi vastaajilta

pyydettiin hyviksyntd. Kyselyn tietoja késiteltdessd huomioitiin vastaajien anonymiteetti.

Tehyldisten osalta otos koostui Tehyn jasenrekisterin suomenkielisisti sairaanhoitajista
ja fysioterapeuteista siten, ettd sairaaloissa tyoskentelevistd (N = 37 000) poimittiin joka
kolmas, jonka lisdksi poimittiin kaikki vanhus- ja kotipalveluissa tydskentelevit (N =
7 000). Kysely lahetettiin siis kaikkiaan noin 19 000 tehyldiselle ja se toteutettiin www-
pohjaisella Limesurvey-tyokalulla. Tehyldisid vastaajia oli kaikkiaan 1 782.
Vastausprosentti oli yhdeksdn prosenttia. Satunnaisotannalla kerdtty aineisto on laajin
tdhdn mennessd tehty suomalaisten hoiva-alan tyontekijoiden robottindkemyksid
selvittdva kyselytutkimus. Koska edustava otos mahdollistaa luotettavien arvioiden teon
koko kiinnostuksen kohteena olevasta populaatiosta (Tabachnick & Fidell 2017, 7), antaa

tdm4 aineisto hyvén pohjan tutkia hoivahenkilokunnan robotikkamyonteisyytta.

Aloitin aineiston jarkevyystarkastelusta, koska olin saanut aineiston valmiina enka ollut
sen kerddmiseen osallistunut. Tarkastelin aluksi aineiston relevanssia ja soveltuvuutta
tutkimuskysymykseni suhteen. Aineiston jarkevyystarkastelu (Nummenmaa, Holopainen
& Pulkkinen, 2016, 312) tutkii sitd, voisiko tarkasteltavilla ilmi6illd olla jokin yhteys
toisiinsa. Eli onko tutkimukseen ja analyysiin ylipddtinsd mielekéstd alkaa. Téssd

tapauksessa erilaisilla robotiikkaa koskevilla asenteilla, vastaajien taustalla (ika,
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sukupuoli, koulutus ja aiempi kokemus) ja robotiikan hyddyntdmisvalmiudella voi

kuvitella olevan yhteys toisiinsa. Ndin ollen jérkevyystarkastelun kriteeri tiyttyy.

Kyselytutkimuksessa on usein valikoitumisen riski eli jokin ryhmé on aineistossa yli- tai
aliedustettuna ja otos vadristyy, tutkimusaineisto ei siis kuvaa oikein koko populaatiota.
Valikoitumisen voidaan katsoa haittaavan tulosten yleistettavyytta.
(Yhteiskuntatieteellinen tietoarkisto, 2004.) Tamén tutkimusaineiston kohdalla
mahdollinen valikoituminen on voinut tapahtua siten, ettd teknologisesti suuntautuneet
ovat vastanneet muita todenndkdisemmin tai jatkaneet koko kyselyn loppuun
todenndkodisemmin kuin muut. Tdémi teknologinen valikoituminen voi johtua sekd
osaamiseen liittyvistd tekijoistd, ettd kaytettdvissi olevista fasiliteeteista, kuten laitteista

ja verkkoyhteyksista.

Parhaimmillaan kato on satunnaista ja sitd voidaan késitelld kuten muutakin satunnaista
virhettd, mutta ongelmallisemmassa tapauksessa se on systemaattista (Nummenmaa,
2009, 159). Vastauskatoa voidaan tutkia katoanalyysin avulla eli tutkitaan, onko
aineistossa systemaattisia vinoutumia. Katoanalyysissa vertaillaan perusjoukkoa ja otosta
keskeisimpien rakennetekijéiden suhteen niiltd osin, kuin tietoa on saatavilla. Tdma
vertailu voidaan tehdd esimerkiksi taustamuuttujien (sukupuoli, ikd, koulutus) suhteen
vertaamalla vastanneiden jakaumia perusjoukon vastaaviin jakaumiin. Varsinaisten
mitattavien asioiden suhteen vastaavaa vertailua ei ole helppo tehdi. (Heikkild, 2014,

179-180.)

vaikutusta tutkittavaan ilmioon. Katoanalyysin perusteella mahdollisesti havaittuihin
systemaattisiin vadristymiin voidaan reagoida painottamalla aineistoa. Otoksen ja
perusjoukon poikkeaminen sosiodemografisten tekijoiden suhteen ei vilttamatta aiheuta
vinoumaa tutkittavan ilmion suhteen, silld otoksen ali- tai yliedustetut ryhmat eivit
valttamittd poikkea toisistaan tutkittavan ilmion osalta (Kvantitatiivisten menetelmien
tietovaranto, 2018). Esimerkiksi tukeuduttaessa UTAUT-malliin voidaan mahdollinen
heikomman koulutustaustan omaavien vidhdisempi vastausprosentti jittdd huomiotta, silld
mallin mukaan se ei teknologian hyviksynndn tekijoitd. Ja vastaavasti vastaajakato
vaikkapa vanhemmissa ikdluokissa on syytd huomioida, silld mallin mukaan ikd on

valittdja eli se vaikuttaa vilillisesti tutkittavaan ilmioon.
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Rose-kyselyn vastausprosentti ei noussut kovin korkeaksi (9%), mikd on tavallista
sahkoisissd kyselytutkimuksissa. Erityisesti tdlloin on pohdittava aineiston mahdollista
vadristymistd. Vastaajilla oli mahdollisuus halutessaan keskeyttdd verkkokysely. Tdman
vuoksi viimeisiin kysymyksiin tuli vihemmain vastauksia kuin alkupdin kysymyksiin,
joten voidaan puhua vastauskadosta. Téassé tutkielmassa ei tehty erillistd katoanalyysia,
mutta samaan Rose-aineistoon perustuva Savelan (2018, 30-31) pro gradu -tutkielma
sisélsi sellaisen. Han késitteli tutkielmassaan robottiasenteita mediakokemusten valossa
ja ndin ollen kdytetyt muuttujat olivat toiset kuin téssd tutkielmassa ja myds otokset
poikkesivat hieman toisistaan (Savela n = 1687, tdssd n = 1 782). Otoskokojen
poikkeama johtui siitd, ettd kummassakin tutkielmassa mukaan oli otettu vain
tutkimusongelman kannalta keskeisimpiin analyysiin siséllytettyihin kysymyksiin
vastanneet. Ero otoksien vélilld oli kuitenkin niin pieni, ettd Savelan tekemén
katoanalyysin voi katsoa olevan releventti myds téssd tutkielman aineiston suhteen.
Kyseisessd katoanalyysissa tarkasteltiin sekd tiettyihin kysymyksiin vastaamatta

jattdmistd, ettd kyselyn kesken jattdmista.

Edelld mainitun katoanalyysin perusteella sukupuolella ndyttdd olleen sangen vidhén
merkitystd kyselyn keskeyttdmisprosenttiin (miehet 20%, naiset 23%). Robottikielteisistd
vastaajista (n =414) 21 prosenttia keskeytti kyselyn ja robottimyonteisistd (n = 844) vain
15 prosenttia. (Savela, 2018, 30-32.)

Kyseisessd katoanalyysissa verrattiin  myds Tehyn koko jdseniston tunnettuja
sosiodemografisia ominaisuuksia kyselyyn vastanneiden vastaaviin ominaisuuksiin. Tuo
tarkastelu kertoi analyysin otoksen siséltdvan hieman vihemméan miehié kuin hoiva-alalla
yleensd on, mutta keski-idn suhteen vastaavaa poikkeamaa ei juuri ollut. (Savela, 2018,

vastaavia taustatietoja koko Tehyn jdsenistosté ei ole olemassa.

Otoskoon vaikutus on syytd ottaa pohdintaan, kun tutkitaan robotiikkakokemuksia
kasittelevan osion muuttujia. Niiden muuttujien kohdalla vastaajamaérit ovat vain hiukan
yli viisikymmentd henkil6d, vdhimmillddn 52 henkildd. Vastaajaméérien vidhdisyys
johtuu siitd, ettd kysymyksiin vastaaminen oli rajattu vain aiempaa robotiikkakokemusta

omaaviin. Nama ovat mielenkiintoisia kysymyspattereita, silld niiden avulla voidaan
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selvittdd ja mahdollisesti selittdd aiemman kokemuksen osuutta robotiikkavalmiuden

suhteen.

Analyysimenetelmind kdytetdan lineaarista regressiota, joka on kaikkein efektiivisimpié
menetelmid eli analyysi onnistuu hyvin vihilld havainnoilla. Khamis ja Kepler (2010)
madrittelivét reliabiliteetti kriteerindén sddnnon n > 20 + 5m (m = selittdvien muuttujien
maédrd). Tarvittavan havaintojen minimiméérdn on siis oltava vdhintddn selittivien
muuttujien mééra kerrottuna viidelld ja tuloon lisdtédén vield vakio 20. Ongelma ratkaistiin
siten, ettd kyseisid muuttujia ei kdytetty lainkaan tdssd tutkielmassa. Ndinkin saatiin

kayttoon riittdvan iso otoskoko.

3.2 Tilastolliset menetelmat

Vastaajien taustatietojen kuvailemiseen kéytetddn frekvenssijakaumia siten, etti
muutamat muuttujat luokitellaan kuvailun selkiyttimiseksi. Ikd luokitellaan, jotta ei
jouduttaisi yli viiteenkymmeneen luokkaan. Koulutus taas luokitellaan uuden
summamuuttujan avulla koulutustason ja jirjestysasteikon saavuttamiseksi. Osana
aineiston tunnuslukujen tarkastelua muuttujille tehdddn myds niiden vinouden
(skewness) ja huipukkuuden (kurtosis) tarkastelu graafisten kuvaajien sekd vinous- ja
huipukkuuskertoimien avulla. Vinous ja huipukkuus kertovat yksittdisen muuttujan
jakauman normaalisuudesta ja niiden pohjalta voidaan arvioida muuttujan soveltuvuutta

tilastolliseen analyysiin. (Nummenmaa, 2009, 71-73.)

Korrelaatioanalyysid kédytetddan myos kaikkien tdssd tutkielmassa mukana olevien
selittdvien muuttujien ja selitettivin muuttujan eli robotiikkavalmiuden vilisen suhteen
tarkastelussa. Tdmaén tarkastelun avulla voidaan jo 10ytdd alustavia syy-seuraussuhteita
ennen myohemmin tehtdvdd usean muuttujan regressioanalyysid. Tavallisin kédytettdva
mitta kahden muuttujan vélisen suhteen tarkastelussa on Pearsonin korrelaatiokerroin eli
tulomomenttikerroin. Sen avulla voidaan mitata vidlimatka- ja suhdeasteikollisten
muuttujien vélistd lineaarista riippuvuutta. Sitd voidaan kuitenkin kayttdd myds
dikotomisille luokitteluasteikon muuttujille. Jarjestystasoisen asteikon muuttujille

voidaan kédyttdd Spearmanin korrelaatiokerrointa. (Heikkild, 2014, 90-92.)
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Sekd kuvailevassa tilasto-osiossa ettd tilastollisessa analyysissd kiytetdéin
summamuuttujia, jotka useammasta alkuperdisestd —muuttujasta muodostetaan
yhdistdimalld uusi muuttuja. Summamuuttujat luodaan yhdistimalld useampi
samankaltaista ominaisuutta mittaava muuttuja joko laskemalla niiden havaintoarvot
suoraan yhteen tai laskemalla niiden keskiarvo. (Nummenmaa, 2009, 161-162.)
Mitattaessa laajempaa psykologista ilmidtd, eikd vain kdyttdjan ilmoittamaa faktatietoa
kuten vaikkapa ikéé tai sukupuolta, summamuuttujien on havaittu olevan yksittdisesta
kysymyksestd muodostettuja muuttujia tarkempia ja luotettavampia mittareita.
Summamuuttujien avulla mittarin reliabiliteetti paranee, silld satunnaisvirhe vdhenee.
Kasitteet ovat myos monimutkaisia, jolloin niiden mittaaminen yhdelld kysymykselld on
vaikeaa. Talloin summamuuttajan avulla myds mittarin validiteetti paranee. Empiirinen
analyysi taas helpottuu, kun analysoitavia muuttujia on yksi useamman sijasta. (Wanous,
Reichers & Hudy, 1997.) Téssd tutkimuksessa yhdistimistapana kéytetidn muuttujien

yhteen laskemista.

Muutamien summamuuttujien luomisessa kdytetddn faktorianalyysid soveltuvimpien
muuttujien 16ytdmiseksi. Padkomponentti- eli faktorianalyysi soveltuu hyvin aineiston
esitarkasteluun, sen suurien linjojen 16ytdmiseen (Jokivuori & Hietala, 2015, 82). Osana
tatd faktorianalyysid tehdddn ensin kyseisten muuttujien korrelaatiomatriisi ja sille
Kaiserin testi ja Bartlettin sfadrisyystesti, joiden avulla varmistetaan korrelaatiomatriisin
soveltuvuus faktorianalyysiin. Kaiserin testin antaman arvon tulisi olla vdhintdin
suurempi kuin 0,5 ja Bartlettin sfadrisyystestin tilastollisesti merkitseva. (Jokivuori &
Hietala 2015, 73.) Rotaatiomenetelmédnd kiytetddn varimax-rotaatiota, silld faktoreista
halutaan mahdollisimman vihén keskendén korreloivia ortogonaalisia eli suorakulmaisia
faktoreita. Varimax-rotaation lisdksi faktorianalyysi tehdddn vertailun vuoksi myds

vinokulmaisella rotaatiolla (promax oblique) (Nummenmaa, 2009.)

Muodostettavien summamuuttujien homogeenisuus tarkistetaan tekemdilld mittarin
muuttujille reliabiliteettitestaus eli Cronbachin alfa. Cronbachin alfan avulla voidaan
tarkastella reliabiliteettia pelkéstdéin useasta viittimadstd koostuvan mittarin sisdisend
ominaisuutena. Menetelméstd puhutaan myds sisdisen konsistenssin menetelmina, silla
sen avulla tarkastellaan kuinka hyvin mittarin muodostavat muuttujat korreloivat

keskenddn eli mittaavat samaa asiaa. Vaikka muuttujien viliset korrelaatiot olisivat
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lahelld nollaa, kasvaa reliabiliteetti muuttujien méérian ldhestyessd daretontd. (Jokivuori

& Hietala, 2015, 77, Nummenmaa, 2009, 356-357.)

Multikollineaarisuus tarkoittaa tilannetta, jossa yhden tai useamman selittdvian muuttujan
keskindiset korrelaatiot ovat hyvin suuret. Sisdllon ndkokulmasta tdmé tarkoittaa
muuttujien todennikdisesti mittaavan samaa aihetta. Regressioanalyysissa optimaalisessa
tilanteessa kukin selittdvad muuttuja korreloi selitettdvin muuttujan kanssa mutta selittdjét
ovat keskendén riippumattomia. (Jokivuori & Hietala, 2015, 77.) Multikollineaarisuutta
voidaan katsoa esiintyvén silloin kun korrelaatiot ovat liian korkeita eli esimerkiksi yli
0,9 (Tabachnick & Fidell, 2013, 25). Multikollineaarisuutta voidaan myds tutkia
tarkemmin VIF (Variance Inflate Factor) -testauksella. Nyrkkisddntona voidaan pitéé sité,
ettei VIF-arvo olisi yli 5 ja vastaavasti toleranssiarvon (1/VIF) tulisi olla yli 0,2. Mikaéli
usean muuttujan VIF-arvo on yli 5, poistetaan muuttujia alkaen korkeimmasta VIF-
arvosta ja jatketaan poistamista, kunnes yhdenkéén arvo ei ole yli 5. (Nummenmaa ym.,

2016, 253.)

Likert-asteikolliset muuttujat ovat periaatteessa jirjestysasteikollisia, mutta niitd voidaan
kisitelld jatkuvina muuttujina. My0Os Likert-asteikollisista muuttujista edelleen
muodostetut summamuuttujat voidaan katsoa asteikoltaan jatkuviksi ja soveltaa niihin
vastaavia tilastollisia menetelmid. (Metsdmuuronen, 2007; Jokivuori & Hietala, 2015.)
Tosin Likert-asteikon tulkinta jatkuvaksi on kiistanalainen asia ja esimerkiksi Carifio ja
Perla (2007) katsovat sen vaativan useiden ennakkoedellytysten tdyttymistd. On myos
katsottu, ettd skaalan on oltava mieluummin vdhintdén seitseménportainen tai ainakin
viisiportainen, jotta tulkinta jatkuvasta asteikosta voidaan tehdd. Summamuuttujien on
katsottu olevan tidssd suhteessa ongelmattomampia ja olevan aidommin jatkuvia. Téssa
tutkimuksessa on hyviksytty véljempi tulkinta ja kdytetty Likert-asteikollisia muuttujia
jatkuvina regressioanalyysissa. Korrelaatioiden laskemisessa kdytdssd on Pearsonin

korrelaatiokerroin.

Pelkdt korrelaatiot ja kuvaileva tilastotiede ei anna riittdvdd kuvaa ilmididen
kausaalisuudesta. Korrelaatio kertoo ilmididen vélilld olevan joku suhde mutta ei siti,
johtaako toinen ilmid toiseen eli onko niiden vililld kausaalisuussuhde. (To6tt6, 2012,
169-172.) Hypoteesien todenperiisyyttd selvitetdén varsinaisesti tarkastelemalla kolmen

hypoteesin sisdltdmien kahdeksan selittivan muuttujan (ks. Taulukko 3.) ja selitettdvin
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hoivarobotiikkavalmiuden vélistd riippuvuutta usean muuttujan lineaarisen regression
avulla. Lineaarisessa regressioanalyysissd muuttujien vilistd riippuvuutta kuvataan
lineaarisella mallilla, joka on yksinkertaisin, kun on vain yksi selittivd muuttuja. Tall6in

malli kuvaa suoraa.

Usean selittdvin muuttujan regressiomallissa kullekin muuttujalle lasketaan oma
regressiokerroin. Mukaan tulevien muuttujien osalta varmistetaan, etteivit ne korreloi
litkkaa keskenddn. Jos muuttujien vélinen korrelaatio on liian korkea, on niiden vélilla
multikollineaarisuutta. Téll6in muuttujat eivét tuo lisdinformaatiota ja kunkin muuttujan
vaikutus selitettivdan muuttujaan on vaikea todeta. Usean muuttujan regressiomalleja on
erilaisia, joista askeltava eli tilastollinen malli on laskentavetoinen. Se ei siis nouse
teoriasta kdsin, vaan siind malliin lisdtddn yksi kerrallaan uusia muuttujia tai niitd
vastaavasti poistetaan siten, ettd selitysaste saadaan nostettua mahdollisimman korkeaksi.
Askeltavaa mallia elegantimpana pidetdédn tutkijan médrittelemid mallia, jota kutsutaan
my0s nimelld enter. Siind muuttujat lisdtdén malliin hypoteeseihin perustuen ja katsotaan,
saadaanko regressioanalyysin avulla korkea selitysaste. Jos niin ei kdy, niin voidaan

katsoa hypoteesin olleen vadrd. (Nummenmaa, 2009, 316-319.)

Hyvilldkin regressiomallilla pystytddn kuvaamaan vain ilmion keskimééraista
kayttdytymistd eli sitd, minkd arvon selitettivd muuttuja todenndkodisesti saa. Mallin
ennustaman arvon ja havaitun arvon vélisen virheen eli satunnaisvaihtelun suuruutta
kuvaa residuaali eli jddnnOstermi. Jddnndstermi kuvaa mallin selittimattd jaanyttd
vaihtelua ja jidnndstermien tulee jakautua normaalisti ja jakautumista voidaan tarkastella
useilla tavoilla. (Heikkild, 2014; 223; Nummenmaa ym., 2016, 256.) Jadnnosjakaumien
on ndytettdvd kuvioissa jotakuinkin samanlaisilta, olivat kyseessd sitten jadnnokset
sellaisenaan tai standardoidut eli normitetut jaannokset. Normitettujen jdédnndsten kéayttd

on suositeltavampaa ja niiden keskiarvo on 0 ja keskihajonta 1. (Taanila, 2010, 12.)

Tassd  tutkielmassa  jddnnostermien normaalisuuden  tarkasteluun  kéytetdén
hajontakuviota, jossa mallin ennustetut arvot ovat x-akselilla ja niiden jddnnokset y-
akselilla (Liite 2.). Jddnnostermien normaalisuuden lisdksi on syytd tarkastella myos
niiden jakautumista. Toimivan regressiomallin jadnnostermien jakauma on tasainen ja
sitd voidaan tdlloin kutsua homoskedastiseksi. Homoskedastisuutta voidaan helpoiten

tarkastella jaddnnostermikuvioiden avulla, silld ne ovat sirontakuvioita, joiden avulla on



24

visuaalisesti mahdollista arvioida (Liite 3.). Mikéli jd&dnndstermien jakauma ei ole
ongelmaton, voidaan mallia muuttaa poistamalla huonoimmin malliin sopivia muuttujia.
Talloin mallin selitysaste todennédkoisesti kuitenkin heikkenee. Mallin muokkaaminen ei
siis ole ongelmatonta vaan johtaa tasapainoiluun korkean selitysasteen ja

homoskedastisuuden tavoittelun vélilld. (Nummenmaa 2009, 324-325.)

Askeltava regressiomalli sopii erityisen hyvin tdhdn tutkielmaan, silld tutkimushypoteesit
madrittelevdt mitd muuttujia missékin hypoteesin testauksessa tarkastellaan. Usean
muuttujan lineaarinen regressioanalyysi tehddén kolmen askeleen avulla. Ensimmaéinen
regressiomalli siséltdd vain ensimmdisen hypoteesin muuttujat eli UTAUT-mallin
ydintekijit. Toinen malli tdydentééa sitd kakkoshypoteesin yleisten robotiikka-asenteiden

muuttujalla ja kolmas malli lisd4 mukaan kolmannen hypoteesin koulutusmuuttujan.

UTAUT-mallin vilittdjien vaikutusten selvittimiseksi tarvitaan hieman lisdd keinoja,
silld lineaarinen regressioanalyysi pystyy kuvaamaan selittdjien padvaikutuksia (main
effects) mutta ei niiden vilisid yhdysvaikutuksia eli interaktioita (interactions). Selittdjien
x1 ja xp vélilld on interaktio silloin, kun x2:n arvot vaikuttavat x;:n arvoihin suhteessa
selitettdvdin muuttujaan. Ndmé vaikutukset voidaan ottaa huomioon ja niitd voidaan
tutkia kovarianssianalyysilld tai myos regressioanalyysilla kéyttamalld dummy-
muuttujatekniikkaa. (Vehkalahti, 2010, 23-26.) Toisaalta myds kahden jatkuvan
muuttujan interaktio suhteessa selitettaviin muuttujaan voidaan tutkia regressioanalyysin
avulla, vaikkakaan téllainen analyysi ei ole yhteiskuntatieteissd kovin yleistd. Jatkuvia
muuttujia kéytettdessd myoOskddn tulosten tulkinta ei ole aina yksiselitteistd eikd
ongelmatonta. Edelld mainituista rajoitteista huolimatta kyseistd tapaa voidaan kayttaa,
mikali se katsotaan teoreettisesti perustelluksi. (Jaccard & Turrisi, 2003; Williams, 2015,

1-2.)

Alla on ylempénd kuvattu regressioanalyysin yleinen kaava ja alempana mukaan on

lisétty interaktion vaikutus.
Y=a+biX;i +b:X>+e

Kaavassa Y on selitettivd muuttuja, X; ja X> selittdvid muuttujia bi ja by aineistosta

estimoitavia parametreja ja e on jadnndstermi, joka sisédltda selittimaittd jiéineen vaihtelun.
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Seuraavassa kaavaan on otettu mukaan interaktion vaikutus, joka on selittdvien

muuttujien X1 ja Xz tulo kerrottuna estimoitavalla parametrilla bs.
Y=a+ b X;+bX>+ b3(X1X3) +e

Laskettaessa interaktioita regressioanalyysin avulla, on malleihin aina otettava mukaan
my0s muuttujan padvaikutukset, vaikka ne eivét olisi tilastollisesti merkitsevi. (Jaccard

& Turrisi, 2003; Williams, 2015, 1.)

UTAUT-mallin viélittdjien vaikutus on juuri kuvatun interaktion kaltainen, silld
sukupuolen, ifin ja aiemman hoivarobotiikkakokemuksen katsotaan vaikuttavan
selitettdvain hoivarobotiikkavalmiuteen epasuorasti ydintekijoiden ja

hoivarobotiikkavalmiuden suhteen kautta.

Sukupuoli on jo sindlliin dummy-muuttuja ja  viisiasteinen aiemman
hoivarobotiikkakokemuksen muuttuja (0= ei kokemusta, 1= kokemusta yhdestd
hoivarobottityypistd, jne.) on muunnettavissa sellaiseksi muuttamalla asteikkoa
kuvaamaan sité, onko aiempaa hoivarobotiikkakokemusta vai ei lainkaan. Iké on jatkuva
muuttuja, joten siitd muodostetaan uusia muuttujia muodostamalla kunkin ydintekijén ja
1dn tulon sisdltdvid muuttujia. Tarvittaessa ndille idn sisdltdville muuttujille tehddén
keskistaminen (centering). Keskistimisessd muuttujan jokaisen havainnon arvosta

vahennetddn muuttujan keskiarvo, jolloin keskiarvo asettuu nollaan (Williams, 2015).

Talla tavalla muuttujia joudutaan muodostamaan kaikkiaan yhdeksdn kappaletta.
Lineaarisessa regressioanalyysissa interaktioiden vaikutusta tutkitaan ottamalla mukaan
alkuperdinen ydintekijé, sithen kohdistuva vilittdjd sellaisenaan ja muodostettu uusi

tulomuuttuja. Analyysiin tulee siis mukaan huomattava médard muuttujia.

3.3 Vastaajien taustatiedot

Seuraavassa Taulukossa 1 esitetddn koko vastaajajoukon taustatietojen osuus
vastaajajoukosta (n) ja prosenttiosuudet (%) sukupuolen, ién, koulutuksen sekd

hoivarobotiikan tuttuuden mukaan.



Taulukko 1. Vastaajien taustatiedot

26

Taustatieto n %
Sukupuoli

Nainen 1586 89
Mies 93 5,2
Ei tietoa 103 5,8
Iké (ka. = 47,50, s = 10,36, vaihteluvéli = 19 — 70)

alle 29 112 6,3
30-39 278 15,6
40-49 466 26,2
50-59 668 37,5
60 tai yli 181 10,1
Ei tietoa 77 4,3
Koulutus

Perusaste 2 0,1
Keskiaste 240 13,5
Alin korkea-aste 738 414
Alempi korkeakouluaste 612 34,3
Ylempi korkeakouluaste 81 4,5
Opiskelija tai ei tietoa 109 6,1
Hoivarobottityyppien tuttuus

Ei yksikdén laji tuttu 1346 75,5
Yksi laji tuttu 207 11,6
Kaksi lajia tuttuja 43 2,4
Kolme lajia tuttuja 9 0,5
Nelja lajia tuttuja 3 0,2
FEi vastausta 174 9,8

Rose-projekti, hoivatyé ja robotit -kysely (Tehyn jdsenet, 2016) n = 1 782
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Kyselyyn vastanneista naisia oli 89 %, miehid 5 % ja 6 % ei ilmoittanut sukupuoltaan.
Vastaajat olivat idltdédn 19—70 vuotiaita, keski-ika oli 48 vuotta keskihajonnan ollessa 10
vuotta. Kymmenvuosiryhmittdin suurin luokka oli 50-59 vuotiaat (38 %). Yleisin
koulutustaso oli alin korkea-aste (41 %), johon sijoittuu suurin osa sairaanhoitajista,
toiseksi yleisin alempi korkeakouluaste (34 %) ja kolmanneksi yleisin keskiaste (14 %).
Ylemmin korkeakouluasteen tutkinnon suorittaneita oli 5 %. Vastaajista 15 % omasi
kokemusta ainakin yhdestd hoivarobottityypistd (etdyhteysrobotti, virkistystd tai
kuntoutusta tarjoava robotti, pehmoelédinrobotti, ihmisen nostamiseen tai siirtimiseen

kehitetty robotti) suurimman osan (76 %) ollessa kokonaan vailla hoivarobottikokemusta.

3.4 Mittareiden muodostaminen

Tassé tutkimuksessa ollaan kiinnostuneita niistd tekijoistd, joiden avulla voidaan selittaa

tehyldisten hoivarobottien kdyttovalmiutta.

Osa kaytettdvistd muuttujista oli suoraan kyselyaineistosta saatuja, osa muodostettiin
uusina summamuuttujina eri teema-alueiden kysymyspattereiden muuttujista.
Kaytettavat selittavit muuttujat voidaan jakaa kolmen eri hypoteesin mukaisesti ja vield
siten, ettd ensimmadisen hypoteesin eli UTAUT-mallin mukaiset muuttujat koostuvat

keskeisimmistd ydintekijoista.

3.4.1 Hoivarobotiikkavalmius kayttiytymisaikomuksena eli selitettiivina
summamuuttujana

Kysymyspattereista yhdesséd vastaajilta kysyttiin heiddn halukkuuttaan kéyttda erilaisia
hoivarobotteja joko antamalla jokin tehtdva kokonaan robotin hoidettavaksi tai ottamalla
robotti mukaan avustamaan erilaisten médriteltyjen tyotehtdvien suorittamisessa. Tdmé
kysymysjoukko  oli  lomakkeen kysymyspattereista  selkeimmin  vastaajien
hoivarobotiikan soveltamisvalmiutta mittaava. Tuon kysymyspatterin valintaa
summamuuttujan luontiin voidaan perustella sen kattavuudella ja silld, ettd se koski
kaikkia vastaajia eli ei edellyttdnyt aiempaa robottikokemusta. Sen voidaan siis parhaiten

katsoa mittaavan hoivatyontekijan kayttdytymisaikomuksia hoivarobotiikan suhteen.
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Kysymyspatteri koostui seuraavista kolmestatoista kysymyksest, joista kustakin oli alun

perin muodostettu yksi muuttuja.

Viimeisessd osiossa luetellaan hoiva-alaan liittyvid tilanteita, joissa tehtdvid voitaisiin
periaatteessa teettdd roboteilla tai tehdd niitd robottiavusteisesti. Kerro jokaisen esimerkin
kohdalla, kuinka mielelldsi kdyttdisit robottia apuna kyseisen tehtdvin suorittamisessa.
Vastaa kymmenportaisella asteikolla, jossa [ tarkoittaa, ettd pitdisit robottiapua tehtdvdssd
erittdin epamiellyttivind ja 10 tarkoittaa, ettd pitdisit ajatusta erittdin miellyttavand.

Mukana kulkeva robotti kirjaamistydssd

Robotisoidut ja itsendisesti liikkuvat paarit

Robotti ldhettind

Robotti hyllytystydssd

Robotti kielenkddntdjdnd tai viittomakielentulkkina

Etdyhteysrobotti hoitajan ja potilaan vdililld erityisesti hdtdtapauksissa (ks. kuva alla)
Etdyhteysrobotti pienimuotoisissa terveystarkastuksissa

Robotti hoidon suunnittelussa (esim. lddkitysten yhteisvaikutuskontrolli)
Robotti avustamassa epihygieenisessd tyotehtdvissd

Robotti painavien tavaroiden tai suurten tavaramddrien siirtelyssd
Robotti avustamassa raskaissa henkilosiirroissa

Hoitajan robotisoitu voimapuku avustamassa raskaissa henkilosiirroissa
Robotti avustamassa uhkaavissa tilanteissa

Kukin Likert-tyyppinen muuttuja sai arvoja vililtd 1-10. Patterin muuttujille ei ollut
tarpeen tehdd asteikon kéddntdjd, silld muuttujien asteikot olivat valmiiksi
samansuuntaisia. Reliabiliteettitestaus kertoi patterin kaikkien muuttujien Cronbachin
alfan olevan 0,93 eli erittdin korkea. Ndin ollen mittarin kysymykset mittaavat samaa
asiaa ja kysymykset on sekd mielekdstd ettd perusteltua yhdistdd uudeksi
summamuuttujaksi. Summamuuttuja muodostettiin kaikista kolmestatoista muuttujasta ja
korkean alfan vuoksi sen voidaan katsoa olevan hyvin konsistentti eli yhtendinen.
Muuttuja sai arvoja vililtd 2—130. Regressioanalyysissa muodostettua summamuuttujaa
késitelladn jatkuvana, vaikka tiukimman tulkinnan mukaan se ei sellainen olekaan (ks.

luku 3.2)
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Kuvio 3. Hoivarobottien kdiyttévalmiuden summamuuttujan jakauma

Hoivarobottien kédyttovalmiuden summamuuttujan keskiarvo oli 3,33, mediaani 3 ja
moodi 3. Jakauman vinouskerroin oli -0,759, miki tarkoittaa jakauman olevan
negatiivisesti hieman vino ja painottuvan vasempaan laitaan. Jakauman

huipukkuuskerroin on 0,040. Summamuuttuja on siis jakaumaltaan soveltuva analyysiin.
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3.4.2 UTAUT-mallin ydintekijit: suoritusodotukset, vaivannikoodotukset ja
sosiaalinen vaikutus

Vastaajien yleistd suhtautumista robotiikkaan mitattiin seuraavalla kysymyspatterilla

Entd oletko samaa vai eri mieltd seuraavien vditteiden kanssa?
(Téysin samaa mieltd 1, ..., Tdysin eri mieltd 5)

Robotit ovat hyvdksi yhteiskunnalle, koska ne auttavat ihmisid.

Robotit varastavat ihmisten tydpaikat.

Robotit ovat vilttimdttomid, koska ne voivat tehdd ihmisille liian raskaita tai liian
vaarallisia toitd.

Luotan siihen, ettd oppisin hoivarobottien kdyton, mikdli asia tulisi ajankohtaiseksi.

Robotteja ei ole mielestdni tarkoitettu hoivatyéssd kdytettdviiksi.

Robotin kéiyttdminen hoivatyéssd on henkilékohtaisten arvojeni vastaista.

Uskon pystyvdni tarvittaessa helposti opettelemaan hoivarobottien kdyton siten, ettd
pystyn opastamaan myos muita.

Jos tydssd talld hetkelld:

Tyoyhteisdssdni  suhtaudutaan  pddosin ~ mydtamielisesti  hoivarobottien
kdyttoonottoon.

Jos tyossd talld hetkelld:

Tyotoverini suhtautuvat innostuneesti mahdolliseen hoivarobottien tulevaan
kéyttoon.

Omaan maailmankuvaani ei sovi se, ettd robottia kiytettdisiin hoiva-alan toissd.

Hoivarobottien kdiyttéonotto herdttdisi runsaasti vastustusta tyontekijoiden
keskuudessa.

Luotan siihen, ettd oppisin hoivarobottien yksinkertaista ohjelmointia, mikdli saisin
siihen koulutusta.

Kaksitoistakohtainen kysymyspatteri késitteli suhtautumista robotiikkaan yleensd sen
kaikissa eri muodoissa, mutta myds suhtautumista hoivarobotiikkaan yleiselld tasolla ja
tyOyhteison robotiikka-asenteita. Tdma kysymysosio vaikutti kyselyn selkeimmin
asenteisiin keskittyviltd, joten sen hyddyntdminen useamman kuin yhden kysymyksen

osalta oli jarkevdd ja perusteltua. Asenteita kuvaavien selittdvien summamuuttujien
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luontia varten kyseiselle muuttujapatterille tehtiin eksploratiivinen faktorianalyysi, jotta
saataisiin ~ selville latautuvatko muuttujat mahdollisesti erillisille faktoreille.
Eksploratiivisessa faktorianalyysissa annetaan tilastomatemaattisten menetelmien tai
ohjelmistojen automaattisesti 10ytdd mahdollinen faktorirakenne. Rotaatiomenetelména
oli varimax-rotaatio. Ensimmaisessd vaiheessa tehty korrelaatiomatriisi (jota ei esitetd
tdssd sen suuren koon vuoksi) sekd sille tehdyt Kaiserin testi (jonka arvo on 0,862 eli
suurempi kuin 0) ja Bartlettin sfadrisyystesti (p<0,001) osoittavat, etti korrelaatiomatriisi

on sovelias analyysiin.
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Taulukko 2. Robotiikka-asenteiden kysymyspatterin faktorianalyysi

Faktorit
1 2 3

Robotit ovat hyvéksi yhteiskunnalle, koska ne auttavat ihmisid 0,562

Robotit varastavat ihmisten tyOpaikat 0,543
Robotit ovat valttamattomid, koska ne voivat tehdad ihmisille

i, . L e 0,386
liian raskaita tai liian vaarallisia toita.
Luotan siihen, ettd oppisin hoivarobottien kdyton, mikali asia

S . ; 0,762
tulisi ajankohtaiseksi
Robotteja ei  ole mielestdni tarkoitettu hoivatyodssd

. o 0,828
kaytettavaksi.
Robotin kéyttdminen hoivatydssd on henkilokohtaisten 0.893
arvojeni vastaista. ’
Uskon pystyvdni tarvittaessa helposti  opettelemaan
hoivarobottien kdyton siten, ettd pystyn opastamaan myos 0,867
muita.
TyOyhteisdssdni  suhtaudutaan péddosin  mydtdmielisesti

. e 0,77
hoivarobottien kiyttoonottoon.
Ty6toverini  suhtautuvat  innostuneesti ~ mahdolliseen

. . I 0,93
hoivarobottien tulevaan kayttoon.
Omaan maailmankuvaani ei sovi se, ettd robottia kaytettdisiin 0.882
hoiva-alan toissa. ’
Hoivarobottien kiyttdonotto heréttdisi runsaasti vastustusta

. 0,422 0,52
tyontekijoiden keskuudessa
Luotan siithen, ettd oppisin hoivarobottien yksinkertaista 0.713

ohjelmointia, mikali saisin sithen koulutusta.

Robotiikka-asenteiden  kysymyspatterin ~ faktorianalyysi  tuotti  selkedt kolme
faktorilatausta. Kunkin faktorilatauksen kolme kirkimuuttujaa on ylld olevassa

taulukossa korostettu eri vareilla.

Kaytetty varimax-rotaatio tuotti hiukan vinokulmaisesta eli promax oblique -rotaatiosta
poikkeavia latauksia. Valituksi tulevat kérkimuuttujat olisivat kummankin

rotaatiomenetelmin tapauksessa kuitenkin olleet samoja. Ensimmdiselle faktorille
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latautuneet muuttujat koskivat robotiikan yleistd yhteiskunnallista hyviksyttdvyyttd ja
robotiikan hyviksyttdvyyttd hoivatyossd. Toiselle faktorille latautuivat vastaajan
luottamusta omaan robottiosaamiseen mittaavat muuttujat. Kolmas faktori taas koostui
vastaajan arviota tyotovereidensa ja tydyhteisonsd asenteita mittaavista muuttujista. Vain
yksi patterin kysymyksisti latautui kahdelle faktorille, mutta se sai vahvemman latauksen
kolmannella faktorilla, jonne se my0s kysymyksen sisdllon vuoksi soveltui
luontevammin. Muodostuneita faktoreita voidaan siis kutsua yleisten hoivarobotiikka-
asenteiden, hoivarobotiikan helppouden ja tyoyhteison hoivarobotiikka-asenteiden

faktoreiksi.

Kustakin faktorista muodostettavaan summamuuttujaan otettiin mukaan merkittdvimmat
kolme karkimuuttujaa eli korkeimmat faktorilataukset saaneet muuttujat. Kukin
summamuuttuja muodostettiin laskemalla yhteen vain kaikkiin kolmeen kysymykseen
vastanneiden arvot. Nyt kéytossd on siis kolme wuutta asenteita mittaavaa
summamuuttujaa asteikolla kolmesta viiteentoista. Nditd uusia muuttujia voidaan kayttaa

sekd aineiston kuvailuun, ettd my6hemmin analyysivaiheessa.

Robotiikan hyodyllisyys

Suoritusodotukset tarkoittavat UTAUT-mallissa sitd hyddyn astetta, mitd yksild uskoo
saavansa ty0ssddn jdrjestelmin kéytostd (Venkatesh ym., 2003, 447-448). Tassd
tutkimuksessa suoritusodotukset operationalisoitiin siten, ettd se tarkoitti yksilon yleistd
nidkemystd robotiikan hyddyllisyydestd. Robotiikan hyddyllisyyden muuttujaksi valittiin
edelld mainitun kysymyspatterista kysymys “Robotit ovat hyviksi yhteiskunnalle, koska
ne auttavat ihmisid”. Vaikka se oli ollut mukana myds eksploratiivisessa
faktorianalyysissa, ei se ollut latautunut erityisen hyvin millekddn faktorille eikd sitd

otettu mukaan summamuuttujiin.
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Kuvio 4. Robotiikan hyédyllisyyden summamuuttujan jakauma

Robotiikan hyddyllisyyden muuttujan keskiarvo oli 2,50, mediaani 2 ja moodi 2.
Jakauman vinouskerroin oli 0,616, mika tarkoittaa jakauman olevan hieman oikealle vino
ja painottunut oikeaan laitaan. Jakauman huipukkuuskerroin oli 0,092, joten jakauman

voi siltd osin sanoa olevan neutraali.

Hoivarobotiikan helppous

Vaivannikoodotukset on UTAUT-mallissa jérjestelmén kdyton oletettua helppouden
astetta kuvaava ilmaisu. Aiemman faktorianalyysin (Taulukko 2.) hoivarobotiikan
helppouden faktorin kysymykset kuvaavat juuri téta tekijaa. Kyseisen faktorin kolmen
karkimuuttujan Cronbachin alfan arvoksi saatiin 0,84, eli se oli soveltuva

yhdistettéviksi. Siitd muodostettiin hoivarobotiikan helppouden summamuuttuja.
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Kuvio 5. Helppouden summamuuttujan jakauma

Helppouden summamuuttujan keskiarvo oli 12,80, mediaani 13 ja moodi 15. Jakauman
vinouskerroin oli -1,135, mika tarkoittaa jakauman olevan negatiivisesti selkedsti vino ja
painottunut selvésti vasempaan laitaan, kuten edelld olevasta histogrammista voidaan
silmdmadrdisestikin ndhdd. Jakaumasta voidaan myds piitelld ihmisten suosivan
vastauksissaan yhtendistd linjaa, eli he vastaavat useammin kaikkiin kolmeen
kysymykseen samalla tavoin, jolloin jakaumasta tulee ylldolevan kaltainen. Jakauman
huipukkuuskerroin on 1,970, joten jakauma on terdvahuippuinen eli huipukas. Koska
vinouskerroin on kohtalaisen korkea ja erityisesti huipukkuuskerroin korkea, on syyta
tarkastella jakauman normaalisuutta hieman tarkemmin. Sekd vinous ettd huipukkuus
arvojen -2 ja +2 vililld voidaan kuitenkin katsoa hyvéksyttaviksi, joten siltd osin myos
helppouden summamuuttujan huipukkuus voidaan hyvéksya (George & Mallory, 2010).
Muuttujaa on siis vain hiukan sallittujen rajojen sisédpuolella, mutta sitd voidaan siis

kéayttdd ilman normalisointia tai muita vastaavia toimenpiteita.



36

Tyoyhteison asenteet

Sosiaalinen vaikutus -tekijd on yksilon kisitys siitd asteesta, milld muut hinelle tarkeét
henkil6t uskovat hinen kayttdvin jotakin jarjestelmid (Venkatesh ym., 2003, 451). Téssa
tutkimuksessani sosiaalinen vaikutus on siis henkilon késitys tyoyhteison asenteista
hoivarobotiikkaa kohtaan eikd tyOyhteison todelliset mitatut asenteet. Sosiaalisen
vaikutuksen muuttuja muodostettiin summamuuttujana em. faktorianalyysin (Taulukko
2.) yhdelle faktorille latautuneista tyoyhteis6d koskevista muuttujista. Kun tutkittiin
ndiden kolmen muuttujan keskindista eheyttd, saatiin Cronbachin alfan arvoksi 0,81, mikd

on varsin korkea arvo ja kysymykset on siten mielekdstd yhdistaa.
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Kuvio 6. Tyoyhteison asenteiden summamuuttujan jakauma

TyOyhteison asenteiden summamuuttujan keskiarvo oli 8,13, mediaani 9 ja moodi 9.

Jakauman vinouskerroin oli -0,411, mika tarkoittaa jakauman olevan negatiivisesti
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hieman vino ja painottuvan jonkin verran vasempaan laitaan. Jakauman
huipukkuuskerroin oli 0,781, joten jakauma on terdvdhuippuinen eli huipukas.

Jakaumaltaan muuttuja on kuitenkin soveltuva analyysiin.

3.4.3 Viilittivit tekijit sukupuoli, iké ja kokemus

Sukupuoli ja iki

Sukupuoli ja ikd ovat selittdvistd muuttujista ainoat, jotka aineisto tarjoaa sellaisenaan.
Sukupuoli sai arvoja 0 (nainen) ja 1 (mies), muita vaihtoehtoja ei ollut. Niiden kéytto oli

siis mahdollista suoraan ilman muunnoksia tai muita valmistavia toimenpiteita.
Kokemus

Vastaajien aiempia kokemuksia hoivaroboteista selvitettiin seuraavalla kysymyspatterilla

(arvot 0 eli ei-tuttu tai 1 tuttu).

“Mitkd seuraavista hoivaroboteiksikin kutsuttavista laitteista ovat sinulle kdytdnnén tyon kautta
tuttuja?”’
Etdyhteysrobotti (eli liikkuva videopuhelulaite, kuva A)

Virkistystd tai kuntoutusta tarjoava robotti (esim. Zora, kuva B)

Pehmoeldinrobotti (esim. Paro, kuva C)

IThmisen nostamiseen tai siirtdmiseen kehitetty robotti (esim. kuvat D ja E)

Muita, mitd?
Viimeinen viidestd kysymyksestd pyysi nimedméén mahdolliset muut ennestddn tutut
hoivarobottityypit. Vaikka sanalliseen kysymykseen tuli vastauksia kohtuullinen mééra
(n = 174) olivat vastaukset ldhes kokonaan sellaisia, joissa kerrottiin, ettei kokemuksia
muista roboteista ole. Lisdksi muutamat mainitsivat erilaiset (ilmeisesti tavalliset)
potilasnosturit. Kaksi vastaajaa toi esille kokemuksensa leikkausroboteista (vaikka ne

eivit madrittelyn mukaan olekaan hoivarobotteja). Lahimpané varsinaisia hoivarobotteja

olivat maininnoissa “kuivaava wc-istuin” ja “ruokailuropotti’.

Tuosta kysymyspatterista muodostettavaa muuttujaa ei vélttiméttd voir tulkita
asteikoltaan jatkuvaksi, vaan paremminkin jérjestysasteikolliseksi. Niin ollen

summamuuttujan luonti siitd ei ole perusteltua, silld sen kayttd tuossa muodossa
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lineaarisessa regressiossa ei ole jarkevéd, vaan muuttujasta tehdddn dummy-muuttuja.
Merkittavad tilastollista vddryyttd aiheuttamatta uusi dummy-muuttuja luotiin vain
neljastd ensimmdisestd eli numeerisista muuttujasta jittden pois viimeinen
merkkipohjainen muuttuja. Tdma aiemman hoivarobotiikkakokemuksen muuttuja saa
arvon 1 mikéli henkil6lld on kokemusta vahintdén yhdestd hoivarobotiikan lajista ja arvon

0 kun sitd ei ole lainkaan. Muuttuja vastaa UTAUT-mallin vilittdvaa tekijad kokemus.
Vilittivien tekijoiden interaktiomuuttujat

UTAUT-mallin kuvaamien vilittdjdvaikutuksien selvittdmistd varten muodostettiin
tarvittavat interaktiomuuttujat. Jokainen kolmesta ydintekijistd (suoritusodotukset,
vaivannikododotukset ja sosiaalinen vaikutus) kerrottiin jokaisen kolmen vélittdjén
(sukupuoli, ikd ja kokemus) kanssa. N&in saatiin kaikkiaan yhdeksdn uutta
interaktiomuuttujaa. Koska kaikki ydintekijit ovat jatkuviksi tulkittavia Likert-
asteikollisia muuttujia ja ikd on jatkuva muuttuja, ovat kaikki i4n tulot kahden jatkuvan
muuttujan interaktiomuuttujia, mikd on syytd ottaa huomioon tulosten tulkinnassa.
Sukupuoli ja ikd taas ovat dummy-muuttujia, joten niiden ja ydintekijoiden tulojen kéyttod

interaktiomuuttujina on ongelmattomampaa.

3.4.4 Yleiset robotiikka-asenteet ja koulutustaso

Vaihtoehtoisien hypoteesien 2 ja 3 testaamiseksi oli luotava yleisten robotiikka-

asenteiden ja koulutustason muuttujat
Yleiset robotiikka-asenteet

Aiemmin kuvatun eksploratiivisen faktorianalyysin (Taulukko 2.) avulla oli
kaksitoistakohtaisesta kysymyspatterista 10ytynyt selked yleisten robotiikka-asenteiden
faktori. Reliabiliteettitestauksen mukaan faktorin kolmen kirkimuuttujan kysymyksien
Cronbachin alfa on 0,93 eli erittdin korkea, joten kysymykset voidaan yhdistda uudeksi
summamuuttujaksi. Naisistd kolmesta kédrkimuuttujasta muodostettiin uusi yleisten

robotiikka-asenteiden summamuuttuja.
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Kuvio 7. Yleisten robotiikka-asenteiden summamuuttuja

Robotiikka-asenteiden muuttujan jakauma keskiarvo oli 8,13, mediaani 9 ja moodi 9.
Jakauman vinouskerroin oli 0,006, mikd tarkoittaa jakauman olevan vinoudeltaan
neutraali. Jakauman huipukkuuskerroin oli -1,032, joten jakauma on huiputon eli
litteahuippuinen. Vaikka huipukkuuskerroin on kohtuullisen iso, on se kuitenkin selkeésti

normaalisuuden sallittujen rajojen sisdpuolella (George & Mallory, 2010).
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Koulutustaso

Vastaajien koulutustaso oli kysytty seuraavalla kysymykselld (arvot 0 = ei suorittanut ko.

astetta tai 1 = suorittanut)

Ylin suorittamasi koulutusaste:

Perusaste
Keskiaste (esim. ldhihoitaja, perushoitaja, kodinhoitaja)

Alin korkea-aste (opistotaso, esim. sairaanhoitaja, erikoissairaanhoitaja,
terveydenhoitaja)

Alempi korkeakouluaste (esim. AMK-sairaanhoitaja)

Ylempi korkeakouluaste
Opiskelen parhaillaan (myos oppisopimus)

Muu, mikd?

Jatkokdsittelyd varten haluttiin muodostaa yksi koulutustasoa kuvaava yhdistetty
muuttuja. Ennen uuden muuttujan luontia oli tehtdvd padtokset kahden viimeisen
muuttujan mukaan ottamisesta tai mahdollisesta poissulkemisesta. Opiskelijat jétettiin
pois, koska heididn opiskelutasostaan ja opintojen vaiheestaan ei ollut mitddn tietoa, eikd
heididn koulutustasonsa siten asettuisi jarkevésti kaavaillulle summa-asteikolle. My0s
vain koulutustason “Muut” valinneet (n = 2, fysioterapeutti ja Sosiaali- ja
terveyshallintotiede) jatettiin pois, koska tuotakaan koulutustasoa ei ollut mahdollista

tiysin luotettavasti paitella.

Uusi koulutustason muuttuja luotiin siten, ettd mikéli vastaaja oli vastannut useaan
kohtaan myoOnteisesti, niin vain korkein ilmoitettu koulutustaso huomioitiin.
Lopputuloksena on nyt vastaajan korkeinta koulutustasoa kuvaava muuttuja asteikolla
yhdestd (perusaste) viiteen (ylempi korkeakouluaste). Tatd muuttujaa voidaan kéyttda
kuvailevassa tilastoanalyysissa. Téllaisen koulutustason muuttujan ei kuitenkaan voi

katsoa olevan jatkuva, joten se ei ole soveltuva varsinaiseen tilastolliseen analyysiin
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sellaisenaan. Muuttujasta muodostettiin siis edelleen myds dummy-muuttuja, jossa

ylemmaén korkeakoulututkinnon suorittaneet saivat arvon 1 ja muut arvon 0.

1000

300

G600

400

200

0o 1,00 2,00 3,00 4,00 5,00 &,00

Kuvio 8. Koulutusasteen summamuuttujan jakauma

Koulutusasteen summamuuttujan keskiarvo oli 3,32, mediaani 3 ja moodi 3. Jakauman
vinouskerroin oli -0,019, miké tarkoittaa jakauman olevan vinoudeltaan ldhes neutraali,
kuten edelld olevasta histogrammista voidaan silmidmaéirdisestikin ndhda. Jakauman

huipukkuuskerroin oli -0,453, joten jakauma on littedhuippuinen eli huiputon.



Taulukko 3. Kuvailussa ja analyysissd kdytettdvdit muuttujat tunnuslukuineen

Hypoteesi 2. (UTAUT-malliin kuulumaton tekij:)
yleiset robotiikka-asenteet 3-15
Hypoteesi 3. (UTAUT-malliin kuulumaton tekiji)
koulutustaso 1-5
Selitettiva muuttuja

kayttadytymisaikomus hoivarobotiikkavalmius 2-130

Muuttuja Vaihteluvili
Selittivit muuttujat
Hypoteesi 1. (UTAUT-malli)

Y dintekijét
suoritusodotukset robotiikan hyodyllisyys 1-5
vaivanndkdodotukset hoivarobotiikan helppous 3-15
sosiaalinen vaikutus tyOyhteison asenteet 3-15

Valittajat
sukupuoli sukupuoli 0-1
ika ika 19-70
kokemus aiempi hoivarobotiikkakokemus 0-1

(o}

0,84
0,81

0,93

0,93
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4 Tulokset

Taustatietoja (Taulukko 1.) tarkasteltaessa huomataan vastaajien ién vaihtelevan 19 ja 70
vuoden vililld ja keski-idn olevan hieman yli 47 vuotta. Suurin ikdryhma olivat 50-59
vuotiaat (34,7%). Vastaajien sukupuolijakaumaa katsottaessa silmiinpistdvai on hoiva-
alalle tunnusomainen korkea naisten osuus (94,4%). Miesten midrd otoksessa oli
kuitenkin riittdva (n = 93), jotta se antaa mahdollisuuden tehdi sukupuoleen perustuvia
vertailuja. Koulutustaso vaihteli perusasteesta (0,1%) ylempéddn korkeakouluasteeseen
(4,5%), keskiasteen koulutuksen omaavia l&hihoitajia, perushoitajia ja vastaavia 13,5
prosenttia. Suuri enemmistd vastaajista asettui kuitenkin alimmalle korkea-asteelle
(41,4%) tai alemmalle korkeakouluasteelle (34,3%). Tehy on erityisesti sairaanhoitajien,
terveydenhoitajien ja vastaavan koulutuksen omaavien jdsenten liitto, joten ei ole
ylldttdvad havaita yhteensd noin kolmen neljanneksen (75,7%) jdsenistd olevan kyseisen

tason koulutuksen saaneita.

4.1 Korrelaatiokertoimet

Muuttujien vilisid riippuvuuksia tutkittiin - ensin  laskemalla niiden viliset
korrelaatiokertoimet. Korrelaatiokertoimet ovat yleinen ja yksinkertainen tapa tutkia
muuttujien vélisid suhteita ja ne saavat arvoja -1:n ja 1:n valiltd. Mikali korrelaatiokerroin
on negatiivinen, tarkoittaa se toisen muuttujan kasvavan toisen pienentyessi. Positiivinen
korrelaatiokerroin taas kertoo toisen muuttujan kasvavan toisenkin kasvaessa. Kertoimen
arvo 0 tarkoittaa sitd, ettd muuttujien vélilld ei ole lineaarista riippuvuutta. (Heikkila,

2014.)



Taulukko 4. Selittivien muuttujien Pearsonin korrelaatiot suhteessa selitettivddan muuttujaan (N = 1 411).

1 2 3 4 5 6 7 8 9
1. Suoritusodotukset (robotit ovat 1,000
hyvéksi yhteiskunnalle)

0,350 1,000
2. Vaivannikoodotukset (helppous) ’
3. Sosiaalinen vaikutus (ty0yhteison 0,350 0,135 1,000
asenteet)

112" 4 1 1
4. Sukupuoli® 0, 0,048 0,013 000
. 0,005 -0,162 0,113 -0,064** 1,000

5. 1ka
6. Kokemus (hoivarobottityyppien 0,070** 0,020 0,041 0,027 0,005 1,000
tuttuus)
7. Yleiset hoivarobotiikka-asenteet 0.6007 0,355~ 0,49 0,059 0.0 0,060 ;000

0,054* 0,036 0,048 0,020 0,032 0,098** 0,058* 1,000
8. Ylempi korkeakoulututkinto ’ ’ ’ ’ ’ ’ ’ ’
9. Hoivarobottien kiyttd 0,543 0,396 0,355 0,003 -0,012 0,021 0,619 0,111 1,000

tulevaisuudessa

aSukupuoli: 0 = nainen, 1=mies
*p <0,05. **p <0,01. ***p < 0,001.
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Kaikki tutkimuksen hypoteeseihin sisdltyvit selittivdt muuttujat otettiin mukaan
korrelaatioanalyysiin, jossa tarkasteltiin niiden suhdetta selitettdvain
hoivarobotiikkavalmiuden muuttujaan. Voimakkaimmin hoivarobotiikan
kayttovalmiuden kanssa korreloivat vastaajien yleiset hoivarobotiikka-asenteet, joka on
UTAUT-mallin ulkopuolinen muuttuja. Sen sijaan toinen mallin ulkopuolinen muuttuja,
eli koulutus, ei juurikaan korreloi kéyttovalmiuden kanssa. Mallin ydintekijoista
voimakkaimmin korreloi suoritusodotukset ja selvésti heikommin vaivannikdodotukset
ja sosiaalinen vaikutus, joilla kaikilla on kuitenkin selked vaikutuksensa selitettdvain
muuttujaan. Vilittavilld tekijoilld eli sukupuolella, idlld ja kokemuksella ei ndytd olevan

suoraa korrelaatioyhteyttd hoivarobotiikan kayttovalmiuteen.

4.2 Regressioanalyysi

Hoivarobotiikan hyvédksynnin tirkeimpénd analyysimenetelména kéytettiin usean

muuttujan lineaarista regressioanalyysia.

Tarkasteltaessa aineistoa tarkemmin lineaarisen regressioanalyysin avulla (ks. Taulukko
5.), voidaan havaita selitysasteessa péadstdvan 46 prosenttiin (46%). Tdméan tuloksen
tuottaa regressiomalli 2, joka yhdistdd UTAUT-mallista mukaan otetut kolme ydintekijaa
ja ensimmaisen lisdhypoteesin yleiset hoivarobotiikka-asenteet. Selitysastetta voidaan

pitdd kohtalaisen hyvéna.

Taulukko 5. Lineaarisen regressioanalyysin tulokset

Selitettdvd muuttuja:
hoivarobotiikkavalmius

n=1303 Malli | Malli 2 Malli 3
Suoritusodotukset (robotit ovat 0,39 *** 0,23 *** 0,24 ***
hyvéksi yhteiskunnalle)

Sosiaalinen vaikutus 0,18 *** 0,08 ** 0,07 **
(tyOyhteison asenteet)

Vaivannikoodotukset 0,26 *** 0,20 *** 0,20 ***

(helppous)
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Yleiset hoivarobotiikka-asenteet 0,36 *** 0,36 ***
Koulutusaste ? 0,01 0,01
Sukupuoli ° -0,04

1ka 0,02
Kokemus (hoivarobottityyppien -0,02
tuttuus)

SELITYSASTE (Adjusted R?) 0,40 0,46 0,46

Kaytetty standardoituja Beta-kertoimia
*p < 0,05 **p < 0,01 ***p < 0,001

? Ylempi korkeakoulututkinto: 0 =ei, I = on

® Sukupuoli: 0 = nainen, 1 = mies.

Regressioanalyysin kulun voi ndhdd ylldolevasta taulukosta 5 ja jiddnndserien
normaalisuuden tarkastelun liitteestd 2. Mallissa 1 ovat mukana vain UTAUT-mallin
ydintekijat eli suoritusodotukset, sosiaalinen vaikutus ja vaivannidkoodotukset.
Suoritusodotukset eli se, ettd robottien nédhtiin olevan hyvéksi yhteiskunnalle, oli
selkeimmin yhteydessd hoivarobotiikan kéyttovalmiuteen ja sen p-arvo oli erittdin
merkitsevd. Suoritusodotuksien regressiokerroin oli 0,39 eli suoritusodotuksien ja
hoivarobotiikkavalmiuden vililld on selkein yhteys. Vaivanndkdodotukset, eli oletettu
kdyton helppous, oli myds hyvé selittdjd ja senkin p-arvo oli erittdin merkitseva.
Ydintekijoistd véhiten selitysvoimaa oli sosiaalisella vaikutuksella eli tydyhteison
asenteilla, mutta senkin vaikutus oli selvd kertoimen ollessa 0,18 ja p-arvo erittdin
merkitsevd. Kaikkiaan ensimmaiisen mallin selitysaste oli neljikymmentd prosenttia (40

%) ja siis kaikkien ydintekijoiden p-aste erittdin merkitsevé.

Mallissa 2 mukaan lisdttiin UTAUT-mallin ydintekijoiden liséksi kakkoshypoteesin
muuttujan henkilokohtaiset robotiikka-asenteet ja kolmoshypoteesin koulutusaste.
Yleiset hoivarobotiikka-asenteet olivat merkittdvin yksittdinen
hoivarobotiikkavalmiuden selittdjd ja sen regressiokerroin oli 0,36 sekd p-arvo erittiin
merkitsevd. Kolmannen hypoteesin koulutustaso oli huono selittdjd kertoimen jaddessi

lahelle nollaa. UTAUT-mallin ydintekijoistd sosiaalisen vaikutuksen rooli putosi téssi
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mallissa pieneksi kertoimen ollessa vain 0,08 ja merkitsevyys erittdin merkitsevasti

merkitseviksi. Toisen mallin selitysaste oli neljakymmentédkuusi prosenttia (46 %).

Kolmanteen malliin mukaan otettiin taustamuuttujat, eli UTAUT-mallin valittavét tekijat
sukupuoli, ikd ja aiempi kokemus hoivaroboteista. Kaikkien niiden regressiokerroin jii
lahelle nollaa eivétkd niilld ollut suoraa tilastollista merkitsevyyttd. Niiden mukaan
ottaminen ei kasvattanut selitysastetta, joka pysyi neljassdkymmenessikuudessa
prosentissa (46 %). Vilittavit tekijat eivit ndytd selittdvdn lainkaan hoivarobotiikan
kiyttovalmiutta. Lopullisen mallin selitysaste on 46 % ja tilastollisesti merkitseviksi
muuttujiksi hoivarobotiikkavalmiuden selittimisessd regressioanalyysin avulla jaivit
(vahvimmasta heikoimpaan): yleiset hoivarobotiikka-asenteet, suoritusodotukset,
vaivannidkoodotukset ja sosiaalinen vaikutus. Selitysastetta voidaan pitdd hyvénd, kun

kyse on yksil6tason aineistosta.

Mallin vilittdjien vaikutus tutkittiin ottamalla kolmanteen regressiomalliin mukaan
interaktiot eli luodut tulomuuttujat aina yksi kerrallaan. Analyysissa mukana olevia
ydintekijoitd on kolme kappaletta (suoritusodotukset, vaivannidkdodotukset ja sosiaalinen
vaikutus) ja nithin kuhunkin on mallissa kuvattu kohdistuvan kolmen vilittdjén
(sukupuoli, ikd ja kokemus) vaikutus. Interaktioita on siis kaikkiaan yhdeksin kappaletta,
joista kuusi on muodostettu dummy-muuttujan seké jatkuvan muuttujan tulona ja kolme
kahden jatkuvan muuttujan tulona. Kukin néistd interaktioista lisittiin aina edellisessd
alaluvussa esitettyyn askeltavan regressioanalyysin kolmanteen malliin, jossa olivat
mukana kaikki analyysissa suoraan sovellettavat selittdvdt muuttujat. Mukana olivat
myos vilittdjit sellaisenaan, silli ne on otettava mukaan silloin kun niitd kiytetdin

interaktioiden tulomuuttujissa (Williams, 2015, 1-2).
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Taulukko 6. Vilittdjien eli interaktioiden vaikutus.

Ika*Suoritusodotukset ? 0,04
Ika*Vaivannikoodotukset ? 0,29 *
Ika*Sosiaalinen vaikutus 2 -0,03
Sukupuoli*Suoritusodotukset 0,03
Sukupuoli*Vaivanndkoodotukset 0,19
Sukupuoli*Sosiaalinen vaikutus -0,01
Kokemus*Suoritusodotukset -0,09
Kokemus*Vaivannikoéodotukset -0,01
Kokemus*Sosiaalinen vaikutus -0,18 *

Kéytetty standardoituja (Beta-) kertoimia
*p < 0,05 **p < 0,01 ***p < 0,001
& Muuttujatyyppi jatkuva*jatkuva

Y14 olevasta taulukosta voidaan n#hd&, ettd vain idn vailittdjavaikutus suhteessa
vaivannikododotuksiin  (Ikd*Vaivanndkoodotukset) ja kokemuksen vilittdjavaikutus
suhteessa sosiaalinen vaikutukseen (Kokemus*Sosiaalinen vaikutus) nousevat
tilastollisesti ldhes merkitseviksi (p < 0,05). Ensin mainitulla regressiokerroin on 0,29 ja

jalkimmaiselld -0,18.

Kyseiset kaksi interaktiomuuttujaa liséttiin regressioanalyysin aiemmin muodostettuun
kolmanteen malliin (ks. Taulukko 5.), jolloin havaittiin, ettei interaktiomuuttujien
lisddminen kuitenkaan nostanut selitysastetta. Lisidksi muuttujan
Ikd*Vaivanndkododotukset VIF-arvo oli 50,16 ja muuttujan Kokemus*Sosiaalinen
vaikutus vastaava arvo 17,00. Koska arvot olivat selvisti liian korkeat (>5), mallissa
esiintyi multikollineaarisuutta. Ongelman poistamiseksi mallista poistettiin korkeamman
VIF-arvon saanut muuttuja  Ikd*Vaivannidkoodotukset.  Témédn  jdlkeenkin
regressioanalyysissa muuttujan Kokemus*Sosiaalinen vaikutus VIF-arvo 16,96, joten

myos se oli syytd poistaa mallista.

Vaikka nuo kaksi interaktiomuuttujaa saivat kohtuullisen korkeat regressiokertoimet ja

olivat melkein merkitsevid, ei niiden mukaan ottaminen lopulliseen malliin ollut
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perusteltua eikd edes mahdollista multikollineaarisuuden vuoksi. Voitiin siis havaita, ettd
UTAUT-mallin vélittdjilla ei ollut tassd tutkielmassa merkitysta

hoivarobotiikkavalmiuden selittdmisessa.
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5 Pohdinta

Tutkimuksen tavoitteena oli tarkastella selittddko teoreettiseksi pohjaksi valittu UTAUT-
malli  tehyldisten  hoivarobotiikkavalmiutta. = Tutkielmassa  siis  selvitettiin
kayttdytymisvalmiutta eikd havaittua kayttdytymistd, silld kyseessd ei ollut
kayttoonottotilanne.  Ensimmdisen  hypoteesin  mukaan  mallin  ydintekijét
suoritusodotukset, vaivannikdodotukset ja sosiaalinen vaikutus sekd vihemmassd médrin
mallin vélittdjat eli sukupuoli, ikd ja kayttokokemus, ovat hoivarobotiikkavalmiuden
selittdvit tekijat. Tdsséd tutkimuksessa mallin ydintekijoistd mahdollistavat olosuhteet ja
vilittdjistd vapaaehtoisuus jouduttiin jittimédn pois, silld niitd mittaavia muuttujia ei
aineistosta 10ytynyt. Toisen hypoteesin mukaan malliin kuulumattomat henkildkohtaiset
robotiikka-asenteet ovat yhteydessd hoivarobotiikkavalmiuteen. Kolmannen hypoteesin

mukaan my0s koulutustaustalla on yhteys hoivarobotiikkavalmiuteen.

5.1 Tutkimustulosten yhteenveto

Taustatietoja (Taulukko 1.) tarkasteltaessa huomataan vastaajien ién vaihtelevan 19 ja 70
vuoden vililld ja keski-idn olevan hieman yli 47 vuotta. Suurin ikdryhma olivat 50-59
vuotiaat (34,7%). lIkdrakenne painottui aika selkedsti vanhempiin ikdluokkiin, silld
aineistossa yli viisikymmentidvuotiaiden osuus ikdnsd ilmoittaneista on ldhes puolet
(49,8%), kun se koko maan palkansaajien keskuudessa oli vain 29 prosenttia (Suomen
virallinen tilasto, 2015). Vastaajien sukupuolijakaumaa katsottaessa silmiinpistdvad on
hoiva-alalle tunnusomainen korkea naisten osuus (94,4%). Miesten mééra otoksessa oli
kuitenkin riittdvd (n = 93), jotta se antaa mahdollisuuden tehdd sukupuoleen perustuvia
vertailuja. Koulutustaso vaihteli perusasteesta (0,1%) ylempédn korkeakouluasteeseen
(4,5%), keskiasteen koulutuksen omaavia ldhihoitajia, perushoitajia ja vastaavia 13,5
prosenttia. Suuri enemmistd vastaajista asettui kuitenkin alimmalle korkea-asteelle

(41,4%) tai alemmalle korkeakouluasteelle (34,3%).

Vastaajilta oli kysytty heiddn kokemuksiaan hoivarobottien eri lajeista eli
etdyhteysroboteista, virkistysti tai kuntoutusta tarjoavista roboteista,

pehmoeldinroboteista, nosto- ja siirtoroboteista sekd mahdollisista muista
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robottityypeistd. Hoivarobottityyppien tuttuutta tarkasteltacssa huomataan, ettd vain
vihemmistolld kayttdjistd (14,7%) on omakohtaista kokemusta mistdin hoivarobotiikan
lajista ja vain pienelld osalla (3,1%) oli kokemusta useammasta hoivarobotiikan tyypista.

Vastaajien parissa kokemus hoivarobotiikasta ei siis ollut kovin yleista.

Kun ldhdettiin tarkastelemaan selittdvien muuttujien ja selitettivdn muuttujan eli
hoivarobotiikkavalmiuden vélisid suhteita, voitiin korrelaatiomatriisista (ks. Taulukko 4.)
havaita ydintekijoiden saavan tilastollisesti merkitsevid korrelaatioita. Suoritusodotukset
(korrelaatiokerroin  0,554), eli se kuinka paljon hyotyd vastaajat arvelivat
hoivarobotiikasta saavansa, oli mallin muuttujista merkittdvin selittdva tekija.
Vaivannikoodotuksien korkea korrelaatio (0,433) kertoi siitd, ettd kayttdjat eivit
uskoneet hoivarobotiikan tuottavan heille kovin paljon oppimisvaivaa. Sosiaalisella
vaikutuksella eli tyOyhteison oletetuilla asenteilla oli myods merkitsevd korrelaatio
(0,389). Vastaajille oli siis paljon merkitystd silld, mitd he uskovat tyotovereidensa

ajattelevan hoivarobotiikasta.

Péinvastoin kuin mallin ydintekij6illd, vilittdjien korrelaatiot eivét olleet merkitsevia.
Sukupuoli on yksi mallin vilittdjid, mutta tdssd tutkielmassa sen korrelaatio suhteessa
hoivarobotiikkavalmiuteen oli olematon (0,006). Vilittdjistd myds iké ja kokemus saivat
hyvin pienet korrelaatiot. Suurin korrelaatiokerroin suhteessa hoivarobotiikkaan on
kuitenkin yleisilla robotiikka-asenteilla. Se on tekija, joka on toisen hypoteesin muuttuja

kuulumaton muuttuja eli koulutus ei korreloinut suhteessa hoivarobotiikkavalmiuteen.

Pelkka korrelaatiokerroin ei vield automaattisesti kerro onko muuttujien vililld
kausaalinen suhde. Se voi my0s kertoa useiden muuttujien aiheuttamasta
yhteisvaikutuksesta, kovarianssista, jossa kaikki vaikutus luetaan yhden selittdvin
muuttujan tiliin. Aineiston tarkempaa tutkintaa jatkettiin regressioanalyysilla ja se
vahvisti havainnot siitd, ettd kaikilla analyysiin siséllytetyilld kolmella UTAUT-mallin
ydintekijdlld oli merkittdvd vaikutus hoivarobotiikkavalmiuteen.  Yksittéisistd
ydintekijoistd suoritusodotuksien selitysvoima oli vahvin, sosiaalisen vaikutuksen myos
korkea ja véhiten sitd oli vaivanndkdodotuksilla (ks. Taulukko 5.). Kaikkien p-arvot olivat
tilastollisesti erittdin merkitsevid. Kaikkiaan ydintekijoiden korjattu selitysaste oli 0,40.

Regressioanalyysissakaan vilittdjilld ei ollut havaittavissa mitddn yhteyttad selitettdviin
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muuttujaan. Toisaalta havainnot vilittdjien olemattomista suorista vaikutuksista olivat
tdysin linjassa mallin kuvaaman vélittdjien epédsuoran vaikutuksen kanssa.
Tarkasteltaessa lisdhypoteesien muuttujia havaittiin yleisten robotiikka-asenteiden
omaavan kaikista suurimman selitysvoiman ja koulutuksen selitysasteen olevan ldhes
nolla. Koulutuksen véhdinen merkitys on yhdenmukainen UTAUT-mallin kanssa, silld
mallin kehittéjien mukaan se ei olekaan merkitsevé eika sitd kelpuutettu mallin tekijéihin

(Venkatesh ym., 2003).

Vilittdjien vaikutukset olivat jddneet suorien korrelaatio- ja regressioanalyysien
tavoittamattomiin, joten ne vaativat lisdselvittelyd. Analyysin viimeisessd vaiheessa
vilittdjien interaktiovaikutuksia selvitettiin muuttujatulojen avulla. Regressioanalyysiin
sisédllytettiin mukaan yksi kerrallaan kunkin kolmen ydintekijén ja kolmen vélittdjan tulot.
Mydoskiin télld tavoin analysoituina mitkdédn vélittdjien vaikutukset eivit nousseet esiin.
Tamé tutkimus ei siis tuonut esille mitdidn UTAUT-mallin vilittdjien vaikutusta

tutkittavaan ilmioon.

Eli toisin kuin wusein ajatellaan, korkeampi ikd ei néyttdnyt védhentdvin
hoivarobotiikkavalmiutta eikd aiempi kokemus hoivarobotiikasta taas lisdédvéan sitd. Ian
suora vaikutus ei tdssd tutkielmassa noussut esille, mutta koko ROSE-aineistoon
pohjautuneessa eli kaikki hoitoalan ammattilaiset kisittdneessd tutkimuksessa havaittiin
yllattava ero ikdéntyneiden ja nuorempien valilld. Nuorempiin verrattuna ikdantyneiden
havaittiin useammin arvioivan robotit soveltuviksi hoitotyohon (Van Aerschot ym., 2018,
637). Yleensd koko véestdd tarkasteltaessa on nuorempien havaittu suhtautuvan
robotitkkaan idkkddmpid myonteisemmin (de Graaf & Ben Allouch, 2013, 1479).
Havaintojen i4n merkityksestd robotikkamyonteisyyden suhteen voidaan sanoa olevan
ristiriitaisia. UTAUT-mallin ydintekijo6illd siis oli ja vailittdjilld ei ollut merkitsevid

korrelaatioita selitettivin muuttujan kanssa.

Vilittdjistd sukupuolen tai aiemman kokemuksenkaan vaikutus ei ndkynyt milldén tavoin
edes muuttujatulojen regressioanalyysin avulla. Kuten aiemmin toin esille, on useissa
tutkimuksissa huomattu miesten olevan teknologiasuuntautuneempia (ks. esim. de Graaf
& Ben Allouch, 2013 sekd Gnambs ja Appel, 2019). Sen perusteella heidén olisi voinut
olettaa olevan myos valmiimpia hyviksymddn hoivarobotiikkaa, mutta ndin ei siis

ndyttdisi tdméin aineiston perusteella hoiva-alalla kuitenkaan olevan. Myds aiemman
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kokemuksen on useissa muissakin kuin UTAUT-malliin pohjautuvissa tutkimuksissa
havaittu ennakoivan mydnteisempédd suhtautumista robotiikan hyddyntdmiseen.
Kokemus ndkyy kokemuksena robotiikan saavutettavuuden, helppouden ja myonteisena
asenteena ja heijastuu suurempana robotiikan kéyttovalmiutena sekd myoskin todellisena
kayttond. (de Graaf & Ben Allouch, 2013,1479.) Tdman tutkielman havainnot eivét olleet

samansuuntaisia noiden tutkimuksien tuloksia.

5.2 Tutkimuksen arviointia

Koska UTAUT-malli sellaisenaan ei ollut ainoa hoivarobotiikkavalmiutta selittava tekija,
niin onko se siis soveltumaton hoivarobotiikkavalmiuden mittaamiseen? Useissa
UTAUT-mallia soveltaneissa tutkimuksissa tutkimusasetelma on luotu mallin ehdoilla
kyselylomakkeesta alkaen. Tuon kaltaisissa tutkimuksissa ydintekijat ja valittavéat tekijit
on operationalisoitu kyselylomakkeelle siten, ettd kukin ydintekiji ja vilittdja on ollut
mitattavissa joko yksittdisen kysymyksen tai kysymyspatterien avulla. Suurin osa mallin
soveltamisalueista on ollut tietojdrjestelmid koskevia kayttdonottoprojekteja, joissa
tutkijat ovat tehneet interventioita kdyttoonottoa tekevddn organisaatioon. Hoiva-alalla
vastaava tarkoittaisi robotitkan suhteen sitd, ettd tutkimus tehtdisiin yhdessd tai

useammassa organisaatiossa hoivarobotiikan laajemman kiyttdonoton yhteydessa.

Téssd tutkielmassa alkuasetelmaa, eli kyselylomaketta ja tutkimusasetelmaa, ei oltu
optimoitu UTAUT-mallin pohjalta. Tehyldisten kohdalla voitiin mitata vain heidén
kayttdytymisaikomuksiaan, ei todellista havaittua kayttaytymistd? Koska malli kuitenkin
tekee selvdn eron noiden kahden asian kanssa, se on siltid osin relevantti my0s téssd

tutkielmassa mitattujen kiyttdaikomusten suhteen.

Teorian kehittdneet Venkatesh ja kollegat (2003) ovat itse teoriaa testatessaan saaneet
sille jopa 70 prosentin selitysasteeseen informaatioteknologian kdyttoonotossa. Tadmén
tutkimuksen regressioanalyysissd pddstiin pelkdin UTAUT-mallin avulla 40 prosentin
selitysasteeseen (korjattu R?) ja kun mukaan otettiin yleiset hoivarobotiikka-asenteet
nousi selitysaste 46 prosenttiin. Pelkdn mallin selitysastettakin voidaan pitdd hyvéna,

vaikka mitddn yksikasitteistd riittdvan tai hyvan selitysasteen arvoa yhteiskuntatieteissa
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ei tunnukaan olevan. Toisaalta esimerkiksi Moksonyn (1990, 4) mukaan korkeakaan

selitysaste ei vilttdméttd kerro suorasta kausaalisuudesta.

Tamin tutkielman analyysin relevanssia ja reliabiliteettia on myos syytd hieman
tarkastella. Reliabiliteettia tarkoittaa mittauksen tarkkuutta ja validiteetilla sitd, ettd
mittaaminen kohdistuu juuri haluttuun ilmi66n. Mittareiden luotettavuuden
parantamiseksi tutkimuksen mittarit luotiin summamuuttujien avulla ja muutamien
keskeisimpien summamuuttujien luomisessa kéytettiin eksploratiivista faktorianalyysia.
Ndin voitiin 16ytdd parhaiten kutakin ilmiétd mittaavien muuttujien joukko. Mittareiden
luotettavuutta ja sisdisen johdonmukaisuutta testattiin Cronbachin alfan avulla. Hyvien ja
sisdisesti eheiden summamuuttujien voidaan katsoa olevan tarkempia laajempien
psykologisten ilmididen kuvaajia kuin yksittdisten muuttujien (ks. luku 3.2, s. 21).
UTAUT-mallin  ydintekijoistd  suoritusodotukset  operationalisoitiin  aineiston
kysymyksenasettelun vuoksi kisittdmdidn vain robotiikan hyddyllisyys -muuttujan.
Tamén yhdestd muuttujasta koostuvan mittarin validiteetti voi siten ehké edelld mainitun

perusteella olla hieman muita mittareita heikompi.

Yksi mittauksen tarkkuutta heikentédvistd tekijoistd on vastaajakato, joka tarkoittaa
systemaattista vinoumaa otoksen ja perusjoukon valilld. Kyselytutkimuksessa katoa voi
tapahtua joko siten, ettd valikoitumisen kautta eli kyselyyn ei lainkaan osallistuta tai siten,
ettd kysely keskeytetddn ennen loppua. Luvussa 3.1 kisiteltiin ROSE-aineiston katoa
Savelan (2018) katoanalyysin pohjalta ja siind kuvattiin aineiston pienid vinoumia.
Robotiikkakielteiset keskeyttivdat kyselyn hiukan robotiikkamydnteisid useammin ja
naiset aavistuksen verran miehid useammin. On lisdksi huomattava, ettd otokset
poikkesivat aavistuksen toisistaan, koska kdytdssd olivat hieman eri muuttujat. Tuon
eroavaisuuden tuskin voidaan katsoa tuovan merkittdvdd eroa katoon. Vidhiisten
erovaisuuksien vuoksi mitdén aineiston painotuksia noiden pienten eroavaisuuksien

pohjalta ei kuitenkaan tehty.

Yksi validiteettia mahdollisesti heikentdvd tekijd oli omakohtaista robottikokemusta
omaavien henkildiden sangen vihdinen suhteellinen médrd otoksessa. Muiden kuin
kokemusta omaavien osalta voidaan puhua tédlloin sosiaalisista mielikuvista ja niiden
ominaisuuksista, ei todellisista kokemuksista. Ja tdlloin tietenkin mittaaminenkin

kohdistuu mielikuviin. Toisaalta tarkoilla késitteiden ja termien méérittelyilld tuollaisen
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validiteettiongelman todenndkdisyyttd on mahdollista vdhentdd. (Savela ym., 2018.)
ROSE-aineiston kyselylomakkeessa robottien ja muiden termien maédrittely oli tehty

hyvin, joten siltd osin validiteettiongelman riskin voi katsoa olevan aika véhdinen.

5.3 Johtopadtokset

Tutkielman yhteenvetona voidaan todeta, ettd ainakaan tdmén tutkielman kaltaisessa
tutkimusasetelmassa pelkkd UTAUT-malli ei ole kaiken kattava tapa selittdd suomalaisen
hoitohenkilokunnan hoivarobotiikan hyddyntdmisvalmiutta. UTAUT-mallin, kuten
muidenkin teknologian hyviksynndn mallien, hyddyntdminen onnistuu parhaiten, kun
tutkimusasetelma suunnitellaan muuttujista alkaen kaytettdvén mallin ehdoilla. Kuitenkin
monet mallin perusolettamuksista pitivdt tdminkin aineiston perusteella paikkansa.
Kaikki analyysissa mukana olleet mallin kolme ydintekijéa olivat merkitsevia selittdjid.
Myo6s mallin olettamus koulutustason ja teknologian hyviksymisvalmiuden vilisesti
olemattomasta riippuvuudesta piti tdiméan aineiston perusteella paikkansa. Tdma on siksi
merkittdvd havainto, ettd usein korkeamman koulutustason ajatellaan automaattisesti
ennakoivan suurempaa valmiutta hyvdksyd ja omaksua uusia asioita ja myds

teknologioita.

Selkedsti heikoimmin malli toimi vélittdjien osalta. Téassd tutkielmassa kaytetylld
ydintekijoiden ja wvilittdjien tulojen avulla tehdylld vilittdjien interaktioiden
regressioanalyysilld ei havaittu mitdén yhteyttd. Vilittdjien roolin tarkempi selvittiminen
vaatisi hyvin monimutkaista tilastollista analyysia, joka ei ole tdmén tason tutkielman
aluetta. Malliin kuulumattomien henkilokohtaisten robotiikka-asenteiden lisddminen
analyysiin sen sijaan paransi mallin tarkkuutta selvésti. Sen tulkinnassa on syytd
noudattaa tiettyd varovaisuutta, kun selitetdin kayttdytymisaikomusta, ei havaittua

kaytosta.

Tutkielman kohderyhmdstd vasta 15 prosenttia omasi mitddn omakohtaista
hoivarobotiikkakokemusta, eli tissd tutkittiin paljolti ennakkokisityksid ja -luuloja.
Robotiikka on vasta laajenemassa hoivatyon eri alueille, mutta kuitenkin Gnambs ja
Appel (2019) ovat jo havainneet tuoreimpiin laajoihin tutkimuksiin perustuen

robotiikkakielteisyyden mahdollisen lisddntymisen sekd Euroopassa ettd Yhdysvalloissa.
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Heidédn havaintonsa koskivat tosin koko véestod, eivit vain hoivahenkilokuntaa, mutta
epéroiva tai jopa kielteinen suhtautuminen hoivarobotiikkaan néytti hieman lisdéntyneen
télld vuosikymmenelld. Kun hoivarobotiikka yleistyy myos sen tutkimuksen paradigmat
kehittyvét. Teknologian hyvéksynnédn mallit tulevat varmasti kehittymédén ja niitd on
syytd kehittdd, silldi monet taloudelliset ja sosiaaliset syyt edellyttdvét robotiikan
laajempaa soveltamista myos hoiva-alalla. Nykyiset pddosin yleiset teknologian
hyvidksynndn mallit kuten UTAUT ja TAM, saanevat jatkokehittelyn tuloksena lisda
Almere-mallin kaltaisia spesifejd robotiikan tutkimuksen laajennuksia ja aivan uusia
malleja. Mutta ajatus siitd, ettd robotiikan hyvidksyntd automaattisesti kasvaa ajan ja

kokemuksen tai tuttuuden myota, ei vélttimattd pida paikkaansa.
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Liitteet

Liite 1. Riippumattomien muuttujien multikollineaarisuuden testaustulokset.

Riippumaton muuttuja Toleranssi VIF
Sukupuoli 0,98 1,02
1ka 0,93 1,07
Kokemus (hoivarobottityyppien 0,99 1,01
tuttuus)

Suoritusodotukset (robotit ovat 0,59 1,69
hyviksi yhteiskunnalle)

Sosiaalinen vaikutus (tyoyhteison 0,72 1,39
asenteet)

Vaivannikoodotukset (helppous) 0,82 1,22
Yleiset hoivarobotiikka-asenteet 0,51 1,96
Koulutusaste 0,95 1,05
Keskiarvo 1,30
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Liite 2. Standardoitujen jadnndsten normaalijakaumakuvio

Normal P-P Plot of Regression Standardized Residual

Dependent Variable: Hoivarobottien kéyttd tulevaisuudessa
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Liite 3. Jadannostermien homoskedastisuuden tarkastelu

Riippuva muuttuja: Hoivarobottien kayttd tulevaisuudessa

Havaittu jadnndstermin arvo
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Liite 3. LimeSurvey-lomakkeen kysymyksid (Huom! Ei kaikki kysymykset, vain téssa
dokumentissa viitatut).

[1Ylin suorittamasi koulutusaste:

Perusaste

Keskiaste (esim. ldhihoitaja, perushoitaja, kodinhoitaja) Keskiaste (esim. ldhihoitaja,
perushoitaja, kodinhoitaja)

Alin korkea-aste (opistotaso, esim. sairaanhoitaja, erikoissairaanhoitaja,
terveydenhoitaja)

Alempi korkeakouluaste (esim. AMK-sairaanhoitaja) Alempi korkeakouluaste (esim.
AMK -sairaanhoitaja)

Ylempi korkeakouluaste Ylempi korkeakouluaste

Opiskelen parhaillaan (my6s oppisopimus) Opiskelen parhaillaan (my&s oppisopimus)
Muu, mika?:

Kysymyspatteri yleisestd suhtautumisesta robotteihin.
[IEnti oletko samaa vai eri mielti seuraavien viitteiden kanssa?

Tdysin samaa mieltd 1

Jokseenkin samaa mielté 2

En samaa enké eri mielté 3

Jokseenkin eri mieltd 4

Taysin eri mieltd 5

Robotit ovat hyviksi yhteiskunnalle, koska ne auttavat ihmisia. *

Robotit varastavat ihmisten tyopaikat. *

Robotit ovat vilttimattomii, koska ne voivat tehdéi ihmisille liian raskaita tai liian
vaarallisia toiti. *

Luotan siihen, etti oppisin hoivarobottien kiyton, mikali asia tulisi
ajankohtaiseksi. *

Robotteja ei ole mielestini tarkoitettu hoivatyossi kaytettiviksi. *
Robotin kiyttiminen hoivatyossi on henkilokohtaisten arvojeni vastaista. *

Uskon pystyviini tarvittaessa helposti opettelemaan hoivarobottien kiyton siten,
etti pystyn opastamaan myos muita. *

Jos tydssd tdlld hetkelld:
Tyoyhteisossini suhtaudutaan pidosin myotimielisesti hoivarobottien

kayttoonottoon. *

Jos tydssd tdlld hetkelld:
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Tyotoverini suhtautuvat innostuneesti mahdolliseen hoivarobottien tulevaan
kayttoon. *

Omaan maailmankuvaani ei sovi se, etti robottia kiytettiisiin hoiva-alan toissa. *

Hoivarobottien kiyttoonotto herittiisi runsaasti vastustusta tyontekijoiden
keskuudessa. *

Luotan siihen, etti oppisin hoivarobottien yksinkertaista ohjelmointia, mikéli
saisin siihen koulutusta. *

Kysymyspatteri robottien kdyttovalmiudesta (Huom! Lomakkeella jokaisen kysymyksen
kohdalla oleva asteikko 123456 7 89 10 on jitetty kysymyksien kohdalta pois tilan
vuoksi).

Viimeisessi osiossa luetellaan hoiva-alaan liittyvii tilanteita, joissa tehtivia
voitaisiin periaatteessa teettiia roboteilla tai tehd niiti robottiavusteisesti. Kerro
jokaisen esimerkin kohdalla, kuinka mielellisi kiyttiisit robottia apuna Kyseisen
tehtivin suorittamisessa. Vastaa kymmenportaisella asteikolla, jossa 1 tarkoittaa,
ettil pitaisit robottiapua tehtivéssi erittiin epamiellyttivina ja 10 tarkoittaa, etti
pitiisit ajatusta erittiiin miellyttivinai.

Mukana kulkeva robotti kirjaamistyossa

Robotisoidut ja itsendisesti litkkuvat paarit

Robotti ldhettind

Robotti hyllytystydssa

Robotti kielenkdéntéjéna tai viittomakielentulkkina

Etdyhteysrobotti hoitajan ja potilaan vililld erityisesti hitdtapauksissa (ks. kuva alla)
Etdyhteysrobotti pienimuotoisissa terveystarkastuksissa

Robotti hoidon suunnittelussa (esim. ladkitysten yhteisvaikutuskontrolli)
Robotti avustamassa epidhygienisessd tyotehtdvassi

Robotti painavien tavaroiden tai suurten tavaramaérien siirtelyssa
Robotti avustamassa raskaissa henkil6siirroissa

Hoitajan robotisoitu voimapuku avustamassa raskaissa henkilosiirroissa
Robotti avustamassa uhkaavissa tilanteissa

Kysymyspatteri hoivarobottien tuttuudesta.
[IMitké seuraavista hoivaroboteiksikin kutsuttavista laitteista ovat sinulle
kaytinnon tyon kautta tuttuja?

Etdyhteysrobotti (eli litkkkuva videopuhelulaite, kuva A)

Virkistysta tai kuntoutusta tarjoava robotti (esim. Zora, kuva B)
Pehmoeldinrobotti (esim. Paro, kuva C)

Ihmisen nostamiseen tai siirtdmiseen kehitetty robotti (esim. kuvat D ja E)
Muita, mitd?:
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