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Robottien ja tekoalyn kayttd on lisdantynyt merkittavasti viimeisten vuosikymmenten aikana eri
aloilla. Niita kaytetdan yha enemman tilanteissa, jotka ovat vaarallisia tai jostain muusta syysta
ihmisten ulottumattomissa. Erilaiset pelastustehtavat, ladketieteelliset operaatiot, puolustusvoimat tai
avaruuden tutkimus ovat vain pieni osa siita, mihin kaikkeen robottien ja tekoalyn kaytté mahdollistaa.
Tilanteissa, joissa ihmiset joutuvat tekemaan yhteistydéta robottien kanssa, on luottamus keskeista ja
seka liian korkea ettd liian matala luottamus voivat olla kohtalokkaita. Yksi luottamukseen
vaikuttavista tekijoistd on ihmisten persoonallisuuspiirteet. Vaikka niiden merkitys luottamukseen
vaikuttaa olevan kiistaton, yksittaisten piirteiden vaikutuksesta on aiemmissa tutkimuksissa saatu
ristiriitaisia tuloksia.

Taman tutkimuksen tavoitteena oli tutkia persoonallisuuspiirteiden yhteytta robotteja seka
tekodlyad kohtaan tunnettuun luottamukseen. Samalla tutkittiin idn, sukupuolen, tyon ja koulutuksen
yhteyttd robotteja ja tekoalya kohtaan tunnettuun luottamukseen seka sitd, miten luottamus
robotteihin eroaa luottamuksesta tekoalyyn. Tutkimus toteutettin osana Tampereen yliopiston
monitieteista Robotit ja me: vuorovaikutuksen fysiologinen, psykologinen ja sosiaalinen ulottuvuus -
hanketta. Luottamusta tutkittiin luottamuspelin avulla ja yhdysvaltalaisista koostuva aineisto (n = 969)
kerattiin verkkokyselyna. Analyysiin kaytettiin kuvailevia analyyseja ja lineaarista regressioanalyysia.

Tekoalyryhmassa avoimuuden ja ian havaittin ennustavan positiivisesti ja tunnollisuuden
negatiivisesti luottamusta. Robottiryhméassa ainoastaan avoimuus oli tilastollisesti merkitsevasti
yhteydessa luottamuksen kanssa. Havaitut yhteydet eivat olleet voimakkaita, mutta ne olivat
tilastollisesti merkitsevid. Osallistujien luottamus ei vaihdellut robottien ja tekoalyn valilla, ja
molemmille annettiin suunnilleen yhta paljon rahaa. Tassa tutkimuksessa saadut tulokset vastaavat
osittain aiemmin tehtyja tutkimuksia. Kirjallisuudessa tulokset ovat kuitenkin paikoin hyvinkin
ristiriitaisia ja lisaa tutkimuksia tarvitaan etenkin persoonallisuuspiirteiden ja luottamuksen valilla, jotta
saataisiin kehitettya luotettavampia robotteja ja tekoalya, jotka olisi helpompi hyvaksya.
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1 Johdanto

Robottien ja tekodlyn kayttd on lisdéntynyt merkittévésti viimeisten vuosikymmenten aikana
eri aloilla ja teknologian kehittyessd niiden keskeinen asema ndyttdéd tulevaisuudessa vain
vahvistuvan (Makridakis, 2017). Populaarikulttuuri on pitkélti muokannut kisitteitimme ja
ajatuksiamme roboteista seka tekodlystd, ja usein luottamuksen vastakohtana on pelko liian
dlykkaiden robottien kapinasta (Coeckelbergh, 2011). Todellisuudessa robotit ja tekoily
mahdollistavat ihmisten saavuttamattomissa olevia asioita, tarjoten laajan potentiaalin eri
aloille. Niiden kéyttd6 ndkyy muun muassa erilaisissa pelastusoperaatioissa,
maanpuolustuksessa (Chen ym., 2010) seki l4dketieteellisissé leikkauksissa (Tsui & Yanco,
2007). Robotteja kiytetddnkin yhd enemmin tilanteissa, jotka ovat vaarallisia tai jostain
muusta syystd ihmisten ulottumattomissa (Hancock ym., 2011). Erilaiset pelastustehtavit,
ladketieteelliset operaatiot, puolustusvoimat tai avaruuden tutkimus ovat vain pieni osa siité,
mihin kaikkeen robottien ja tekodlyn kdyttd mahdollistaa. Néissa tilanteissa, joissa thmisten
pitdd toimia yhteistydssd robottien kanssa, on luottamus keskeistd (Billings ym., 2012) ja
sekd liian korkea ettd liian matala luottamus voivat téllaisissa tilanteissa olla kohtalokkaita

(Merrit ym., 2012).

Luottamuksella on tdrked sija vuorovaikutuksessa ja esimerkiksi yhteiskunta ja sen
instituutiot, kulttuurit sekd hallitukset pohjautuvat kaikki osittain luottamukseen (Hoff &
Bashir, 2015). Vaikka ihmistenvilisen sekd ihmisten ja robottien tai tekodlyn vélisen
luottamuksen vililli on huomattu samankaltaisuuksia, poikkeavat ne myds monelta osin
toisistaan (Lee & See, 2004). Mitd riippuvaisemmiksi robotiikasta seka tekodlystd tulemme,
sitd ajankohtaisemmaksi luottamuksen tutkimisestakin tulee. Thmisten ja robottien vélinen
yhteisty0 ja sithen perustuvat tydoryhmit, joissa molemmat ovat mukana, ovat yleistyneet ja
niiden toimivuuden takaaminen perustuu pitkdlti luottamukseen. Tiimin sisdinen
vuorovaikutus ja jdsenten luottamus ovat avainasemassa tavoitteiden ja miadrdnpdin
saavuttamisessa (Billings ym., 2012). Luottamuksen merkitys korostuu myds teknologian
hyvédksymisessa ja nithin turvautumisessa (Lewandowsky ym., 2000). Tutkimusten mukaan
thmiset ovat vastaanottavaisempia esimerkiksi robotteja kohtaan, kun heilld on aiempaa

kokemusta niiden kanssa (Bartneck ym., 2007). Tarkempi ymmérrys luottamuksen



muodostumiseen liittyvistd inhimillisistd tekijoistd voi auttaa esimerkiksi ennustamaan tai

kontrolloimaan ihmisten turvautumista robotteihin tai tekoélyyn.

Robotti on kisitteend hyvin laaja ja sitd on mahdollista maéritelld hyvin monin tavoin.
Samoin ihmisilld on erilaisia ja hyvinkin vaihtelevia kisityksid puhuttaessa roboteista tai
tekodlystd. Kuitenkin se useimmiten mairitellddn fyysisen olemassaolon sekéd alyllisen
toimijuuden mukaan (Richards & Smart, 2013). Niin ollen se eroaa tekoélystd konkreettisten
piirteiden kautta. Robotin pitdisi my0s pystyd havaitsemaan ympdristodén ja tehdd sen
mukaan p#idtoksid seuraavasta toiminnosta. Robotiikka on lisdksi mahdollista jakaa eri
kategorioihin sen kéyttotarkoituksen mukaan, kuten industriaaliseen robotiikkaan (esim.
automaatio autoalalla), ammattikdyttoon tarkoitettuun robotiikkaan (esim. hyléttyjen

miinojen etsiminen) sekd henkil6kohtaiseen robotiikkaan (esim. hoivatyd) (ISO 8373, 2012).

Myos tekodly on médritelty monin eri tavoin ja muuttuu alati teknologian kehittymisen
myotd. Tarkein késite, jota tekodlylle on liitetty, vaikuttaa kuitenkin olevan tavoitteiden
saavuttaminen erilaisissa, monimutkaisissa ympéristdissd, maksimoiden onnistumisen
todenndkoisyyttd (Goertzel, 2006; Legg & Hutter, 2006). Tekodlylld on my6s kognitiivisia
taitoja, kuten taito oppia, sopeutua ja kehittyd (Voss, 2005; Wang, 1995). Kolmas paljon
kaytetty késite ihmisten ja teknologian vilisen luottamuksen tutkimuksessa on ollut
automaatio, joka on médritelty "teknologiaksi, joka aktiivisesti valitsee dataa, muuntaa tietoa,
tekee padtoksid sekd kontrolloi prosesseja” (Lee & See, 2004, s. 50). Niin ollen esimerkiksi
tekodly on usein my0s osa automaatioprosessia, vaikkei aina néin olekaan. Luottamuksen
tutkimuksessa luottamusta automaatioon on yleisesti tutkittu enemmaén kuin pelkéstdin
robotteihin tai tekodlyyn, mutta tdmé tutkimustieto tarjoaa hyvdn pohjan ymmértda
luottamusta ja mahdollistaa tiedon soveltamisen muihin ulkopuolisiin toimijoihin, kuten

robotteihin tai tekodlyyn (Hancock ym., 2011).

Luottamukseen vaikuttavat monet sisdiset (esimerkiksi persoonallisuus) sekd ulkoiset
(esimerkiksi kulttuuriset erot) tekijat (Mayer ym., 1995; Moray ym., 2000). Vaikka
persoonallisuuspiirteiden on huomattu vaikuttavan luottamuksen kehitykseen (Schaefer ym.,
2016), ithmisiin liittyvien tekijoiden ja niistd erityisesti persoonallisuuspiirteiden tutkimus on
ollut pirstaleista ja tulokset ovat olleet ristiriitaisia (Robert ym., 2020).

Persoonallisuuspiirteiden todellisesta vaikutuksesta ei nédin ollen ole olemassa yhteniisid



tuloksia. Sisdisten tai yksilotekijoiden vaikutus luottamukseen on keskeistd, koska ne
saattavat vaikuttaa robotteihin ja tekodlyyn turvautumiseen seké riippuvaisuuteen tavoilla,
jotka eivét ole suoraan tekemisissi robottien tai tekodlyn omien ominaisuuksien kanssa (Lee
& See, 2004). On tirkedd ymmairtdd persoonallisuuden merkitys luottamuksen
muodostumisessa, koska se auttaa ymmartiméén ihmisten suhtautumista uutta teknologiaa
kohtaan ja voi tarjota mahdollisuuden kehittdd robotteja ja tekodlyd helpommin
hyvéksyttédviksi. Tutkimuksista saadun tiedon valossa on helpompi vastata kohdattuihin
haasteisiin ja ongelmiin ja kehittdd teknologiaa esimerkiksi yhteiskunnallisesti

hyodyllisempddn suuntaan.

Taméa tutkimus toteutettiin osana Tampereen yliopiston monitieteellistd Robotit ja me:
vuorovaikutuksen fysiologinen, psykologinen ja sosiaalinen ulottuvuus -hanketta (2018—
2020). Tutkimuksen tavoitteena on selvittdd, miten persoonallisuuspiirteet ovat yhteydessa
robotteja ja tekodlyd kohtaan tunnettuun luottamukseen sekd tarkastella luottamukseen
yhteydessi olevia muita taustatekijoitd. Samalla tarkoituksena on tutkia ja verrata robotteja
ja tekodlyd kohtaan tunnetun luottamuksen eroja. Téssd tutkielmassa kdydddn aluksi 14pi
luottamuksen ja persoonallisuuden teoreettista pohjaa ja aiempia tutkimuksia, jonka jilkeen
esitellddin aineisto sekd kiytetyt menetelmét. Témén jalkeen raportoidaan analyyseistd saadut
tulokset, joita pohditaan viimeisessd osiossa teorian ja aiempien tutkimusten valossa.
Lopuksi kdydééan lapi tutkimuksen rajoitteet, suositellaan jatkotutkimuksia seka esitellddn

johtopaitokset.



2 Luottamus

2.1 Luottamuksen miérittely

Luottamus on yksi vuorovaikutuksen kulmakivistd, jota on tutkittu laajasti ja joka on
kiinnostanut eri tutkimusaloja jo pitkddn. Téstd huolimatta sen mdiéritelmistd ei ole
tutkijoiden kesken pédsty yksimielisyyteen. Luottamusta on usein tarkasteltu asenteen,
aikomuksen tai kdyttaytymisen ndkokulmasta. Lee ja See (2004) médrittelevit luottamuksen
”asenteena, joka auttaa henkilod saavuttamaan tavoitteensa epdvarmassa ja haavoittuvassa
tilanteessa” ja heiddn mukaansa titd maéritelmad voi kayttdd sekd ihmistenvilisessd ettéd
automaatiota kohtaan tunnetussa luottamuksessa. My0s tulokset tai luottamuksen kohteena
olevan toimijan kéyttdytymistd koskevat odotukset nousevat usein esiin luottamuksen
maidrittelyssd (Lee & See, 2004). Mayer, Davis ja Schoorman (1995) méiérittelevdt ihmisten
vilisessd vuorovaikutuksessa luottamuksen valmiutena olla haavoittuvainen toisen henkilon
teoille ja tima onkin kirjallisuudessa yksi kdytetyimmistd mééritelmistd (Rousseau ym.,
1998). Haavoittuvuuden ldsndolo merkitsee, ettd henkildlld on jotain menetettdvéda ja ndin
ollen luottamukseen sisdltyy aina jonkinlainen riski. Riski onkin olennainen kisite
luottamuksen tutkimuksessa sekd sen méaarittelyssd. Deutschin (1958) mukaan luottamus ja
riskinotto ovat toistensa vastakohtia ja riskejéd otetaan vain, jos positiivisen tuloksen saamisen
mahdollisuus on korkeampi kuin negatiivisen tuloksen saamisen. Riskinotto on samalla
luottamuksen edellytys ja luottamuksen tarve esiintyy vain tilanteissa, joihin liittyy tietty
riski. Moni tutkija méiéritteleekin luottamuksen riskin avulla, koska se on ldsnéd kaikissa

luottamukseen liittyvissé tilanteissa (Mayer ym., 1995).

Luottamusta on tutkittu ja huomioitu eri tieteenalojen piireissd jo pitkdan. Jokainen néistd
aloista, kuten psykologia, antropologia ja poliittinen historia ldhestyvit luottamusta eri
nikokulmista (Lewicki & Bunker, 1996). Worchelin (1979) mukaan eridvét ldhestymistavat
on kuitenkin mahdollista jakaa véhintddn kolmeen ryhmédn: persoonallisuustutkijoiden,
sosiologien ja ekonomistien seké sosiaalipsykologien ndkdkulmaan. Persoonallisuustutkijat
tarkastelevat persoonallisuuspiirteiden vaikutusta luottamukseen ja luottamus mielletdén
uskona ja odotuksena, joka on osa ihmisen persoonallisuutta. Persoonallisuustutkijoiden

mukaan luottamus on yksi, bipolaarinen konstruktio eli luottamus ja epéluottamus mielletdan



erillisind ja vastakkaisina asioina. Sosiologit ja ekonomistit taas pitdvit luottamusta
institutionaalisena ilmiond, jonka mukaan tulevaisuuden vuorovaikutus perustuu suoriin sekd
epdsuoriin sdéntdihin ja normeihin, kun taas sosiaalipsykologit keskittyvit luottamukseen

ihmisten- ja ryhmienvilisend ilmioné (Lewicki ym., 1998).

Myos sosiaalipsykologian saralla luottamus ja riski ndhdddn vastakkaisina termeind
sosiaalisissa suhteissa. Luottamukseen liittyy turvallisuuden tunne ja usko siihen, etti tarjottu
tieto on todenmukaista (Bierhoff & Vornefeld, 2004). Suomalaiset sosiaalipsykologit
Seppéld, Olakivi ja Pirttili-Backman (2012) jésentelevit luottamuksen ja sen tutkimuksen
neljain eri tasoon kayttden Willem Doisen (1986) sosiaalipsykologisen selittimisen tasoja.
Néamai luokittelut jakautuvat yksilonsisdiseen, yksiloiden viliseen, ryhmien véliseen seké
ideologiseen tasoon. Yksilonsisdinen luottamus sisdltdd esimerkiksi &lykkyyden,
persoonallisuuden sekd mielialan. Yksiloiden sisdisessd luottamuksessa korostetaan
esimerkiksi vastapuolen luotettavuuden késitettd ja sen relationaalisuutta; luottamus on
olemassa aina suhteessa johonkin. Luottamuksen ilmeneminen ryhmien siséll4 ja vélissé taas
sisdltdd ryhmésamaistumisen, jolloin omia ryhméldisid pidetddn muita luotettavampina.
Ideologisessa ja kulttuurisessa tasossa keskitytddn kollektiivisiin ja individualistisiin
kulttuureihin sekd luottamuksen asemaan poliittisena ja moraalisena kohteena. Namé kaikki
ovat siis tirkeitd tekijoitd luottamuksen synnyssd ja sen muodostumisessa (Doise 1986;

Seppéld ym., 2012).

Luottamus on mahdollista jakaa myds yksilokeskeisiin seké sosiaalisiin teorioihin riippuen
siitd, liitetddnko luottamukseen vaikuttavat tekijat enemmén yksiloon vai sosiaalisiin
suhteisiin ja yhteiskuntaan. Tdma késitys on 1dhtdisin 1950—1960-luvun yhdysvaltalaisen
sosiaalipsykologian koulukunnasta, johon esimerkiksi Erikson, Allport, Cattel ja Rosenberg
vaikuttivat vahvasti. Luottamus nidhdédn pysyvéané piirteend, joka on omaksuttu lapsena ja
joka muuttuu hitaasti vain kokemusten ja erityisesti traumaattisten tapahtumien kautta.
Sosiaalinen luottamus ndhddén osana laajempaa persoonallisuutta, johon liittyy vahvasti
esimerkiksi optimismi, eldménhallinta ja usko yhteistyohon. Luottamus on tdmén
nidkokulman mukaan siis enemmén kytkoksissd henkilon subjektiivisiin tunteisiin ja

Newton (2003) kutsuvat néitd nidkemyksid persoonallisuusteoriaksi, jossa sosiaalinen



luottamus on yhteydessd muihin persoonallisuuden piirteisiin ja erityisesti optimismiin ja

elaméanhallintaan.

Vaikka luottamus on mééritelty eri tavoin, liittyy sithen melkein aina kolme tekijia: luottaja,
eli henkild, joka luottaa, luotettava, eli luottamuksen kohde, seka asia, joka on panoksena tai
vaakalaudalla. Liséksi tilanteeseen liittyy yleensd my0s kannustin, jonka takia tehtivi
suoritetaan (Hoff & Bashir, 2015). Padtos luottamuksen muodostamisesta sisdltdd myos
kolme osaa. Ensinndkin osapuoli suhteuttaa luottamuksen hyodyn luottamuksen toteutuessa
sen haittoihin, jos luottamus ei toteudu. Toiseksi siihen liittyy oletus, ettd vastapuoli tekee
jonkin asian, ja kolmanneksi, tapauksissa, joissa ei olla tdysin varmoja, etti vastapuoli tekee
jonkin asian, osapuolen riskinotto ja riski joutua kdytetyksi tulee kyseeseen (Ermisch ym.,

2009).

Yksi laajasti kiytetyistd luottamuksen teorioista on Mayerin ja kumppaneiden (1995)
kattavan kirjallisuusanalyysin seurauksena kehittdimd luottamusmalli. Téssd mallissa
luottamusta ei ndhda riskin ottamisena, vaan enemmainkin haluna ottaa kyseinen riski. Mallin
mukaiset luottamukseen vaikuttavat tekijit sekd luottajan ettéd luotettavan kannalta on esitelty
kuviossa 1. Mayer ja kumppanit (1995) 16ysivit siis kolme perustaa luottamukselle: kyky,
hyvéntahtoisuus ja rehellisyys, joista vahintdin yhteen henkilon luotettavuus perustuu. Kyky
on henkildn pétevyys ja taito tietylld alalla, jonka takia henkilo6n luotetaan. Luottamus on
kuitenkin alasidonnaista, eikd vilttamatta tarkoita, ettd kyseinen henkild olisi luotettava
muissa osa-alueissa. Hyvéntahtoisuus kuvataan hyvien tekojen tekemisend ilman omaa
voitontavoittelua, jossa luotettava henkilé kokee luottavaa henkil6d kohtaan usein erityistd
kiintymystd. Rehellisyydessd taas luottava olettaa, ettd luotettava noudattaa luottavan

hyviksymii, tiettyjd periaatteita.

Yksi tirked kisite luottamuksen tutkimuksessa on taipumus luottaa (engl. propensity to
trust), jonka voi médritelld suhteellisen pysyvdnd haluna ja taipumuksena luottaa muihin
(Mayer ym., 1995). Taipumus luottaa muovautuu ja kehittyy ajan mittaan, kun henkil on
vuorovaikutuksessa muiden kanssa, saa vaikutteita yhteiskunnasta ja kuule muiden
kokemuksista, alkaen muodostamaan uskomuksia koskien muita henkil6itd (Van Lange,
2015). Persoonallisuuspiirteistd sovinnollisuuden, neuroottisuuden ja avoimuuden on

huomattu olevan yhteydessa taipumukseen luottaa (Alarcon ym., 2016). Témén taipumuksen



voi soveltaa myds automatisaatiota, robotteja seké tekoédlya kohtaan tunnetun luottamuksen
tutkimukseen. Vaikka taipumus luottaa ja luottamus ovat ldhekkéisia késitteitd, on kuitenkin
syytd huomioida, etteivdt ne ole sama asia ja tutkimuksissa niitd onkin késitelty erillisind

kisitteina.

Havaitun luotettavuuden

tekijat Koettu riski
Kyky
L
Hyvéintahtoisuusl—> Luottamus Riskien otto | Tulokset
ihmissuhteessa
Rehellisyys %

A \
Luottavan
henkil6n taipumus

Kuvio 1

Luottamusmalli (Mayer ym., 1995).

2.2 Luottamuksen vaikutukset robottien seki tekoélyn vilisessi vuorovaikutuksessa

Luottamus on mukana jokapéivéisessd vuorovaikutuksessa ja on keskeinen osa esimerkiksi
yhteiskuntaa, kulttuureita, hallituksia ja organisaatioita. Luottamusta ei kuitenkaan ole rajattu
vain ihmisten véliseen kanssakdymiseen, vaan se on lisnd my0s teknologian saralla. Aivan
kuten ihmisten vilisissd suhteissa, luottamus mdidrittelee halukkuutta luottaa myos
automatisaatioon esimerkiksi epdvarmoissa tilanteissa. Se, kuinka paljon robotteihin
luotetaan, vaikuttaa ihmisten ja robottien vilisen vuorovaikutuksen laatuun seké robottien
hyvéksymiseen ja niiden vakuuttavuuteen (Hancock ym., 2011). Luottamus on esimerkiksi
yhteydessd ithmisten halukkuuteen totella robottia sekd hyviksyé sen antamia tietoja (Freed
ym., 2007). Robotteja ja tekodlyd kohtaan tunnettu luottamus on siis vélttimétontd niiden

tdyden hyddyn ja potentiaalin saavuttamista varten. Néin ollen on tirkedd kehittdd robotteja
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ja tekodlyd, jotka toimivat ja kéyttdytyvét tavalla, joka herdttdd luottamusta ja saa aikaan

yhteistyohalukkuutta.

Koska ihmisten ja robottien tiimeji muodostetaan yhd enemmén, on ihmisten
yhteistyohalukkuus keskeisessd asemassa. Robotit eivdt pysty toimimaan itsendisesti
ainakaan vield ja ihmisten tdytyy toimia robottien kanssa. Jotta tiimi voisi saavuttaa
tavoitteensa ja suorittaa tehtidvinsa, tdytyy sen osapuolten (eli tdssd tapauksessa ihmisten),
pystyd luottamaan toisiin tiimin jéseniin ja heidin toimintaansa sekd kykyynsd suoriutua
tehtdvéstd (Groom & Nass, 2007). Tdmd on merkittivadd varsinkin tilanteissa, joissa
thmishenkid on kyseessd. Luottamus tillaisessa tilanteessa on tirkedd, koska se vaikuttaa
suoraan ihmisten paitoksentekoon ja kéyttaytymiseen eli esimerkiksi paddtokseen hyviksyd

ja seurata robottien ehdotuksia (Park ym., 2008).

My0s luottamuksen maérd on merkittiva tekija ihmisten ja robottien tai tekodlyn vilisessd
vuorovaikutuksessa. Sekd liiallisen ettd liian vdhdisen luottamuksen on huomattu olevan
ongelmallista vuorovaikutustilanteissa. Sopivan luottamuksen mddrédn tukeminen estda
automaation vairinkayton tai sen, ettei sitd kdytetd ollenkaan. Kun robottiin luotetaan liikaa,
henkilén huomio saattaa siirtyd muualle. Taémi voi johtaa omien tehtidvien laiminlydntiin tai
vaikeuksiin pééstd tilanteeseen mukaan endd my6hemmin, jos tilanne vaatii puuttumista
(Merritt ym., 2012). Leen ja Seen (2004) mukaan tirkeitd kisitteitd luottamuksen mairian
tutkimisessa ovat kalibroitu luottamus, yli- ja aliluottamus, hyva ja huono resoluutio seké
tarkkuus (Kuvio 2). Kuviossa keskelld oleva poikkiviiva kuvaa ihanteellista luottamuksen

mairéd, jossa luottamuksen médra ja automaation kyvyt ovat sopusuhteessa.

Kalibroitu luottamus kuvaa henkilon luottamuksen sekd automaation kykyjen vélistid
suhdetta. Yliluottamuksessa henkild luottaa automaatioon liikaa eli yli sen kykyjen ja ndin
ollen on huonosti kalibroitu. Resoluutio taas viittaa sithen, miten tarkasti luottamuksen
késitys erottaa automaation kyvykkyyden tasoja. Kun iso ala automaation kyvyisté sijaitsee
pienelld alalla luottamusta, ilmenee huono resoluutio. Tarkkuudella viitataan sithen, kuinka
paljon johonkin tiettyyn osa-alueeseen tai taitoon automatisaatiossa luotetaan. Néin ollen
hyvéd kalibraatio, korkea resoluutio sekd korkea luottamuksen tarkkuus voi védhentdd

automaation vaidrinkayttod, joka puolestaan auttaa automaation suunnittelussa.



Yliluottamus: Luottamus
ylittaa jarjestelméin kyvyn
ja johtaa vadrinkdyttoon o .
Kalibroitu luottamus: Luottamus ja
jarjestelmén kyky vastaavat toisiaan,
johtaen asianmukaiseen kdyttoon

Epiluottamus: Jarjestelmaan
luotetaan sen kykyyn nihden liian
véhin, jonka takia sitd ei kdytetd

Luottamus

Huono resoluutio: Iso osa
jarjestelmédn kyvyn vaihteluvilista
yhdistyy pieneen osaan luottamusta

Hyvi resoluutio:
Jarjestelméan kyvyn
vaihteluvéli yhdistyy
samaan luottamuksen
vaihteluviliin

Automaation kyky (luotettavuus)

Kuvio 2

Kalibraation, resoluution sekd automaation kyvykkyyden vilinen yhteys automaatiota
kohtaan tunnetun luottamuksen synnyssd (Lee & See, 2004).

Lee ja Moray (1992) viittavét ihmisten ja automaation vilisen luottamuksen muodostuvan
automaation suorituksen, menetelmén seké tarkoituksen perusteella. Mayerin ja kollegoiden
(1995) kehittdiméssd ihmistenvélisessd luottamusmallissa oleva kyky on rinnastettavissa
automaation suoritukseen, eli sithen, onko kohde tarpeeksi luotettava, ennustettava sekd
kyvykis. Rehellisyys on taas ldhelld menetelmid, eli sitd, kuinka kohde toimii. Tarkoitus taas

viittaa sen tavoitteisiin sekéa siithen, suorittaako kohde tehtdvansa tarkoituksen mukaisesti.

Vaikka ihmisten vélistd ja ihmisten ja robottien tai tekoédlyn vilistd luottamusta ei voida

suoranaisesti rinnastaa toisiinsa, on ndiden luottamustyyppien vililld 16ydetty kuitenkin

yhtenevéisyyksid. Luottamusta tarvitaan molemmissa tapauksissa samanlaisessa

asetelmassa: kun jotain vaihdetaan yhteistydssd epdvarmuuden vallitessa. Esimerkiksi
molemmissa tapauksissa tilannesidonnaiset asenteet, jotka muuttuvat riskin tai
epdvarmuuden ldsnd ollessa, ovat ratkaisevia luottamuksen kannalta (Hoff & Bashir, 2015).
Tutkimuksissa on myds 16ydetty kdytettdvan samoja neurologisia mekanismeja ihmisten
vilisessd luottamuspelissd sekd eBay:n nettisivujen luotettavuuden arvioinnissa (Dimoka,
2010). Aivot siis aktivoituvat samankaltaisesti, oli kyseessd luottamus toista ihmista tai sitten

internetsivua kohtaan. Asiaa voi ajatella myos siltd kannalta, ettd ithmisten luottamus



esimerkiksi automatisaatiota kohtaan edustaa luottamusta asiantuntijoita ja suunnittelijoita
kohtaan (Parasuraman & Riley 1997). Néin ollen luottamuksen voi ndhdd myds erddnlaisena

ihmistenvilisend luottamuksena, jossa robotti tai tekodly on mukana vilillisesti.

Edelld mainituista tutkimuksista huolimatta ihmisten vélisen ja robotteja tai tekodlya kohtaan
tunnetun luottamuksen vélilld on mahdollista 16yt44 my6s monia eroavaisuuksia. Ensiksi
kenties suurimman eron voi huomata luottamuksen kehittymisessd, joka muodostuu
ithmistenvilisessd ja ihmisten ja robottien vilisessd suhteessa pédinvastaisella tavalla. Siinad
missd ithmiset 1dhestyvit toisiaan aluksi varoen ja epdvarmasti, robotteja voidaan ldhestya
omien ennakkokésitysten kautta muodostuneiden odotusten takia luottavaisemmin, olettaen
niiden olevan tdydellisia (Hoff & Bashir, 2015). Toiseksi ihmistenvilinen luottamus on
sosiaalinen prosessi, jossa henkil6t ovat tietoisia toistensa tarkoituksesta ja kdyttdytymisestd,
joka taas vaikuttaa omaan kéyttdytymiseen. Tdma ulottuvuus puuttuu kuitenkin ihmisten ja
robottien vélisestd vuorovaikutuksesta (Lee & See, 2004). Kolmanneksi iso ero on siind, etti
ihmisten ja automaation vélisestd luottamuksesta puuttuu tarkoituksellisuus, joka on yksi
Leen ja Morayin (1992) luottamuksen synnyn ulottuvuuksista. Ulottuvuuteen liittyy
lojaalisuus, hyvéntahtoisuus sekd yhdenmukaiset arvot, jotka ovat ihmistenvilisessd
luottamuksessa keskeisessd asemassa. Asiaa voi kuitenkin ajatella myos niin, ettd automaatio

vilittdd sen suunnittelijoiden tarkoituksen, koska se on suunniteltu jotakin tarkoitusta varten.

2.3. Luottamuksen mittaaminen

Luottamuksen mittaaminen on ollut jonkin verran haasteellista sen moniulotteisuuden seka
eri ndkokulmien ja ldhestymistapojen vuoksi. Luottamusta on esimerkiksi mahdollista tutkia
yksiloldhteisesti, muun muassa persoonallisuuspiirteiden kautta, kuin myos yhteiskunnan
ominaisuutena. Vaikka ihmistenvilistd luottamusta on tutkittu paljon, on luottamuksen
mittaaminen ihmisten ja robottien vélisessd vuorovaikutuksessa  osoittautunut
monimutkaisemmaksi ja hankalemmaksi. Suuri ongelma on ollut ihmisten erilaiset kisitykset
roboteista ja tekodlystd. Vaikka niilld olisikin omat tekniset miidritelminsd, ihmisten
késitykset ja nithin liitetyt piirteet saattavat poiketa hyvinkin paljon toisistaan (Ray ym.,

2008), mika voi vaikuttaa tutkimustuloksiin merkittavasti.
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Luottamuksen mittaamisessa on eniten kdytetty erilaisia kyselyji, joihin on vastattu Likert-
asteikolla. Tdméan menetelmén kéyttoon liittyy kuitenkin jonkin verran ongelmia. Yksi niistad
on perinteisesti ollut, ettei kysymyksissd maéritelld luottamusta tarkemmin, vaikka ihmisilla
saattaa olla hyvinkin erilaiset kdsitykset sanan merkityksestd. Usein kysymykset saattavat
olla myds lilan geneerisid, jolloin ei vilttdmattd mainita referenssiryhmdd, toimintaa tai
panoksia (Ermisch, ym., 2009). Kyselyjen kaltaiset subjektiiviset kertomukset ja raportit
eivit aina myOskdan valttaméttd korreloi itse kdyttdytymisen kanssa (Hancock ym., 2011).
Lisdksi kyselyt eivdt aina mittaa sitd mitd niiden pitdisi. Esimerkiksi Glaeser ja kumppanit
(2000) loysivit, ettd luottamuksen mittaaminen survey-menetelmaélli ei mitannut luottamusta
vaan enemmaénkin luotettavuutta. Tutkimuksen mukaan kyselytulokset sekd luottamuspelin
tulokset korreloivat huonosti  keskenddn. Luottamuspelissd luotettavuus ilmenee
rahamaiirélld, jonka henkilo saa vastapelaajalta ja luottamus vastapelaajalle annetulla
rahamadrilld, mutta kyselyt mittaavat enemmainkin luotettavuutta. Samaan tulokseen
padtyivit myos esimerkiksi Lazzarini ja kumppanit (2004), jotka kéayttivit samaa

tutkimusasetelmaa brasilialaisessa aineistossa.

Muun muassa ndmé puutteet kielivit tarpeesta tehdd enemmaén objektiivisilla menetelmilld
suoritettuja tutkimuksia (Hancock ym., 2011). Kyselyjen ohelle onkin kehitetty joitain
kokeellisia menetelmid, joiden avulla on yritetty vilttdd survey-menetelmien rajoituksia.
Yksi néistd menetelmistd on luottamuspeli, jota on kéytetty laajasti mitattaessa luottamusta.
Koska peli mahdollistaa kayttdytymisen tarkkailemisen suoraan, se tarjoaa keinon mitata
kayttdytymistd ja yksilollisida ominaisuuksia kyselyjd paremmin (Glaeser ym., 2000) ja
sisdltdd yleensd enemmaén tietoa panoksista sekd vastapelaajasta (Ermisch ym., 2009).
Luottamuspelin avulla pystytddn muuntamaan luottamus méérélliseen muotoon ja ndin ollen
mittaamaan sitd standardisoidusti (Haring ym., 2013). Sitd on kuitenkin kritisoitu muun
muassa siitd, ettei vastapelaajalle annettu rahamiérd ilmentiisi luottamusta vaan ihmisten
altruismia (Cox, 2004). Tata vaitettd tutkivat muun muassa Briilhart ja Usunier (2012), jotka
padtyivit tutkimuksessaan luottamuspelin mittaavan luottamuksen maardi, eikd altruismi
ohjannut ihmisten padtoksid pelin aikana. Sitd voi siis pitdd objektiivisena mittarina, joka

arvioi todellista kéayttdytymistd (Hancock ym., 2011).
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2.4 Luottamukseen vaikuttavat tekijit

Eri tutkijat ovat jakaneet luottamukseen vaikuttavat tekijit eri tavoin. Sanders ja kumppanit
(2011) tutkivat luottamukseen vaikuttavia tekijoitd ihmisten ja robottien vilisessd
vuorovaikutuksessa ja tiimeissd sekd kehittivdt ihmisten ja robottien luottamusmallin (engl.
A Model of Human-Robot Trust). Lopullinen malli muodostuu kolmesta faktorista (ihmis-,
robotti- ja ympdristotekijat), jotka perustuvat empiiriseen tutkimustietoon ja joiden oletetaan
vaikuttavan luottamukseen. Malli on kehitetty asiantuntijoiden ndkemysten ja laajan
kirjallisuuskatsauksen perusteella ja se on saanut tukea myds muissa tutkimuksissa.
Robotteihin liittyvid tekijoitd ovat muun muassa robottien ominaisuudet, kuten
kiyttdytyminen, ennustettavuus, sijainti, persoonallisuus ja sen kéyttdytymisen
ennustettavuus. Ympdristotekijoitd ovat esimerkiksi kulttuurilliset erot, ajatusmallit,
tehtévityyppi sekd kommunikaatio. Ihmisiin liittyvié tekijoité taas ovat esimerkiksi taipumus
luottaa (Merritt & Ilgen, 2008), itsevarmuus, aikaisempi kokemus ja tilannetietoisuus seka
sosiodemografiset tekijit. Nuorten on esimerkiksi huomattu luottavan robotteihin enemmén
kuin vanhempien ihmisten (Scopelliti ym., 2005). Sandersin ja kumppaneiden (2011)
mukaan on kuitenkin tdrkedd huomioida, ettid luottamukseen voivat vaikuttaa myos monet
ulkopuoliset tekijét, kuten media ja populaarikulttuuri. Media ja populaarikulttuuri saattavat
my0s selittdd robotteja ja tekodlyéd kohtaan tunnetun luottamuksen eroja. Siind missa robotit
on elokuvissa usein esitetty hellyttdvina (esim. Star Wars), tekoélylld on ollut ihmiskunnan

kannalta kohtalokkaat seuraukset (esim. Matrix).

Lisdksi Sandersin ja kumppaneiden (2011) tekemdn meta-analyysin mukaan ihmisiin
perustuvat tekijdt ovat mahdollista jakaa kykyihin perustuvaan sekd persoonallisuuteen
tekijit, kokemus ja pitevyys, kun taas persoonallisuuteen pohjautuvat tekijit ovat
esimerkiksi persoonallisuuspiirteet, robotteja kohtaan olevat asenteet, itsevarmuus sekd
taipumus luottamukseen. Analyysissd kuitenkin ihmisiin perustuvat tekijat, kuten
persoonallisuus, vaikuttivat véhiten luottamuksen muodostumiseen ihmisten ja robottien
vuorovaikutuksessa. Hoff ja Bashir (2015) taas jakavat ihmisten ja automaation véliseen

luottamukseen vaikuttavat tekijdt kolmeen osa-alueeseen: opittuun, taipumukselliseen sekd
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sukupuoli sekd persoonallisuuspiirteet. Olosuhteellinen luottamus on riippuvainen
kontekstista, jossa vuorovaikutus tapahtuu. Opitussa luottamuksessa taas henkilon aiemmat

kokemukset automatisaatiosta ovat oleellisia luottamuksen kehityksessa.

Tutkimusten mukaan luottamus muokkautuu robottien ominaisuuksista (esim.
antropomorfismi, turvallisuus, &dlykkyys) ja ihmisten vuorovaikutukseen vaikuttavista
tekijoistéd (esim. kdytettdvyys, sosiaalinen hyviksyttivyys). Varsinkin robottien ulkonidko on
osoittautunut oleelliseksi tekijaksi luottamuksen muodostumisessa. IThmisten on huomattu
luottavan robotteihin, joilla on enemmain ihmismdiisid piirteitd. Robottien ihmismiisyys
saattaa esimerkiksi ilmeté silmien tai suun muodolla tai sen kdyttaytymiselld (Meyer ym.,
2016). Robottien ihmisméisyyden lisddminen saattaa auttaa esimerkiksi tilanteissa, joissa
niiden odotetaan tekevén virheitd. Ja pdinvastoin, ihmisméisyyden vdhentdminen voi olla
tarpeen, kun halutaan robotin néyttdytyvin loogisena ja tunteettomana, etdisend toimijana.
Esimerkiksi Lucas ja kumppanit (2014) 16ysivdt tutkimuksessaan, ettd ihmiset pystyivit
ilmaisemaan surun tunnettaan vahvemmin, olivat halukkaampia jakamaan kokemuksiaan,
sekd kokivat vihemmaén pelkoa, ettd heiddn asiansa tulisi julki, kun he luulivat asioivansa
virtuaalisen henkilon kanssa. Ihmisten on huomattu tuntevan myds vihemmaén syyllisyytté
asioidessaan koneen kanssa, kun he joutuvat tekeméén episuotuisia pdétoksid (de Melo &
Gratch, 2015). Tdméd huomioon ottaen on myds mahdollista, ettd robotteihin luotettaisiin
enemmaén kuin abstraktille tasolle jddvédn tekodlyyn (Oksanen ym., 2020), koska robottien
ulkonddn kautta on mahdollista muodostaa késitys sen luotettavuudesta. Samoin
sosiaalipsykologiassa samankaltaisuuden vetovoimateoria saattaa vaikuttaa siihen, ettd
thmismadisiin ~ tai  samankaltaisen  persoonallisuuspiirteen  omaaviin  robotteihin
samaistuttaisiin ja luotettaisiin enemmain (Nass & Lee, 2001). Tdmén samankaltaisuuden ja
tuttuuden tunteen on huomattu kuitenkin pétevén vain tiettyyn pisteeseen asti, jonka jilkeen
robottien ulkondko alkaa tuntua epdmukavalta tai jopa vahvasti inhottavalta ihmisille. Tata
pistettd on kutsuttu oudoksi laaksoksi (engl. uncanny valley), jonka Mori (1970) esitti ja jota

on kdytetty myos esimerkiksi populaarikulttuurissa hyodyksi.

Oksanen ja kumppanit (2020) tutkivat robotteja ja tekodlyd kohtaan tunnettua luottamusta
luottamuspelin avulla. Tuloksissa ilmeni, ettd nimimerkilld jdxr894 kutsuttuihin

vastapelaajiin luotettiin enemmaén kuin Michael nimisiin pelaajiin. Persoonallisuuspiirteistad
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avoimuus oli positiivisesti ja tunnollisuus negatiivisesti yhteydessd luottamuksen kanssa.
Haringin ja kumppaneiden (2013) tekeméssa tutkimuksessa taas ihmismadiselle humanoidille
robotille annettiin enemmain rahaa, jos robottia pidettiin dlykkdand ennen pelin alkua.
Tutkimuksessa annettiin myds sama maira rahaa roboteille kuin ithmistéd vastaan pelattavissa
luottamuspeleissd. Témédn takia tutkijat paattelivatkin, ettd robotteja pidettiin dlykkéind ja

luotettavina vastapelaajina.

Luottamuksen muodostumisesta ihmisten ja robottien tai tekodlyn vilisissd suhteissa on siis
kehitetty monia teorioita ja sithen liittyvit tekijat on mahdollista jakaa useaan eri luokkaan.
Tutkimustulokset vaikuttavat viittaavan kuitenkin siihen, ettd luottamuksen muodostuminen
on monimutkainen prosessi, joka muodostuu monien eri tekijéiden kautta. Tiivistettynd, seka
thmisten ettd teknologian ominaisuudet ovat yhteydessd luottamukseen, minké liséksi tulee
huomioida ympérdivd konteksti. Thmisiin liittyvédt tekijit ovat muun muassa
persoonallisuuspiirteet, demografiikka, aiempi kokemus seké pitevyys, kun taas robottien
ominaisuuksista ulkondko, nimi, turvallisuus, &dlykkyys, kéayttdytyminen ja sen
ennustettavuus sekd persoonallisuus ovat joitain korostettuja faktoreita. Myds ymparisto- tai
yhteiskunnalliset tekijdt, kuten kulttuurilliset erot, media sekd populaarikulttuuri, ovat

nostettu tutkimuksissa esiin.
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3 Persoonallisuuspiirteet

3.1 Persoonallisuuden méiirittely ja Big Five -piirteet

Persoonallisuus on erd piirteitd, jotka vaikuttavat kdyttdytymiseemme ja ajatteluumme
(Wood, 2012), toimien motiiveina eri toimintatavoille (Ryckman, 2008). Ne eivit kuvaa
pelkdstddn ihmisten ominaisuuksia, vaan my0s henkildd itseddn, ndyttdytyen usein eri
toimintatilanteissa. Persoonallisuuspiirteet ovat jokseenkin pysyvid ja ndin ollen on
mahdollista ennustaa ainakin jonkinasteisesti henkilon kdyttdytymisti, tunteita ja ajatuksia
eri aikoina, eri tilanteissa (Carver & Scheier, 2000; McCrae & Costa, 1994). On olemassa
kuitenkin jonkin verran tutkimustuloksia, jotka viittaavat persoonallisuuden my6s muuttuvan
eldmdnkaaren aikana. Esimerkiksi Spechtin ja kumppaneiden (2011) tutkimuksessa iin
huomattiin vaikuttavan persoonallisuuspiirteiden pysyvyyteen seké absoluuttisiin arvoihin.
Piirteet muuttuivat jopa 30 ikdvuoden jdlkeen, jota on pidetty persoonallisuuspiirteiden
pysyvyyden rajana (Costa & McCrae, 1988). On my®0s joitain tutkimuksia, joiden mukaan
tunnollisuus, sovinnollisuus sekd tunne-elimén tasapaino lisddntyisi idn myotd (Caspi ym.,
2003). Hakulisen ja Jokelan (2019) mukaan on kuitenkin tarkedd pitdd mielessd, ettd ndma
muutokset vaihtelevat suuresti eri yksildiden vilill4, ja niihin vaikuttavat esimerkiksi yksilon
oma valinnat sekd eldmén tapahtumat. Persoonallisuus ei muutu siis pelkéstddn ikdantyessa
kypsymisen myotd, vaan ulkoiset tekijat ja muun muassa merkittdvat tapahtumat, kuten
ensimmadinen tyOpaikka, lapsen syntymd tai perheenjdsenen kuoleminen, vaikuttavan
piirteiden muutoksiin (Specht ym., 2011). Persoonallisuuspiirteet voivat siis muuttua, mutta
tdma muutos vaihtelee eldmankulun aikana, ja sithen vaikuttavat moni asia, kuten sosiaaliset
odotukset sekd kokemukset. Joka tapauksessa persoonallisuuspiirteiden pysyvyys on
ilmennyt eri tutkimuksissa esimerkiksi tydeldmaikaisilla (Cobb-Clark & Schurer, 2012) ja
niiden yleisesti uskotaan ennustavan kayttdytymistd (McAdams & Olson, 2010) sekd

kuvaavan pitkédkestoisia eroja ithmisten vililld (Hakulinen & Jokela, 2019).

Persoonallisuuden tutkiminen on hyvin riippuvainen omaksutusta nékdkulmasta ja
esimerkiksi sosiaalisen oppimisen teoria (Bandura, 1977) sekd psykoanalyyttinen ja
humanistinen teoria (Lahey, 1992) selittidvit ja mittaavat persoonallisuutta. Ndiden lisdksi
piirreteoriat ovat olleet suosittuja selitettdesséd persoonallisuutta. Piirre tai ominaisuus on

johdonmukainen tai jatkuva tapa ajatella, kéyttdytyd ja tuntea, jotka ovat joidenkin
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tutkijoiden mukaan persoonallisuuden ytimessa. Piirreteoriat eivit kuitenkaan sindllddn ole
teorioita eivdatkd pyri ymmartdmiidn niiden syntyd, kuten esimerkiksi psykoanalyyttinen
teoria, vaan toimivat enemmankin tapana selittdd luonnetta seké toimintatapoja (Fleeson &

Jayawickreme, 2015).

Psykoleksikaalinen 1dhestymistapa pyrkii selittiméaén ihmisten vélisid eroja arkipdivéisessd
kielessd kaytettyjen sanojen kautta. Se on yleispitevd ja validi tapa kuvailla
persoonallisuuspiirteitd kdyttden monimuotoista ja laajaa sanastoa (Goldberg, 1981). Allport
ja Odbert (1936) kéyttivait sanakirjaa 10ytddkseen persoonallisuutta kuvaavaa sanastoa ja
16ysivit noin 18000 sanaa, jotka jaettiin neljdédn ryhméén. Tdmaén jalkeen Cattell (1956) ty0sti
tatd listaa ja jakoi sekd jarjesteli sanat uusiin kategorioihin, luoden 16 persoonallisuusfaktoria
(16PF malli). Tupes ja Christal (1992) taas jakoivat faktorianalyysien perusteella ndmi
persoonallisuuspiirteet viiteen eri ulottuvuuteen, joka tunnetaan viiden suuren
persoonallisuuspiirteen mallina eli Big Five -mallina. Big Five -malli on siis teorian sijaan
luokittelujarjestelmai, joka jakaa persoonallisuuspiirteet viiteen osa-alueeseen. Téassd mallissa
on koottu ihmisten yleisesti kdyttdmid sanoja kuvaamaan itseddn ja muita, eli mallissa olevat
viisi faktoria kuvaavat persoonallisuutta késitteellisesti hyvin laajalla tasolla. Ndin ollen Big
Five on ldheisesti yhteydessd empiirisiin havaintoihin ja jokainen ndistd faktoreista sisaltdd
suuren joukon erillisid ominaisuuksia (John & Srivastava, 1999). Mallin ulottuvuudet ovat
tunnollisuus (engl. conscientiousness), neuroottisuus (neuroticism),
ulospédinsuuntautuneisuus (extroversion), sovinnollisuus (agreeableness) sekd avoimuus
(openness). Nditd viittd ulottuvuutta voi ajatella jatkumona, jossa jokaisella ulottuvuudella
on kaksi ddripdatd ja jossa jokaisen pystyy sijoittamaan johonkin kohtaan jatkumoa. Malli
tarjoaa siis keinon tarkastella persoonallisuutta systemaattisesti ja jokainen ulottuvuus
siséltdd suuren madrin spesifejd tunnusmerkkejd. Taulukossa 1 ovat ndmé faktorit esiteltynd

lyhyesti.
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Taulukko 1

Big Five -mallin yld- ja alapiirteet (Lonngvist & Tuulio-Henriksson, 2008, McCrae & Costa,

1987).

Ylapiirre Alapiirre

Neuroottisuus Ahdistuneisuus
Vihamielisyys
Masentuneisuus

Itsensa tarkkailu
Impulsiivisuus
Haavoittuvaisuus

Ulospéinsuuntautuneisuus

Sosiaalinen dominanssi
Tarmokkuus
Itsevarmuus

Toiminta

Jannityksen etsiminen
Positiiviset tunteet

Avoimuus

Mielikuvitus
Esteettisyys
Avoimuus tunteille
Avoimuus toiminnalle
Avoimuus ajatuksille
Avoimuus arvoille

Sovinnollisuus

Luottamus
Rehellisyys
Epaitsekkyys
Myontyviisyys
Vaatimattomuus
Herkkémielisyys

Tunnollisuus

Kyvykkyys
Jarjestelmallisyys
Velvollisuudentuntoisuus
Saavutuksiin pyrkiminen
Itsekuri

Harkitsevuus
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Sovinnollisuus

Sovinnollisuuteen on liitetty erityisesti piirteet kuten luottamus, altruismi, tottelevaisuus,
itsekontrolli ja vaatimattomuus (Patrick, 2011). Téstd ulottuvuudesta matalat pisteet saavat
ovat epdluuloisia, yhteistyohaluttomia, kyynisid, epdkohteliaita ja drsyyntyneitd (Feschbach
ym., 1996). Koska luottamus on yksi tdméin ulottuvuuden térkeistd piirteistd, sovinnollisten
ihmisten on huomattu olevan my0s luottavaisempia robotteja sekd tekodlyd kohtaan

(Bernotat & Eyssel, 2017).
Tunnollisuus

Tunnolliset henkil6t kdyttdytyvét usein normien ja sddntdjen mukaisesti ja piirteet, kuten
tarkkaavaisuus,  tunnollisuus,  energisyys, hellittdmittomyys,  ahkeruus  sekd
kunnianhimoisuus ovat liitetty tdhédn ulottuvuuteen. Matalat pisteet tdssd ulottuvuudessa
ilmaisevat epiluotettavuutta, laiminlyontid, paamaarattomyyttd seké laiskuutta (Feschbach
ym., 1996). Tunnolliset ihmiset vilttelevit todenndkdisemmin sosiaalista vetelehtimisté

(engl. social loafing) tai vapaamatkustamista (engl. free-riding) (Morgeson ym., 2005).
Neuroottisuus

Costa ja McCrae (1992) kuvailee neuroottisuutta késitteilld, kuten huolestuneisuus,
epdvarmuus, temperamenttisuus ja itsetietoisuus. Neuroottisuus kuvaillaan siis hyvin usein
negatiivisilla késitteilld ja esimerkiksi Tellegen (1985) lisdd neuroottisuuden kuvaukseen
muun muassa ahdistuneisuuden, masennuksen, vihan ja hédpedn. Neuroottisuus ei sisdlld
pelkéstddn negatiivisia piirteitd, vaan myds emotionaalisesta stressistd johtuvia hiiriintyneiti
ajatuksia ja kayttdytymistd (Costa & McCrae, 1992). Neuroottiset henkil6t suhtautuvat
negatiivisesti moniselitteisiin ja uhkaaviin tilanteisiin (Szalma & Taylor, 2011) ja se on
yleisesti yhdistetty huonoon ymparistonmuutoksen sopeutumiseen (Matthews ym., 2003) ja
matalaan luottamukseen, koska neuroottisten ihmisten on huomattu ajattelevan potentiaalisia

menetyksid ja riskejd enemmén kuin muiden (Zhang, 2020).
Ulospdinsuuntautuneisuus

Ulospéinsuuntautuneisuus on yhdistetty piirteisiin, kuten positiivisuus, energisyys,

puheliaisuus, ystivéllisyys ja sosiaalisuus, eli muiden seurassa vithtyminen on erityisesti
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téssd ulottuvuudessa keskeisessd asemassa. Matalat pisteet tdssd ulottuvuudessa ilmaisevat
varautuneisuutta, hiljaisuutta, vakavuutta ja etdisend pysymistd (Feschbach ym., 1996). Myos
dominanssi ja kontrolli ovat timén ulottuvuuden piirteitd (Driskell ym., 2006). Tidma
ulottuvuus on joissain tutkimuksissa yhdistetty positiivisesti robotteja ja tekodlyd kohtaan
tunnettuun luottamukseen (Merrit & Ilgen, 2008). Evansin ja Revellen (2008) mukaan
erityisesti ulospdinsuuntautuneiden valmius hyviksyd heikkoutta korreloi positiivisesti

luottamuksen kanssa.
Avoimuus

Avoimia ihmisid voi kuvailla luovina ja avaramielisind sekd uskaliaina. Avoimuutta voi
ilmaista tunteissa, teoissa, fantasioissa, ideoissa, estetiikassa ja arvoissa (Costa & McCrae,
1980). Talla ulottuvuudella matalat arvot saavat ovat muita konservatiivisempia, sovinnaisia
sekd emotionaalisesti vilinpitimattomid. Avoimuus on joissain tutkimuksissa liitetty
luottamukseen, koska he ovat spontaanimpia hyvidksymddn uusia ideoita sekd ovat
avoimempia uutuuksille ja vaihtelulle (Zhou & Lu, 2011). Tassd ulottuvuudessa matalat
pisteet saavat ovat joustamattomia, nikevidt epidvarmat tilanteet uhkana eivdtkd siedd

epétietoisuutta.

Big Five -mallia on pitkddn kdytetty tutkittaessa ja mitattaessa persoonallisuutta ja sen on
todettu olevan useissa tutkimuksissa luotettava ja validi mittari (John & Srivastava, 1999),
joka on my0s osoittautunut universaaliseksi kulttuurienvélisissd tutkimuksissa, jopa hyvin
erilaisissa kulttuureissa (McCrae ym., 2005). Persoonallisuuden ldhestyminen piirreteorian
kautta on tuonut yksimielisyyttd tutkimuskentélle. Aiemmin tutkijoilla oli valittavana ja
kéaytettivand monia kyselyjd, ilman kattavaa perustelua valinnalle. Ongelmallista oli myos
se, ettd usein ndissé kyselyissd kdytettiin myds samoja kasitteitd, vaikka ne olivat médritelty
eri tavalla (John & Srivastava, 1999). Ndméd seikat tekivit tutkimustulosten vertailusta

hankalaa ja Big Five -mallin kidyton myo6td myos tulosten vertailu on helpompaa.

Yksi Big Five -mallin vahvuuksista on, ettd se mittaa taipumuksellisia
persoonallisuuspiirteitd, jotka ovat jokseenkin pysyvid, eivitkd muutu paljon ajan mittaan.
Malli tarjoaakin perusteellisen ja teoreettisen ldhestymistavan persoonallisuuden

tutkimukselle (Meerbeck ym., 2009). Esimerkiksi Santamarian ja Nathan-Robertsin (2017)
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tekemidssd meta-analyysissd ilmeni Big Five -mallin olevan ylivoimaisesti eniten kaytetty
malli mitattaessa  thmisten persoonallisuutta ihmisten ja robottien vélisessd
kanssakdymisessd. Mallin kdyttd ndin ollen siis mahdollistaa yhtendisen mittaustavan, joka

on vertailtavissa muihin tutkimuksiin.

3.2 Persoonallisuuspiirteiden ja luottamuksen vilisti yhteytti tutkivat aiemmat

tutkimukset

Koska persoonallisuus on pysyva taipumus kéyttiytyé, on ndin ollen my0s luontevaa olettaa,
ettd ithmisten persoonallisuuspiirteet ilmaisevat, osoittavat sekd mahdollisesti ennustavat
heiddn kayttdytymistddn tulevaisuudessa (Robertson & Cooper, 2011). Tutkimusten mukaan
persoonallisuuden ja luottamuksen vililld on vahva yhteys ja ihmistenvélistd luottamusta on
tutkittu paljon erilaisissa konteksteissa. Miiller ja Schwieren (2019) tutkivat erityisesti
persoonallisuuspiirteiden asemaa ennustettaessa ihmisten kdyttdytymistd luottamuspelissa.
Tutkimus toteutettiin laboratoriossa ja tulosten mukaan persoonallisuuspiirteilld on vahva
yhteys ensimmadisen pelaajan eli luottavan henkilon kdyttdytymiseen. Niistd erityisesti
ulospéinsuuntautuneisuuden, sovinnollisuuden ja avoimuuden on huomattu korreloivan
positiivisesti ja neuroottisuuden negatiivisesti luottamuksen kanssa ihmisten vélisissd

suhteissa (Evans & Revelle, 2008; Shikishima ym., 2006).

Vaikka persoonallisuuspiirteiden vaikutusta luottamukseen yleisesti on tutkittu paljon
varsinkin ekonomisesta ndkokulmasta, tutkimuksia, joissa tarkastellaan niiden vaikutusta
robotteja tai tekodlyd kohtaan tunnettuun luottamukseen on védhidn. Suurimmassa osassa
ndistd tutkimuksista on 10ydetty kuitenkin ndytt6d sille, ettd persoonallisuuspiirteet ovat
yhteydessd luottamuksen kanssa ja silld vaikuttaakin olevan merkittdvd rooli ithmisten ja
robottien seki tekodlyn vélisessd kanssakdymisessd. Néissd tutkimuksissa Big Five -mallia
ja etenkin sisddnpdinsuuntautuneisuus-ulospdinsuuntautuneisuus-ulottuvuutta on kéaytetty
usein tutkittaessa ihmisten ja robottien vilistd vuorovaikutusta (Meerbeeck ym., 2009;

Santamaria & Nathan-Roberts, 2017).

Savela ja kumppanit (2021) tutkivat robottitiimijdsenten kédyttdmisen vaikutuksia ihmisten

ryhménsisdiseen kuuluvuuden tunteeseen samalla aineistolla, jota on kiytetty myds téssd
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tutkimuksessa. Kuuluvuuden tunteeseen vaikutti muun muassa persoonallisuus ja
ryhménsisdinen kuuluvuus véheni, kun ryhmén jdsenend oli robotti. Avoimet,
ulospdinsuuntautuneet ja sovinnolliset henkil6t samastuivat vahvasti tiimiin, jossa oli myos

robotti, ja neuroottiset ja tunnolliset puolestaan heikommin.

Persoonallisuuspiirteet vaikuttavat yleiseen teknologian hyvéksymiseen sekd erityisesti
robottien hyviksymiseen (Weiss ym., 2008). Sen on huomattu olevan yhteydessd muun
muassa tekodlyyn ja robotteihin suhtautumiseen (Miiller & Richert, 2018) seka
proksemiikkaan (vdlimatka ja tilankéytt6). [hmisten ja robottien vilisessd kanssakdymisessa
ihmisten on huomattu myds suosivan robotteja, jotka ovat samankaltaisia itsensd kanssa ja
ndin ollen myos robotin persoonallisuuden suositaan olevan samankaltainen oman
persoonallisuuden kanssa (Craenen ym., 2018). Esimerkiksi Syrdal ja kumppanit (2007)
16ysivit tutkimuksessaan, ettd ulospdinsuuntautuneet sekd tunnollisuudessa matalat pisteet
saavat osallistujat sallivat robottien ldhestyé itseddn enemmaén kuin sisddnpdin suuntautuneet
ja tdmd oli huomattavissa varsinkin tilanteessa, jossa ihminen oli kontrollissa (vs. robotti
kontrollissa). Yksi ekstroverttien piirteistd on tarve dominoida tai olla kontrollissa, joka

mahdollisesti selittdd kontrollin tarpeen tutkimuksessa.

Ekstroverttien on huomattu olevan luottavaisempia kuin introverttien automatisoituja
kohteita ja robotteja kohtaan, kun taas neuroottiset henkildt eivit hyviksy automatisoituja
kohteita yhtd helposti (Haring ym., 2013). Esimerkiksi Merritt ja Ilgen (2008) tutkivat
thmisten luottamusta ja automatisoitujen kohteiden kéytt6d katsomalla, kuinka paljon
osallistujat luottivat ja minkélaisia pddtoksid he tekiviat koskien matkalaukkujen
lapivalaisulaitteen kayttdd. Persoonallisuuspiirteistd vain ulospdinsuuntautuneisuus mitattiin
ja tuloksissa havaittiin tilastollisesti merkitsevd yhteys luottamukseen konetta kohtaan.
Szalma ja Taylor (2011) taas tutkivat persoonallisuuden ja automatisoituihin kohteisiin
suhtautumisen (kuten kohteen luotettavuus) yhteyttd muun muassa kayttdjan
tehtaviansuoritukseen ja stressiin ja tulosten mukaan persoonallisuus on yhteydessd
automatisoituihin kohteisiin suhtautumiseen. Erityisesti neuroottisuus ennusti huonompaa

suoriutumista tehtdvésti ja korkeampia stressitasoja.

Salem ja kumppanit (2015) taas tutkivat virheitd tekevdn robotin vaikutuksia ihmisten

kayttdytymiseen ja yhteistyohalukkuuteen. Persoonallisuuspiirteistad vain

21



ulospdinsuuntautuneisuutta ja emotionaalista vakautta, eli matalaa neuroottisuutta mitattiin.
Vaikka sekd ulospdinsuuntautuneisuus ettd emotionaalinen vakaus olivat yhteydessd
lampimédn suhtautumiseen robotteja kohtaan, toisin kuin aiemmissa tutkimuksissa,
kumpikaan piirre ei vaikuttanut robotteja kohtaan tunnetun luottamuksen kehitykseen
objektiivisesti eikd subjektiivisesti arvioitaessa. Toisaalta yksi tutkimuksen rajoituksista oli
sithen osallistuneiden ihmisten suhteellisen pieni maard (N = 40). Myoskdian Schaefer ja
kumppanit (2012) eivdt loytdneet tilastollisesti merkitsevdd yhteyttd tutkittaessa
persoonallisuuspiirteiden vaikutusta robotteja kohtaan tunnettuun luottamukseen ennen
robottien ja ihmisten vélistd vuorovaikutusta, ndyttimaélla robotin kuvia. Tutkijat kuitenkin
alleviivaavat tulosten viittaavan luottamuksen méadradn vain ennen vuorovaikutusta, eivitka

kerro persoonallisuuden yhteydesti luottamukseen vuorovaikutuksen aikana tai sen jilkeen.

Tekodlyd kiytetddn hyvin laajasti erilaisissa konteksteissa ja eri tarkoituksia varten.
Tekodlyyn liittyen muun muassa digitaalisia assistentteja, sdhkoistd kaupankdyntid ja
automaattisia autoja on tutkittu mitattacssa persoonallisuuden ja luottamuksen vélistd
yhteyttd. Esimerkiksi Noahin ja Sethumadhavanin (2019) tutkimuksessa, jossa mitattiin
kolmen eri sukupolven tuntemaa luottamusta digitaalisia assistentteja (esim. Siri, Cortana)
kohtaan, sovinnollisuus oli ainoa persoonallisuuspiirre, joka oli yhteydessé luottamukseen ja
yhteys ndkyi van 13-24-vuotiaiden ikdryhméssd. Zhou ja Lu (2011) taas tutkivat ihmisten
luottamusta sdhkdiseen kaupankéyntiin ja tulosten mukaan kaikki
persoonallisuusulottuvuudet ~ paitsi  tunnollisuus  oli ~ yhteydessd  luottamukseen
mobiilikauppoja kohtaan. Niistd ulospdinsuuntautuneisuudella oli suurin vaikutus, kun taas
neuroottiset henkil6t olivat muita epiilevdisempid sekd negatiivisempia. Myos Zhangin ja
kumppaneiden (2020) tutkimuksessa, jossa mitattiin luottamusta automatisoituja ajoneuvoja
kohtaan, neuroottisuus oli negatiivisesti yhteydessd luottamuksen kanssa ja neuroottiset
henkil6t ilmaisivat muita vihemmén halua kiyttdd automatisoituja ajoneuvoja. Toinen
luottamuksen kanssa korreloiva ulottuvuus oli avoimuus ja avoimet henkilot olivat

halukkaampia kdyttdmaan automatisoituja ajoneuvoja.

Persoonallisuuspiirteistd siis ainakin avoimuus, ulospdinsuuntautuneisuus ja sovinnollisuus
ovat liitetty positiivisesti ja neuroottisuus negatiivisesti luottamuksen syntyyn ja kehitykseen.

Kuitenkin osa tuloksista ovat olleet ristiriitaisia ja lisdd tutkimuksia tarvitaan téllad alalla
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(Hancock ym., 2011). On tdrkedd myos huomata, ettd tutkimustulokset saattavat vaihdella
tutkimusasetelman mukaan ja ihmisten aikaisemmat kokemukset ja taidot vaikuttavat myos
merkittdvasti. Persoonallisuuspiireet vaikuttavat luottamukseen eri tavalla riippuen tilanteen
tai suoritettavan tehtdvén ajasta. Esimerkiksi Szalma ja Taylor (2011) huomauttavat, etti
luottamukseen yhteydessd olevat persoonallisuuspiirteet korreloivat positiivisesti, kun
automaation luotettavuudesta ei olla varmoja (esimerkiksi tehtdvin suorittamisen varhaisissa
vaiheissa) ja kun kohteen luotettavuudesta on enemmén tietoa, persoonallisuuden merkitys
vihenee ja tilannekohtaisuus on tirkedmpdd. Tulokset ovat myds pitkélti riippuvaisia
automaation kohteesta ja suoritettavasta tehtdvistd (Szalma & Taylor, 2011) ja ndin ollen

saattavat selittda ristiriitaiset tulokset alalla.
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4 Tutkimuskysymykset ja hypoteesit

Tamén tutkimuksen tavoitteena on selvittdd, mitkd persoonallisuuspiirteet vaikuttavat
robotteja ja tekodlyd kohtaan tunnettuun luottamukseen, eli luottamuspelissd annettuun
rahaméaradn. Lisdksi tutkitaan taustamuuttujien yhteyttd luottamukseen sekd luotetaanko

robotteihin tai tekodlyyn toista enemmaén.
Tutkimuskysymykset ovat siis seuraavat:

1) Miten Big Five -persoonallisuuspiirteet ovat yhteydessa robotteja ja tekodlya kohtaan
tunnettuun luottamukseen?

2) Eroaako luottamus tekodlyyn luottamuksesta robotteja kohtaan?

3) Ovatko sukupuoli, iki, tulot tai koulutus yhteydessi robotteja ja tekoédlyd kohtaan

tunnettuun luottamukseen?

Kuten kirjallisuuskatsauksessa todettiin, tutkimusten mukaan persoonallisuuspiirteistd
erityisesti ulospdinsuuntautuneisuus (Evans & Revelle, 2008; Haring ym. 2013; Merrit &
Ilgen, 2008; Shikishima ym., 2006; Zhou & Lu, 2011) sekd avoimuus (Zhang ym., 2020;
Zhou & Lu, 2011) ovat olleet positiivisesti, ja neuroottisuus (Evans & Revelle, 2008; Szalma
& Taylor, 2011; Zhang ym., 2020; Zhou & Lu, 2011) negatiivisesti yhteydessi

luottamukseen. Ndiden tulosten pohjalta on muodostettu seuraavat hypoteesit:
H1: Ulospdinsuuntautuneisuus on positiivisesti yhteydessd robotteihin ja tekodlyyn
kohdistuvaan luottamukseen.

H2: Avoimuus on positiivisesti yhteydessd robotteihin ja tekodlyyn kohdistuvaan

luottamukseen.

H3: Neuroottisuus on negatiivisesti yhteydessd robotteihin ja tekodlyyn kohdistuvaan

luottamukseen.
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5 Aineisto ja menetelmit

5.1 Aineisto

Tassd survey-tutkimuksessa kéytettiin poikkileikkausaineistoa, joka on kerdtty osana
monitieteistd Robotit ja me: vuorovaikutuksen fysiologinen, psykologinen ja sosiaalinen
ulottuvuus -tutkimushanketta (2018-2019). Hanke on rahoitettu Suomen Kulttuurirahaston
Pirkanmaan rahaston toimesta ja se pyrkii selvittimadn ihmisten suhtautumista robotteihin
seka tutkii ihmisten ja robottien vélistd vuorovaikutusta. Konsortioprojektin johtajat ovat Jari
Hietanen, Atte Oksanen sekd Veikko Sariola ja hankkeen sosiaalipsykologista osuutta johtaa
Atte Oksanen. Sosiaalipsykologian osuuden tutkijoina ovat toimineet Nina Savela ja Rita

Latikka.

Aineisto kerittiin huhtikuussa 2019 kéyttien Amazonin Mechanical Turk (MTurk)
vastaajapaneelia ja verkkokyselyyn vastasivat Yhdysvalloissa asuvat henkil6t (N = 1023).
Aineistosta poistettiin 54 vastaajaa, jotka eivdt olleet Yhdysvalloista, joten tutkimuksen
lopullinen otoskoko oli 969 henkil6d. Naistd henkiloistd 309 kuului tekodly- ja 325

robottiryhméén.

5.2 Tutkimusetiikka

Osallistuminen perustui vapaaehtoisuuteen ja ennen aineistonkeruuta osallistujille annettiin
tietoa tutkimuksesta sekd kerrottiin, ettd siitd voisi jattdytyd pois missd vaiheessa tahansa.
Osallistujat antoivat suostumuksensa osallistua tutkimukseen seki aineiston jatkokasittelyyn.
Tutkimus sai Tampereen alueen ihmistutkimuksen eettiseltd neuvottelukunnalta (2018)
myoOnteisen lausunnon, jonka mukaan tutkimushanke ei siséltinyt eettisid ongelmia. Itse
allekirjoitin aineistoon liittyvén kéyttdlupasopimuksen ennen aineiston vastaanottamista,
jossa sitouduin kdyttdméaén aineistoa vain Pro gradun kirjoittamisen ajan. Samalla sitouduin

huolehtimaan aineiston tietoturvallisuudesta seka etten luovuttaisi tietoja ulkopuolisille.
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5.3 Muuttujat

Riippuvana eli selitettivdnd muuttujana tutkimuksessa oli roboteille ja tekodlylle annettu
rahaméaér, jolla mitattiin luottamusta ja riippumattomana eli selittdvind muuttujana Big Five
-mallin  viisi  persoonallisuusulottuvuutta avoimuus, tunnollisuus, neuroottisuus,

ulospdinsuuntautuneisuus ja sovinnollisuus sekd taustamuuttujat.

5.3.1 Luottamus

Luottamusta robotteihin ja tekodlyyn mitattiin kdyttdmélld luottamuspelid, jossa osallistujia
pyydettiin kuvittelemaan vuorovaikutustilanne tuntemattoman henkilon, robotin tai tekodlyn
kanssa. Osallistujia pyydettiin kuvittelemaan tilanne, jossa vastassa oli henkild, robotti tai
tekodly ja jolla oli joko yleinen ihmisnimi (Michael) tai nimimerkki (jdrx894). Heille siis
madrittiin satunnaisesti yksi vastapelaaja ndistd kuudesta ryhmaistd. Osallistujille annettiin
1000 $ kuvitteellista rahaa ja kerrottiin, ettd hdn saa joko pitdd rahan kokonaan itselldén tai
antaa haluamansa summan vastapelaajalle. Osallistujille kerrottiin, ettd annettu summa
kolminkertaistettaisiin ennen vastapelaajalle antamista ja vastapelaaja saisi halutessaan antaa
tastd rahasummasta osallistujalle haluamansa méaérén takaisin. Osallistujat olivat tietoisia
luottamuspelin hypoteettisuudesta. Luottamuspeli on yleisesti kdytetty menetelma, joka on

alun perin l1&ht6isin talouden ja sijoittamisen alalta (Camerer, 2003; Johnson & Mislin, 2011).

Kuvailevien tunnuslukujen perusteella ryhmét olivat jakautuneet tasaisesti taustamuuttujien
ja persoonallisuuspiirteiden suhteen. Koska analyyseissa robottiryhmien ja tekodlyryhmien
sisdlld e1 ollut eroja nimen perusteella, nimé ryhmét yhdistettiin yhdeksi robotti- ja yhdeksi
tekodlyryhmaéksi eli analyysissa oli kaksi selitettdvdd muuttujaa. Robotti- ja tekodlyryhmalle
annetun rahamééran kuvailevat tunnusluvut ovat esitettyné taulukossa 2. Tulosten perusteella
robottiryhmaélle annettiin hieman enemmin rahaa (ka = 500,19, kh = 17,54) kuin

tekodlyryhmélle (ka = 470,80, kh =17,72).

5.3.2 Persoonallisuus

Persoonallisuusmittarina kdytettiin lyhennettyd Big Five Inventory BFI-S kyselylomaketta

(Lang ym., 2011), joka sisdltdd 15 seitsenasteisella Likert -asteikolla mitattavaa kysymysta.
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Viittdmiin vastataan valitsemalla arvot 1 (vahvasti eri mieltd) ja 7 (vahvasti samaa mieltd)
valilla. Jokainen ulottuvuus mitataan kolmen kysymyksen avulla ja ulottuvuuksista saatavat
arvot vaihtelevat 3-21 vililld. Mitd korkeammat pisteet saadaan, sitd vahvempi henkilon
kyseinen persoonallisuuspiirre on. Lyhennetyn persoonallisuusmittarin kdyttd mahdollistaa
tehokkaan ja luotettavan tavan mitata persoonallisuutta ja onkin laajasti kdytetty (Lang ym.,
2011). Tutkimusten mukaan lyhennetyn lomakkeen kéytto saattaa kuitenkin myods korottaa
virheiden mééréa ja alentaa tulosten luotettavuutta. Timén on huomattu kuitenkin koskevan
usein mittareita, joissa persoonallisuutta on mitattu vain yhden tai kahden kysymyksen avulla
(Credé ym., 2012) ja jokaisen ulottuvuuden mittaamista véhintddn kolmen kysymyksen

avulla on pidetty luotettavana menetelméni (Gagné & Hancock, 2006).

Persoonallisuuspiirteiden keskiarvot, keskihajonnat, vaihteluvili sekd Cronbachin alfat ovat
esitettynd taulukossa 2. Tulosten perusteella korkein keskiarvo molemmissa ryhmissd on
tunnollisuus -ulottuvuudella (robottiryhméssa ka = 16,36, kh = 0,19 ja tekodlyryhmissé ka =
16,00, kh = 0,19) ja matalin neuroottisuudella (robottiryhméssi ka = 10,58, kh = 0,29 ja
tekodlyryhmassé ka = 11,13 kh = 0,28), mutta tilastollista merkitsevyyttd ei ole mahdollista

arvioida ndiden tulosten perusteella.

Mittarin sisdistd luotettavuutta eli reliabiliteettia tarkasteltiin Cronbachin alfan (o) avulla,
joka on kaytetyin menetelméa mittareiden luotettavuuden arvioinnissa. Sisdinen luotettavuus
kertoo, mittaavatko mittarin kysymykset samaa asiaa ja mitd suurempi arvo on, sitd
yhtendisempi my0os mittari on (Tavakol & Dennick, 2011). Alfa-arvoja, jotka ovat alle 0,6,
pidetdéin yleensd huonoina ja néilld mittareilla on matala luotettavuus. Téssd tutkimuksessa
ulottuvuuksien Cronbachin alfat vaihtelivat hyvin ja hyvaksyttavéin vililld (a = 0,62—0,87)
molemmissa ryhmissé (taulukko 3) (Taber, 2018).

5.3.3 Taustamuuttujat

Taustamuuttujina tutkimuksessa ovat kategorisina muuttujina sukupuoli, kotitalouden
vuotuiset bruttotulot, tydllisyystilanne ja koulutus seké jatkuvana muuttujana ikd. Sukupuoli
koodattiin dummy-muuttujaksi, jossa nainen sai arvon 0 ja mies arvon 1. Naisia koko

aineistossa oli 51,15 % (n = 488) ja miehid 48,85 % (n = 466).
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Taulukko 2

Kategoristen muuttujien kuvailevat tunnusluvut robotti- (n = 325) ja tekodlyryhmissd
(n = 309).

n %

Muuttujat Robotti Tekodly Robotti Tekodly
Sukupuoli

Nainen 155 162 47,69 52,43

Mies 170 147 52,31 47,57
Tydollisyystilanne

Opiskelija 9 10 2,77 3,24

Tyoskentelee koko/osa-

aikatyOssa 278 267 85,54 86,41

Tyo6ton 38 32 11,69 10,36
Kotitalouden vuotuiset
tulot

Alle 35,000 $ 87 76 26,77 24,60

35,000 $-154,999 $ 223 217 68,62 70,23

155,000 $ tai

yli 15 16 4,62 5,18
Koulutus

Lukio tai

alempi 45 25 13,85 8,09

Korkeakoulu 234 227 72,00 73,46

Maisteri 46 57 14,15 18,45

Kotitalouden vuotuiset bruttotulot koodattiin kolmiluokkaiseksi, jonka kategoriat ovat “alle
34 999 $7, 735 000 $-154 999 $” ja "yli 154 999 $”. Osallistujien vuositulot vaihtelivat
suurimmalla osalla 35 000 $ ja 154 999 § vililld. Koulutusta tarkasteltiin myds kolmessa
luokassa: “toinen aste tai alempi tutkinto” (peruskoulu tai lukio/ammatillinen koulu),
“korkeakoulutus” (alempi korkeakoulututkinto) sekd maisteri tai korkeampi tutkinto”
(ylempi korkeakoulututkinto tai tohtorintutkinto) ja suurin osa osallistujista oli kdynyt
korkeakoulun (73,79 %). Tyodllisyystilanne koodattiin uudelleen kolmena kategoriana:
“opiskelijat”, “koko- tai osa-aikatyOlliset” sekd “tyottomdt”. Suurin osa kyselyyn
vastanneista olivat osallistumishetkelld koko- tai osa-aikatdissd (87,19 %). Kategoristen

muuttujien tunnusluvut ovat kuvattuna taulukossa 2 ja jatkuvien taulukossa 3.
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Taulukko 3

Jatkuvien muuttujien kuvailevat tunnusluvut

Muuttujat n ka kh Vaihteluvili a
Ika robottiryhma 325 37,73 0,64 15-71
Iké tekodlyryhma 309 36,58 0,60 16-71
Robottiryhméan antama
rahaméaara 325 500,19 17,54 0-1000
Tekodlyryhmin antama
rahaméaara 309 470,80 17,72 0-1000
Robottiryhméan
persoonallisuuspiirteet
Neuroottisuus 325 10,58 0,29 3-21 0,87
Ulospdinsuuntautuneisuus 325 11,37 0,26 3-21 0,85
Avoimuus 325 15,37 0,21 3-21 0,79
Sovinnollisuus 325 15,55 0,20 3-21 0,64
Tunnollisuus 325 16,36 0,19 3-21 0,73
Tekodlyryhmén
persoonallisuuspiirteet
Neuroottisuus 309 11,13 0,28 3-21 0,81
Ulospéinsuuntautuneisuus 309 11,30 0,27 3-21 0,81
Avoimuus 309 15,28 0,22 3-21 0,79
Sovinnollisuus 309 15,07 0,21 3-21 0,62
Tunnollisuus 309 16,00 0,19 3-21 0,67
5.4 Analyysimenetelmét

Analyysimenetelmind kéytettiin kuvailevia tilastollisia analyyseja, kuten frekvensseja,
keskiarvoja, keskihajontaa ja prosenttiosuuksia, seki lineaarista regressioanalyysia. Aineisto

analysoitiin kdyttden StatalC-16-ohjelmaa.

5.4.1 Kuvailevat analyysit

Riippumattomien otosten t-testi

Riippumattomien otosten t-testilld on mahdollista tarkastella ryhmien keskiarvojen vélisid
eroja. Nollahypoteesina silloin on, ettd molempien muuttujien keskiarvot ovat yhtd suuria

ryhmissd. Vastahypoteesina taas on, ettd keskiarvot ovat erisuuret (Nummenmaa, 2008).
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Testilla tarkasteltiin, annettiinko robotti- tai tekodlyryhmaissa tilastollisesti merkitsevasti

enemman rahaa.

Korrelaatio

Korrelaatio on kahden muuttujan vélinen tilastollinen riippuvuus. Korrelaatiokerroin kertoo
kahden tilastomuuttujan vélisen lineaarisen riippuvuuden voimakkuudesta. Jos molemmat
muuttujat kasvavat samanaikaisesti, on kyseessd positiivinen korrelaatio, ja jos molemmat
vihenevit, korrelaatio on negatiivinen. Yleisimmin korrelaatiota kuvaamaan kéytetdin
Pearsonin tulomomenttikorrelaatiokerrointa (r), joka on mahdollista laskea véhintdin
vilimatka-asteikollisille muuttujille. Korrelaatiokertoimet vaihtelevat -1 ja 1 vililla, jossa =1
viittaa tdysin lineaariseen yhteyteen ja alle +0,3 kerrointa pidetddn heikkona lineaarisena

yhteytend (Nummenmaa, 2008).

5.4.2 Lineaarinen regressioanalyysi

Selittdvien muuttujien yhteyttd selitettdvddn muuttujaan tarkasteltiin kdyttden lineaarista
regressioanalyysid. Regressioanalyysi on vahva metodi tarkasteltaessa muuttujien vilistd
yhteyttd sekd ennustettaessa tutkittavien mittaustuloksia jollain muuttujalla. Tétd varten
luodaan matemaattinen esitys, joka kuvaa muuttujien vilisid yhteyksid (Gkioulekas &
Papageorgiou, 2019). Lineaarisen regressioanalyysin etuna on mahdollisuus tarkastella usean
selittdvdn muuttujan vaikutusta selitettdvddn muuttujaan samanaikaisesti, sekd vakioida
useita sekoittavia muuttujia tutkittaessa selittdvin ja selitettdvan muuttujan vilistd yhteytta.
On kuitenkin tdrkedd huomioida, ettd regressioanalyysi ei kuitenkaan kerro muuttujien
vilisestd syy-seuraus-suhteesta, vaikka muuttujien vélilld olisikin vahva yhteys

(Nummenmaa, 2008).

Lineaarinen regressioanalyysi tarkastelee muuttujien vélistd lineaarista yhteyttd. Yksi
regressioanalyysin tehtivistd on arvioida regressiomallin tuntemattomat parametrit eli mallin
sopeuttaminen aineistoon. Regressiomalli muodostetaan jadnndstermien avulla, joka on
havaitun selitettdvin muuttujan arvo vdhennettynd selitettdvin muuttujan ennustetusta

arvosta. Jadnnostermit ovat siis selitettdvin muuttujan vaihtelussa se osa, jota regressiomalli
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el pysty selittdmain. Néin ollen mitd suurempi jidnndstermi on, sitd huonommin muuttujan

arvo on ennustettu mallin avulla (Nummenmaa, 2008).

Standardoimattomat (B) sekéd standardoidut regressiokertoimet Beta (J3), jotka voivat olla
sekd positiivisia ettd negatiivisia, kuvastavat, kuinka paljon jokainen selittivd muuttuja
selittdd selitettdvdn muuttujan vaihtelusta ja miten ne vaikuttavat mallin toimivuuteen.
Regressiokertoimen vakioiminen eli standardoiminen mahdollistaa muuttujien suuruuksien
keskindisen vertailun ja ndin ollen suhteellisen selityskyvyn vertailemisen. Regressiokerroin

standardoidaan niin, ettd keskiarvo on 0 ja keskihajonta 1 (Nummenmaa, 2008).

Kun regressiomalli on luotu, tarkastellaan mallin sopivuutta, jolloin on mahdollista muokata
mallia lisddmélld tai poistamalla muuttujia. Lineaarisessa regressioanalyysissa on siis
mahdollista kdyttdd useampaa selittdjdd, joka toimii samalla tavalla kuin yhden selittdjin
malli. Useamman selittdjén kéytto parantaa usein mallinnuksen tarkkuutta eli lisdd mallin
selitysastetta. Hyvissé regressiomallissa jidnndsneliosumma on pieni ja selitysaste korkea.
Korrelaatiokertoimen toinen potenssi eli R? on regression selitysaste, joka kertoo
prosenttimidrdn siitd, kuinka paljon muuttujat selittdvét toistensa arvojen vaihtelusta

(Nummenmaa, 2008).

Regressiomalli on mahdollista muodostaa useista eri vaihtoehdoista. Askeltavassa
regressioanalyysissd, jota kutustaan my0s tilastolliseksi regressioksi (stepwise), on
mahdollista lisdtd ja poistaa muuttujia mallista vaiheittain. Nédiden jarjestys paétetddn
tutkimalla F-testin arvoja ja korkein F-testin arvo verrataan valittuun tai oletusarvoiseen F-
testin arvoon. Muuttujia lisdtdén ja poistetaan yksi kerrallaan, kunnes saadaan tulokseksi
tilastollisesti kaikkein parhaiten sopiva malli aineistoon. Tdssd tutkimuksessa regressiomalli
muodostettiin tutkijan teoreettisesti médrittelemalld mallilla eteenpdin askeltavana mallina.
Etenevisti muuttujia lisdttdessd sijoitetaan malliin vain vakio, jonka jédlkeen lisdtddn
jarjestyksessd muut muuttujat, jotka kasvattavat mallin selitysastetta (Chatterjee & Simonof,

2013).

Téassd tutkimuksessa tehtiin kolme eri mallia. Ensimmaéisessd mallissa tutkittiin kunkin
persoonallisuuspiirteen yhteyttd selitettivddn muuttujaan itsessddn, toisessa mallissa
tutkittiin kaikkien persoonallisuuspiirteiden yhteisvaikutusta selitettivddn muuttujaan ja

kolmannessa mallissa olivat kaikki muuttujat mukana.
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Lineaarisen regressioanalyysin ehdot

Lineaarista regressioanalyysid voi kayttdd, kun selitettdvd muuttuja on numeerinen eli
vihintddn vilimatka-asteikollinen. Regressioanalyysin kdyttoon liittyy tiettyjd oletuksia ja
ehtoja, jotka pitdd tiyttdd. Kenties tirkein ndistd ehdoista on, ettd muuttujien vililld on
lineaariset yhteydet. Tdtd on helpointa tutkia muuttujien sirontamatriisin avulla, jota
kaytettiin tdssd tutkimuksessa. Toinen analyysimenetelmén oletuksista on, ettd selittdvit
muuttujat eivdt ole yhteydessi toisiinsa eli ovat kollineaarittomia. Tdma oletus varmistaa,
ettei malliin tule selittdjaksi sama vaihtelu useampaan kertaan, jonka takia periaatteessa
malliin hyvin sopiva muuttuja saattaisi vaikuttaa huonolta selittdjaltd (Chatterjee &
Simonoff, 2013). Téssd tutkimuksessa multikollineaarisuus mitattiin tarkastelemalla VIF-
arvoja (engl. variance inflation factor), eikd multikollineaarisuutta ilmennyt (liitteet A ja B).
Vaikka arvoille ei olekaan asetettu tarkkaa rajaa, yli VIF > 10 viittaa jo melko korkeaan

multikollineaarisuuteen (Hair ym., 1998).

Regressioanalyysissd myos oletetaan, ettd mallin jaddnndstermit ovat homoskedastisia, eli ettd
jaanndstermien varianssi on vakio. Tdmédkin on mahdollista tarkastella esimerkiksi jokaisen
selittdvdn muuttujan kohdalla sirontamatriisin avulla. Tdssd tutkimuksessa jidnnostermien
eli residuaalien heteroskedastisuus tarkistettiin Breusch-Pagan / Cook-Weisberg testilla.
Testin tulos ei ollut merkitsevd, joten residuaalit olivat homoskedastisia. Aineisto ei
myoskddn saa olla aikariippuvainen, koska kédytetyt muuttujat ovat usein riippuvaisia
toisistaan vuosien vililld, joka vaikuttaa analyysien luotettavuuteen. Toisin sanoen
havaintojen jddnndstermit eivét saa korreloida keskenddn (Chatterjee & Simonoff, 2013).
My®s otoskoolla ja normaalijakaumalla on jonkin verran merkitystd suorittaessa lineaarista
regressioanalyysid. Usein suhteellisen pieni otoskoko, esimerkiksi muutaman selittdvéin
muuttujan analyysissd 50-100 havaintoa, voi olla riittdvd maard. Muiden oletusten ollessa
voimassa regressioanalyysi toimii siis hyvin my0s pienelld otoskoolla. Myos
normaalijakaumaoletus on voimassa regressioanalyysissd, mutta suurilla otoskoilla timi ei
ole niin merkittdavd. Lopuksi poikkeavat havainnot (outlier) saattavat vaikuttaa
regressioanalyysin tuloksiin, joten aineiston tarkastelu myos niiden osalta ennen analyysié

on suositeltua (Nummenmaa, 2008).
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6 Tulokset
6.1 Kuvailevat tulokset

Tuloksissa ilmeni, ettd osallistujat antoivat enemmaén rahaa roboteille (ka = 500,19, kh =
17,54), kuin tekoélylle (ka = 470,80, kh = 17,72). Riippumattomien otosten t-testin avulla
tarkasteltiin, oliko tdma ero tilastollisesti merkitseva. T-testin perusteella annetut rahamaéarat
eivit eronneet toisistaan tilastollisesti merkitsevasti, #(632) = 1,18, p > 0,05. Muuttujien
viliset korrelaatiot robottiryhmissd ovat esitettyind taulukossa 4 ja tekodlyryhmissi
taulukossa 5. Kummassakaan taulukossa ei ilmene kovin korkeita korrelaatioita. Taulukossa
4 korkeimmat korrelaatiot ilmenevét esimerkiksi sovinnollisuuden ja tunnollisuuden seké
neuroottisuuden ja tunnollisuuden vililld. Taulukosta 4 my0s ilmenee, ettd koulutuksen ja
avoimuuden vililld on tilastollisesti merkitsevd, heikko lineaarinen yhteys (r = 0,15, p <
0,001). Ikd korreloi tilastollisesti merkitsevdsti ja positiivisesti, vaikkakin heikosti,
tunnollisuuden (r=0,19, p <0,001) ja sovinnollisuuden (r= 0,17, p <0,001), ja negatiivisesti
neuroottisuuden (r = -0,19, p < 0,001) kanssa. Taulukosta 5 ilmenee, ettd sukupuoli on
negatiivisesti ja heikosti, mutta tilastollisesti merkitsevisti yhteydessa tunnollisuuden (r = -
0,12, p < 0,01) ja sovinnollisuuden (r = -0,24, p < 0,001) kanssa. Vanhempi ikd oli
tilastollisesti merkitsevisti yhteydessd tunnollisuuden (r = 0,35, p < 0,001), sovinnollisuuden
(r=10,29, p <0,001), neuroottisuuden (r = -0,17, p < 0,001) sekd sukupuolen (r =-0,15, p <
0,01) kanssa.
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Taulukko 4

Muuttujien viliset korrelaatiot robottiryhmdssd (n = 325)

Muuttujat (D 2 3) 4) (5 (6) @) ) © (10) (11)
1. Luottamus  1.000

2. Avoimuus  0.10" 1.000

3. Tunnolli- -0.01 0.28%*** 1.000

suus

4. Ulospiin- 0.02 0.21%** 0.09* 1.000

suuntautunei-

suus

5. Sovinnolli- -0.02 0.29%** 0.35%*:* 0.19%** 1.000

suus

6. Neurootti-  -0.05 -0.03 -0.39%**k (. 33%kFk*k () 20%*k 1.000

suus

7. Sukupuoli  0.09* -0.08 -0.07 0.08 -0.07 -0.16 1.000

8. Koulutus 0.60 0.15%** 0,04 0.06 -0.02 0.01 0.03 1.000

9. Ika 0.03 0.06 0.19%** 0.08 0.17%*** -0.19%**  _0.06 0.07 1.000

10. Tulot 0.02 -0.07 0.13** 0.16%** 0.07 -0.12%*%*  0.06 0.17%%* -0.07 1.000

11. Tyd -0.02 -0.02 -0.14%*% Q. ]]** -0.00 0.05* -0.07 -0.10* 0.12%* -0.14%* 1.000

*p < 0,05; **p < 0,01; ***p < 0,001
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Taulukko 5

Muuttujien viliset korrelaatiot tekodlyryhmdssd (n = 309)

Muuttujat (1) (2) 3) (4) (%) (6) (7 3 ©) (10) (11)
1. Luottamus 1,000

2. Avoimuus  0,15%** 1.000

3. Tunnolli- -0,09 0.24%** 1.000

suus

4. Ulospiin- 0,01 0.26%** 0.10* 1.000

suuntautunei-

suus

5. Sovinnolli- -0,01 0.23%** 0.43%** 0.11% 1.000

suus

6. Neurootti-  -0.09 -0.08 -0.39%** (0 20%**  _(Q25%** 1.000

suus

7. Sukupuoli  0.03 -0.05 -0.12%* -0,01 -0.24%*%*%  _0.10* 1.000

8. Koulutus 0.10* -0.05 -0,00 0.12** -0.09* -0,06 0,11%* 1.000

9. Ika 0.026 0.08 0.35%** 0.08 0.29%** -0.17%**  _(,15%* 0,05 1.000

10. Tulot 0.00 0,03 0,08 0,05 0.05 -0.09 0,03 0.17%** 0.06 1.000

11. Tyo -0.03 0,01 0,04 -0.06 0,16%** 0.02 -0.10* -0.08 0.19%** -0.01 1.000

*p <0,05; **p <0,01; ***p < 0,001
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6.2 Lineaarisen regressioanalyysin tulokset

Lineaarinen regressioanalyysi suoritettiin erikseen robotti- seké tekoédlyryhmille kolmessa eri
mallissa. Muuttujia lisdttiin malleihin vaiheittain ja samalla tarkasteltiin mallien muutoksia.
Ensimmdisessd  mallissa  tarkasteltiin ~ jokaisen  persoonallisuuspiirteen  yhteytta
luottamukseen itsessddn, toisessa mallissa kaikkien persoonallisuuspiirteiden vaikutusta
luottamukseen yhdessd sekd kolmannessa persoonallisuuspiirteiden ja kontrollien
vaikutuksia luottamukseen. Téssd osiossa raportoidaan taulukkomuodossa ainoastaan
molemmissa ryhmissd korkeimman selitysasteen omaava Malli 3, kun taas muut mallit

raportoidaan kirjallisesti. Lineaarisen regressioanalyysin tulokset ovat esitettynd taulukossa

6.

Ensimmaéisessd mallissa mikddn persoonallisuuspiirteistd ei ennustanut roboteille annettua
rahamiiraa tilastollisesti merkitsevasti, kun taas tekodlyryhmisséd ainoastaan avoimuus oli
yhteydessd annetun rahaméérén kanssa (B = 0,15, p < 0,01), mallin selitysasteen ollessa 2
prosenttia. Toisessa mallissa avoimuus oli seki robottiryhmissi (B = 0,13, p < 0,05, R’ =
0,00) ettid tekodlyryhmissi (B = 0,18, p < 0,01, R°= 0,03) tilastollisesti merkitseviisti

yhteydessi koettuun luottamukseen.

Kolmannen mallin robottiryhméssd persoonallisuuspiirteistd ainoastaan avoimuus oli
tilastollisesti merkitsevasti yhteydessd annetun rahamddrdn kanssa (B = 0,14, p < 0,05).
Myoskddn mikddn taustamuuttujista ei ollut tilastollisesti yhteydessd roboteille annetun
rahamédrin kanssa. Malli selittikin selitettdvdn ilmion vaihtelusta 0 prosenttia, eikd ollut

tilastollisesti merkitseva.

Tekodlyryhmissé persoonallisuuspiirteistd avoimuus (B = 0,18, p <0,01) oli positiivisesti ja
tunnollisuus negatiivisesti (B = -0,17, p < 0,05) yhteydessd selitettdvddn muuttujaan.
Taustamuuttujista ikd (B = 0,13, p < 0,05) oli tilastollisesti yhteydessé tekodlylle annetun
rahaméardn kanssa, miké tarkoittaa, ettd iin kasvaessa my0s tekodlylle annettu rahamaara
kasvoi. Malli oli tilastollisesti merkitsevéd (p < 0,05) ja mallin selitysaste oli 4 prosenttia.
Tulosten perusteella sukupuoli, koulutus, kotitalouden vuotuiset tulot tai tydllisyystilanne ei

siis vaikuttanut roboteille tai tekoidlylle annettuun rahamééraan.
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Taulukko 6

Lineaarisen regressioanalyysin tulokset koskien persoonallisuuspiirteitd ja taustamuuttujia
sekd robotille/tekodlylle annettua rahamddrdd

Robotit Tekodly
Muuttuja B SEB § B SEB B
Persoonallisuuspiirteet
Avoimuus 36,75* 16,23 0,14 43,62*%* 14,81 0,18
Tunnollisuus -20,10 19,05 -0,07 -46,27* 1941 -0,17
Ulospdin-
suuntautuneisuus -7,73 12,35 -0,53 -7,28 11,96 -0,04
Sovinnollisuus -12,26 17,08 -0,05 15,55 17,04 0,06
Neuroottisuus -13,11 12,34 -0,07 16,25 12,13 0,09
Sukupuoli
Nainen 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
Mies 54,95 36,43 0,09 15,99 37,10 0,03
Koulutus
Lukio tai alempi 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
Korkeakoulu -,42 53,08 -0,00 71,75 65,45 0,10
Maisteri tai
korkeampi 39,40 69,24 0,04 110,34 75,61 0,14
Ika 1,16 1,64 0,04 3,94%* 1,82 0,13
Vuotuiset tulot
Alle 35000 $ 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
35000-149999 § 53,36 42,35 0,08 47,59 42,20 0,07
Y1i 150000 $ -55,73 91,43 -0,04 -75,10 85,57 -0,05
Tyollisyystilanne
Opiskelija 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
Koko/osa-
aikatyo -48,84 109,90 -0,05 2,04 101,55 0,00
Ty6ton -62,68 121,09 -0,06 -56,93 114,00  -0,06
Havaintojen maara 325 309
Mallin
merkitsevyys (p) 0,48 0,02
R? 0,04 0,08
Adj. R? -0,00 0,04

"p<0,05;" p<0,01; " p<0,001
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7 Pohdinta

7.1 Pohdinta

Tamin tutkimuksen tavoitteena oli tarkastella, vaikuttavatko persoonallisuuspiirteet
robotteja tai tekodlyd kohtaan tunnettuun luottamukseen. Persoonallisuuspiirteiden yhteyttad
luottamukseen mitattiin kdyttden hierarkkista lineaarista regressioanalyysid, jonka avulla
tehtiin kolme eri mallia. Samalla tutkittiin taustamuuttujien, kuten ién, sukupuolen, tyon ja
koulutuksen yhteytté robotteja ja tekoédlyd kohtaan tunnettuun luottamukseen seké sitd, miten

luottamus robotteihin eroaa luottamuksesta tekoélyyn.

Tulosten perusteella mikd4n persoonallisuuspiirteistd ei selitd vahvasti robotteja tai tekoélya
kohtaan tunnettua luottamusta. Robottiryhmin ensimmaéisessd mallissa mikdin muuttujista
ei ollut tilastollisesti merkitsevisti yhteydessd koetun luottamuksen kanssa, kun taas toisessa
ja kolmannessa mallissa avoimuuden ja luottamuksen vililld 10ydettiin yhteys, mutta mallit
eiviat olleet tilastollisesti merkitsevid. Tekodlyryhmissd avoimuus oli yhteydessa
luottamukseen kaikissa malleissa ja ndiden lisdksi kolmannessa mallissa 16ydettiin myds
negatiivinen yhteys tunnollisuuden ja positiivinen yhteys ién kanssa, eli iin kasvaessa myds
tekodlylle annettu rahaméédrd kasvoi. Vaikka tekodlyryhmédn malli oli tilastollisesti
merkitsevd, sen selitysaste oli matala. Tulosten perusteella sukupuolella, koulutuksella,
kotitalouden vuotuisilla tuloilla tai ty6llisyystilanteella ei ollut yhteyttd roboteille tai

tekodlylle annettuun rahamééraén.

Tutkimuksessa asetetut hypoteesit 1 ja 3, eli ulospdinsuuntautuneisuuden seka
neuroottisuuden positiivinen yhteys luottamuksen kanssa ja sen ennustaminen, kumottiin,
eivitkd ndma persoonallisuuspiirteet olleet selittdvid tekijoitd missdéin malleista. Aiemmissa
tutkimuksissa ulospédinsuuntautuneisuuden ja matalan neuroottisuuden on huomattu olevan
yhteydessd luottamuksen kanssa ainakin thmistenvélisessd vuorovaikutuksessa (Evans &
Revelle, 2008; Shikishima ym., 2006). Myos Zhou ja Lu (2011) 16ysivéit yhteyden kaikkien
muiden piirteiden paitsi tunnollisuuden kanssa ja erityisesti ulospdinsuuntautuneisuuden
sekd neuroottisuuden merkitys korostui. Zhang ja kumppanit (2020) taas 10ysivét

negatiivisen yhteyden neuroottisuuden ja luottamuksen vélilla.
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Ulospéinsuuntautuneilla ihmisilla ndhddédn olevan tarve dominoida ja olla kontrollissa, jolla
on selitetty esimerkiksi sitd, ettd he sallivat robottien ldhestya itsedén silloin kun he olivat
kontrollissa, verrattuna sisddnpdin suuntautuneisiin henkiloihin (Syrdal ym., 2007).
Ulospéinsuuntautuneisuuden positiivinen yhteys esimerkiksi humanoideihin (eli ihmisilta
ndyttdvien) luottamiseen on dokumentoitu esimerkiksi Haringin ja kumppaneiden (2103)
tutkimuksessa. Heiddn mukaansa myds aiempien tutkimustulosten valossa nayttdd siltd, etta
siind missd ulospdinsuuntautuneet henkil6t ovat vuorovaikutuksessa mieluummin
humanoidien robottien kanssa, sisddnpdin suuntautuneet valitsevat mieluummin
ulkonddltadn mekaanisen robotin. Néin ollen tdssédkin tutkimuksessa ihmisten mielikuvat ja
se, minkélaiseksi robotti kuviteltiin, on saattanut vaikuttaa tutkimuksen tuloksiin. Ihmisten
on myOs huomattu suosivan robotteja, joilla on samankaltainen persoonallisuus ja
ulospéinsuuntautuneisuus on kenties helpoin piirre ilmentdd roboteissa (esimerkiksi
hymyilemaélld tai liioitelluilla liikkeilld) (Lionel, 2018). Ulospdinsuuntautuneisuuden tai
muidenkaan persoonallisuuspiirteiden vaikutukset eivit kenties olleet vahvoja, koska tdssi

tutkimuksessa ei kéytetty fyysisti robottia.

On my®s joitain tutkimuksia, joissa ulospdinsuuntautuneisuuden tai muidenkaan piirteiden
vaikutuksia ole huomattu. Esimerkiksi Salem ja kumppanit (2015) eivit 10ytdneet yhteyttd
ulospdinsuuntautuneisuuden tai neuroottisuuden sekd luottamuksen vililld, vaikka ne
olivatkin yhteydessd ulospédinsuuntautuneiden kohdalla lampimampéaén ja neuroottisuuden
kohdalla kylmempédin suhtautumiseen robotteja kohtaan. Samoin tekoélyi tutkittaessa on
ollut myds ndyttod siitd, etteivdt persoonallisuuspiirteet selittdisi luottamusta (Noah &
Sethumadhvan, 2019). Aiemmat tutkimustulokset ovat siis kuitenkin ristiriitaisia ja lisdd

tutkimustuloksia aiheesta tarvitaan.

Hypoteesi 2 eli avoimuuden yhteys luottamukseen vahvistettiin osittain ja avoimempien
thmisten huomattiin luottavan tekodlyyn enemmaén. Esimerkiksi Zhangin ja kumppaneiden
(2020) tutkimuksessa, jossa mitattiin luottamusta automatisoituja ajoneuvoja kohtaan,
avoimuuden ja luottamuksen vélilld huomattiin yhteys. Avoimuus oli positiivisesti ja
tunnollisuus negatiivisesti yhteydessé luottamukseen myos Oksasen ja kumppaneiden (2020)
tutkimuksessa. Kyseisessd tutkimuksessa kéytettiinkin samaa aineistoa, kuitenkin eri

ryhmilld. Avoimuuden on huomattu olevan yhteydessa robottien tai tekodlyn hyvéiksynnén
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kanssa (Conti ym., 2017). Avoimet ihmiset ovat usein uteliaita (Nickerson & Reilly, 2004)
ja se on yhdistetty esimerkiksi laajempien arvojen hyvidksymiseen. Tdmé taas voi toimia
rehellisyyden ennustajana, koska ihmiset saattavat nédhdéa toisten arvot samankaltaisina kuin
omansa (Alarcon ym., 2018). Avoimuuden on huomattu olevan myos tirked tekijd siind,
minkélaisena robotti ndhdddn ja minkilaiseksi sen persoonallisuuden tulkitaan olevan.
Avoimuus korreloi negatiivisesti roboteille annettujen ulospédinsuuntautuneisuuden ja
sovinnollisuuden arvioiden kanssa Ogawan ja kumppaneiden (2018) tutkimuksessa. He
olivat myds valmiimpia kédyttdmdin rahaa kuulokkeisiin, jota robotti mainosti. Vaikka tulos
johtuisikin enimmaékseen robotin suostuttelevista ominaisuuksista, voi sithen liittyd myos
luottamuksen merkitys, jossa robotin mainostamaan tuotteeseen luotetaan ja néin ollen ollaan

valmiita ostamaan.

Téssé tutkimuksessa 10ydettiin liséksi heikko, mutta tilastollisesti merkitsevi, negatiivinen
yhteys tunnollisuuden ja luottamuksen kanssa, jossa korkea tunnollisuus ennusti matalampaa
luottamusta. Tunnollisuus on yhdistetty varovaisuuteen, harkitsevuuteen sekd virheiden
tekemisen vilttelyyn (Nickerson & Reilly, 2004). Namé piirteet saattavat vaikuttaa
luottamuspelissd siihen, ettd halutaan pelata varman péélle ja ndin ollen vastapelaajalle
annetaan vdhemmadn rahaa. Tunnollisuuteen liittyvid tutkimuksia etenkin luottamuksen
ennustajana on kirjallisuudessa hyvin vidhdn. Syrdal ja kumppanit (2007) 16ysivdt matalan
tunnollisuuden omaavien henkildiden sallivan robottien ldhestyd itseddn useammin
tilanteissa, joissa ihminen oli kontrollissa, verrattuna tilanteisiin, joissa robotti oli
kontrollissa, kun taas tillaista eroa ei huomattu korkean tunnollisuuden omaavilla. Muissa
tunnollisuuteen liittyvissd tutkimuksissa esimerkiksi Cruz-Maya ja Tapus (2016)
huomasivat, ettd tunnolliset ihmiset suoriutuivat tehtdvistd paremmin, kun robotti muistutti
ndistd tehtdvistd, verrattuna matalan tunnollisuuden omaaviin henkiloihin. Toisessa
tutkimuksessa, korkean tunnollisuuden omaavien huomattiin pitdvin enemmaén tekstin
muodossa olevasta kdyttdjéliittyméstd, verrattuna fyysiseen tai virtuaaliseen hahmoon,
vaikka osallistujat yleisesti ottaen pitivitkin fyysista tai virtuaalista hahmoa luotettavampana
ja empaattisempana (Looije ym., 2010). Vaikuttaa siis siltd, ettd olisi syytd tehdd
jatkotutkimuksia tdhdnkin persoonallisuuspiirteeseen liittyen, samalla ottaen huomioon

ailemmin saadut tulokset, jotka saattavat vaikuttaa tunnollisuuden ja luottamuksen viliseen
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suhteeseen.

Téssd tutkimuksessa vanhemmat vastaajat antoivat tekodlylle suurempia summia kuin
nuoret. Esimerkiksi Scopelliti ja kumppanit (2005) ovat raportoineet pdinvastaisesta
tuloksesta, jossa nuoremmat luottivat teknologiaan enemmaén kuin vanhemmat osallistujat.
[&n myotd tapahtuvien kognitiivisten muutosten perusteella olisi kuitenkin loogista olettaa
sen vaikuttavan luottamuksen miirdan. Esimerkiksi Ho ja kumppanit (2005) 16ysivét, ettd
vaikka nuoret ja vanhemmat osallistujat kalibroivat eli sopeuttivat oman luottamuksensa
madrdd samalla tavalla, vanhemmat henkilot luottivat tutkimuksessa kéaytettyyn
paitoksentekoapuvilineeseen nuoria enemmin. He myds turvautuivat néihin vilineisiin
enemman ja ndin ollen tekivdt enemmaén laiminlyonnin sekd tehtdvanannon virheitd. Tdma
mitd luultavammin johtuu siitd, ettd automaatioon luotettaessa liikaa, sitd valvotaan
vihemmén ja siihen kiinnitetdin vdhemmain huomiota. Sanchezin ja kumppaneiden (2004)
tutkimuksessa vanhemmat osallistujat kalibroivat omaa luottamustaan nuoria paremmin, kun
automaation luotettavuutta muutettiin. He olivat siis nuoria parempia oman luottamuksensa
madrdn muuttamisessa ja sopeuttamisessa automaation luotettavuuden muuttuessa. Tama
estdd liiallisen luottamuksen tuoman itsetyytyvéisyyden tai lilan véhidisen luottamuksen
tuoman laiminlyonnin (Lee & See, 2004). Hoffin ja Bashirin (2015) tekemén meta-analyysin
perusteella idn ja luottamuksen vilisen tutkimuksen tulokset ovat hyvin ristiriitaisia ja lisaa
tutkimuksia tarvitaan, joissa kdytettdisiin esimerkiksi erilaisia, arkipdiviisid automaatioita
erilaisissa konteksteissa. Samoin enemmaén kuin vain kahden ryhmin kéytto idn vaikutuksia

analysoidessa voisi antaa laajemman kuvan aiheesta.

Tutkimustulosten mukaan seké tekodlyd ettd robotteja kohtaan osoitettiin luottamusta, ja
vaikka roboteille annettiin hieman enemmén rahaa kuin tekodlylle, ei timid ero ollut
tilastollisesti merkitsevd. Luottamuksen ilmenemistd voidaan pitdd luonnollisena, koska
thmiset ovat yhd enemmaén tekemisissd robottien kanssa, ndkevit niitd ja kuulevat niistd
esimerkiksi median kautta yhd enemméin. Samoin tekodlyn kayttd on lisdéntynyt
paivittdisessd kdytdssd. Robotteja on myOs kehitetty nédyttdmdin sekd enemméin
ihmistenkaltaiselta ettd ihmissilmdén miellyttivimmaéltd (Sanders ym., 2011), perustuen
samankaltaisuuden sdidntdéon, jossa ihmiset tuntevat vetovoimaa toisia samankaltaisia

henkil6ita tai asioita kohtaan (Nass & Lee, 2001).
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Tarkasteltaessa aiempia tutkimuksia on tirkedd kiinnittdd huomiota siithen, ettd tulokset
saattavat vaihdella hyvinkin paljon tutkimusasetelman, kohteen seka suoritettavan tehtdvin
mukaan. Myds ihmisten aikaisemmilla kokemuksilla ja taidoilla sekd muilla luottamukseen
vaikuttavilla tekijoilld on suuri merkitys luottamuksen muodostumisessa, jotka tulee
huomioida jatkotutkimuksissa. Persoonallisuuspiireet vaikuttavat luottamukseen eri tavalla
riippuen tilanteesta tai suoritettavasta tehtdvéstd sekd sithen annetusta ajasta. Niiden on
huomattu korreloivan positiivisesti erityisesti silloin, kun ihmiset eivdt ole varmoja
automaation luotettavuudesta, kun taas piirteiden merkitys vdhenee ja tilannekohtaisuuden
tarkeys nousee esiin, kun ihmisilld on enemmén tietoa kohteen luotettavuudesta (Szalma &

Taylor, 2011).

7.2 Rajoitteet ja jatkotutkimus

Téassd tutkimuksessa ei keskitytty yhteen tiettyyn robottityyppiin, joka mahdollisti
luottamuksen tutkimisen ihmisten yleisten robotti- tai tekodlykdsitysten mukaan. Koska
kielelld ja sen assosiaatioilla on merkitystd ithmisten representaatioiden ja kayttdytymisen
kannalta, tdlld menetelmélld pystyttiin vilttdmdidn ihmisten mielikuvien laajan kirjon.
Menetelma on hyddyllinen varsinkin verkkoympériston tutkimuksessa, jossa moni robottien
tai tekodlyn ominaisuuksista ovat huomaamattomia (Savela ym., 2021). Vaikka tdiméa onkin
yksi tutkimuksen vahvuuksista, on se samalla my0s yksi sen rajoitteista. Jatkotutkimuksissa
olisikin hyddyllistd tutkia luottamussuhteita myos koetilanteissa, joissa ollaan suoraan
yhteydessa robotin tai tekodlyn kanssa. On tdrkedd huomioida, ettd luottamuspelin kaltaisessa
koetilanteessa ihmiset saattavat kdyttdytyd eri tavalla kuin oikeassa eldmaissd, koska
osallistujat saattavat ajatella, etteivit tule tapaamaan vastapelaajaa tulevaisuudessa ja néin

ollen kéyttaytymisestd ei ilmene pitkdaikaisia seurauksia (Oksanen ym., 2020).

Tutkimusten mukaan luottamus vaihtelee merkittdvasti eri kulttuurien valilla.
Luottamukseen vaikuttavia tekijoitd ovat muun muassa kulttuurin individualistisuus tai
kollektiivisuus, kunnioitus vallalla olevia normeja kohtaan tai riippuvaisuus viranomaisiin.
Esimerkiksi Karvonen (2001) tutki Pohjoismaisten kuluttajien luottamuksen ilmenemisté
verkkokaupassa Suomessa, Ruotsissa ja Islannissa, jossa ilmeni, ettd siind missé islantilaisilla

ilmeni eniten luottamusta, suomalaiset olivat eniten varuillaan. Japanilaisten ja
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yhdysvaltalaisten luottamusta tutkivassa tutkimuksessa taas yhdysvaltalaisten huomattiin
luottavan automaatioon japanilaisia huomattavasti enemmain (Doney ym., 1998). Téssa
tutkimuksessa maiden vilinen vertailu ei ollut mahdollista, koska tutkimus toteutettiin vain
yhdysvaltalaisilla vastaajilla. Ndin ollen luottamukseen liittyvid tuloksia tulkittaessa ja
yleistettdessd on tdrkedd ottaa huomioon kulttuurinen konteksti ja varmistaa tulosten

luotettavuus myds kohdemaassa sovellettaessa tuloksia muihin maihin.

Aiemmat tutkimustulokset ovat hyvinkin ristiriitaisia, joten persoonallisuuspiirteiden
vaikutusta luottamukseen pitdisi tarkastella teknologian ja automaation kannalta vield
enemman. Myds monitieteisten tutkimusten tekeminen enemmén olisi mielenkiintoista,
koska robottien ja tekoédlyn kdyton mahdollisuus on hyvin laaja ja niiden tuomia hyotyjd on
mahdollista soveltaa eri aloihin. Lionelin (2018) tekemén kirjallisuuskatsauksen perusteella,
jossa robotteja kohtaan tunnetun luottamuksen ja persoonallisuuspiirteiden yhteyttéd
tarkasteltiin, ei 10ytynyt tutkimuksia, joissa esimerkiksi vuorovaikutuksen konteksti olisi
otettu huomioon. Kotona ja ty0paikalla olevilta roboteilta saatetaan odottaa tiysin eri asioita,
jonka takia jatkotutkimuksissa téhdn olisi tarkedd kiinnittdd huomiota. Samoin laadullisten

seka pitkittdistutkimusten puute alalla on katsauksen perusteella merkittava.

7.3 Johtopiaatokset

Persoonallisuuspiirteiden vaikutusten tutkiminen luottamuksen ilmenemiseen on térkeda,
koska tutkimusten mukaan thmiset hyviksyvit ja tekevit helpommin yhteistyotd robottien
kanssa, jotka muistuttavat kiyttdjin omaa persoonallisuutta. Lisdksi on arvokasta ymmartéa,
erilaisten ihmisten ja persoonien suhtautumista teknologioihin. On mahdollista oppia paljon
thmisyydestd uusien teknologian tutkimusten avulla. Néin ollen tulosten perusteella on
mahdollista suunnitella esimerkiksi erilaisia robotteja, jotka mahdollistavat mahdollisimman
laajan kdyton sekd ihmisten hyvaksynndn. Kdyttamélla erilaisia sosiaalisia strategioita robotit
voivat aiheuttaa ihmisilli vastavuoroisuuden reaktion, joka on esimerkiksi Kahnin ja
kumppaneiden (2006) mielestd yksi ihmisten ja robottien vélisen vuorovaikutuksen

kulmakivista.

Tadmidn tutkimuksen tavoitteena oli tutkia persoonallisuuspiirteiden yhteyttd robotteja tai
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tekodlyd kohtaan tunnettuun luottamukseen. Samalla tutkittiin idn, sukupuolen, tyon ja
koulutuksen vaikutuksia robotteja ja tekoédlyd kohtaan tunnettuun luottamukseen seké sita,
miten luottamus robotteihin eroaa luottamuksesta tekodlyyn. Tulosten mukaan
tekodlyryhméssd avoimuus ja vanhempi ikd ennustivat positiivisesti ja tunnollisuus
negatiivisesti luottamusta. Robottiryhmédssd ainoastaan avoimuus oli tilastollisesti
merkitsevisti yhteydessd luottamuksen kanssa. Havaitut yhteydet olivat tilastollisesti
merkitsevid, mutta eivét kovin voimakkaita. Osallistujien luottamus ei vaihdellut robottien ja
tekodlyn vilill4, ja molemmille annettiin suunnilleen sama maéra rahaa. Téssd tutkimuksessa
saadut tulokset vastaavat osittain aiemmin tehtyjé tutkimuksia. Kirjallisuudessa tulokset ovat
kuitenkin paikoin hyvinkin ristiriitaisia ja lisdd tutkimuksia tarvitaan etenkin
persoonallisuuspiirteiden ja luottamuksen vilill4, jotta saataisiin kehitettyé luotettavampia ja

helposti hyviksyttivid robotteja ja tekodlya.
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Liitteet

Liite A.

Regressiomallien vif-arvot robottiryhmdssd

Muuttuja VIF 1/VIF
Neuroottisuus 1,40 0,72
Tunnollisuus 1,36 0,73
Sovinnollisuus 1,25 0,80
Avoimuus 1,21 0,83
Ulospiin- 1,20 0,83
suuntautuneisuus

VIF Keskiarvo 1,29

Liite B.

Regressiomallien vif-arvot tekodlyryhmdssd

Muuttuja VIF 1/VIF
Neuroottisuus 1,23 0,81
Tunnollisuus 1.41 0,71
Sovinnollisuus 1,26 0,79
Avoimuus 1,16 0,87
Ulospéin- 1,11 0,90
suuntautuneisuus

VIF keskiarvo 1.23
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