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Sosiaalisen robotiikan on todettu olevan nopeasti kehittyva teknologian muoto ja sen parissa tehtava tutkimus
on levinnyt myos kasvatuksellisten kysymysten pariin. Kyseisen tutkimusalueen tulokset korostavat sosiaalisen
robotin roolia oppimista tukevana teknologisena valineena mutta sen mahdollisuuksia oppimista edistavana
vuorovaikutuskumppanina toimimiseen ei ole kasitelty viela juuri lainkaan.

Taman tutkimuksen tavoitteena on tarkastella sosiaalisen robotiikan hyodynnettavyytta lapsen sosiaalisten
taitojen kehittamisessa. Sosiaalisten taitojen voidaan katsoa koostuvan vuorovaikutuksellisista, tunteisiin
liittyvista seka suunnittelu- ja paatoksentekotaidoista. Tassa tutkimuksessa sosiaalisen robotiikan hyodynnet-
tavyytta tarkastellaan sosiokulttuurisen ekspertin toimintojen kautta. Ekspertin tehtavana on olla oppimisti-
lanteessa oppimista tukeva vuorovaikutuskumppani, jonka avulla voidaan toimia oppijan taitojen ylarajoilla,
lahikehityksenvyohykkeella (zone of proximal development).

Tutkimuksen aineisto koostuu kymmenesta sosiaalisen robotiikan tutkimuksesta ja tieteellisesta artikkelista,
joissa tarkastellaan sosiaalisen robotiikan kayton hyotyja lapsen sosiaalisia taitoja harjoitettaessa. Tutkimus
on integroivan kirjallisuuskatsauksen ja metasynteesin menetelmiin perustuva analyysi (Salminen 2011), jonka
aineiston kasittely toteutettiin sisallonanalyysille tunnusomaista strukturoitua analyysirunkoa kayttaen (Tuomi
& Sarajarvi 2004).

Tutkimuksen tulokset ovat, etta sosiaalinen robotti kykenee toimimaan monella eksperttiytta vastaavalla osa-
alueella, mutta ainakaan viela se ei pysty siihen taysin autonomisesti. Parhaiten sosiaalisen robotin voi katsoa
toimivan eksperttina sosiaalisten taitojen puutteista karsivien pienten lasten kanssa. Huomattavaa on, etta
sosiaalisen robotin lasnaolo saa aikaan spontaania puhetta, katsekontakteja ja jaettua huomiota lapsen ja
harjoitustilanteessa olevan aikuisen tai vertaisen valilla. Pystyakseen toimimaan eksperttina myos vanhempien
tai sosiaalisilta taidoiltaan kyvykkaampien lasten parissa sosiaalisen robotin tulisi kyeta autonomisesti saate-
lemaan omaa toimintaansa vuorovaikutuskumppanin kehitystasoa vastaavasti.

Johtopaatoksina esitetaan, etta sosiaalinen robotiikka ei kykene viela korvaamaan opettajaa kasvattajana
mutta on kykenevainen toimimaan sosiaalisten taitojen kehittymista ja muuta opetusta tukevana teknologia-
na. Sosiaalisen robotiikan eksperttiytta tukevat ominaisuudet tekevat siita kuitenkin erittain kilpailukykyisen
vaihtoehdon muihin sosiaalisten taitojen kehittamista tukeviin valineisiin verrattuna.
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Social robotics is a fast developing form of technology. Its research has spread into the field of
education and it shows promising results about social robotics as a form of technology that sup-
ports learning. However, its capabilities to operate as a learning supportive interaction partner has
not been studied much.

The purpose of this research is to examine the usability of social robotics in improving children’s
social skills. Social skills are seen to construct from inter-relational skills, emotion related skills and
planning- and decision making skills (Kalliopuska 1995; Wicksted, Morrison & Bellack 2012). In this
research the usability of social robotics is evaluated through the operating areas of a sociocultural
expert based on the views of Wood, Bruner & Ross (1976) and Spence (2003). The purpose of an
expert is to be an agent that supports its interaction partner’s learning and helps the partner to
operate on his/her zone of proximal development.

For this research ten scientific social robotics related studies were analyzed. In the studies social
robots were used to help children improve their social skills. The research is a combination of inte-
grative literature review and a metasynthesis (Salminen 2011). A structural framework created
especially for this study was used to analyze the research material. This is typical when conducting
a content analysis (Tuomi & Sarajarvi 2004).

The research results are that social robots are capable of operating in multiple fields of a sociocul-
tural expert but not fully autonomously. The expertise is strongest when working with young chil-
dren who have deficits in basic social skills. What is notable is that the presence of a social robot
induced spontaneous speaking, eye-contacts and shared attention between a child and an adult or
another child. To be able to operate as an expert with older and socially more skilled children the
social robot should be able to adjust its operations autonomously according to its interaction part-
ner’s level of social skills.

As a conclusion it is to say that social robots cannot yet replace a teacher as an educator but can
be used to support the development of social skills and other types of learning. Being able to oper-
ate partially as a sociocultural expert social robot can be seen as a highly competitive option in
improving children’s social skills compared to other tools and methods used.
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1. Johdanto

Sosiaalinen robotiikka eli ihmisen kanssa vuorovaikutteisesti toimivat robotit ovat ilmid, mika
on selvastikin tulossa osaksi yhteiskuntaa ja elamaa ympari maailman. Nain ollen se tulee
myOs osaksi sosiaalista vuorovaikutusta. Sosiaalisen robotiikan erityispiirteita ovat
nimenomaan sen inhimillista vuorovaikutuksellisuutta, kuten eleita ja sanallista viestintaa,
mallintavat ominaisuudet. Sosiaalisesta robotiikasta voi kuulla puhuttavan radiossa, lukea
ajoittain niin valtakunnallisista kuin kansainvalisistakin uutisvirroista seka loytaa sen parissa
tyoskentelevia yrityksia ja sita tutkivia yliopistollisia tutkimusohjelmia, kuten esimerkiksi
ruotsalainen Furhat Robotics ja Yalen yliopiston Social Robotics Lab.

Talla hetkella suurin osa sosiaalista robotiikkaa kasittelevista uutisista koskee sosiaalisen
robotiikan roolia kotiapuna tai hoitoaloilla. Viimeisimpana Tiede-lehteen paasi kuitenkin
edistyksellinen japanilainen Pepper-robotti, joka osaa tulkita tunteita ja jonka tarkoitus on
olla niin sanotusti kaverirobotti (Paukku 2015). Tama tarkoittaa, etta ihmisen ja robotin
valinen yhteys syvenee huimaa vauhtia, mika osaltaan tekee aiheesta seka
mielenkiintoisen, ettd tarpeellisen tutkia myos kasvatusalan ammattilaisia ajatellen.
Maailmanlaajuisesti sosiaalisen robotiikan kokeiluja koulumaailmassa on tehty jo jonkun
verran, mutta sosiaalisiin taitoihin liittyvaa sosiaalisen robotiikan tutkimusta on raportoitu
lahinna autististen lasten parista. Vaikka sosiaalisen robotiikan tutkimus on viela nuorta, on
sen parista tehty erittain positiivisia huomioita sen kaytosta sosiaalisten taitojen opetuksen
apuna (ks. esim. Chabibihan 2013; Scassellati 2005; Werry ym. 2001).

Teknologisen kehityksen johtaminen teollisuuden ja palveluiden tuotannon koneistumiseen
lisaa tutkimusaiheen merkittavyytta. Tulevaisuudessa myos opettajan rooli ja merkitys voivat
kokea muutoksen erityisesti silloin, jos sosiaalisen robotin todetaan voivan korvaavan

opettajan asiantuntijana niinkin monimutkaisen taidon, kuin sosiaalisen kyvykkyyden osalta.

Kiinnostus sosiaalisen robotiikan hyodynnettavyydesta opetuksen apuna innosti tutkimaan
iimiota lahemmin. Tematiikka kiehtoi uutuudellaan ja mielenkiinto kouluinstituution
kehittamista kohtaan kannusti sosiaalisen robotiikan tutkimuksen pariin. Havainto
informaaleissa  oppimisymparistdissa  kehitetyn teknologian, kuten tietokoneen,
jarjestelmallisesta siirtymisesta koululuokkiin ennakoi myos, etta sosiaalinen robottikin tulee
loytamaan tiensa formaaleihin oppimisymparistoihin. Nakemykseni on, etta voidakseen



antaa oppilailleen parhaat mahdolliset valmiudet elamaan vyhteiskunnassa, jossa
teknologinen kehitys vain kiihtyy, ja jossa teknologia jo nyt on suuri osa oppilaiden arjen
toimintoja, tulee opettajan myos pystya tyoskentelemaan eri teknologiavalineiden parissa ja

hyodyntdmaan niiden eri ominaisuuksia.

Kiinnostukseni yhdistda sosiaalisen robotiikan tutkimus lapsen sosiaalisten taitojen
kehittamisen tarkasteluun johtui useissa eri yhteisoissa tekemastani huomiosta sosiaalisten
vuorovaikutustaitojen suuresta vaihtelevuudesta jaseniston keskuudessa. Tassa
kandidaatin tutkielmassani tarkastelenkin sosiaalisten taitojen kehittamista sosiokulttuurisen
oppimisteorian nakokulmasta, joka tarjoaa tulokulmaa siihen mika on osaavamman tukijan
merkitys parempien oppimistulosten saavuttamiselle. Tutkimuksen tavoitteena on selvittaa,
milld tavoin sosiaalinen robotti voi toimia sosiokulttuurisen ekspertin roolissa kyseisten
taitojen kehittamisen kannalta. Tutkimuksen kautta kerrytetddn tietoa uudesta
teknologisesta valineesta, tehdaan havaintoja kehitystd vaativista osa-alueista seka
paatelmia sen kaytettdvyydestd kaytannon ymparistdossa; sosiaalisten taitojen
harjoitustilanteissa. Tama tyd avaa tuoreen ja edistyksellisen nakdkulman kasvatuksen ja
uuden teknologisen ilmion hyodyntamisen tarkasteluun yhdistdessaan toisiinsa sosiaalisen

robotiikan asiantuntijuuden ja sosiaalisten taitojen kehittamisen tutkimusta.



2. Sosiaalinen robotiikka ja sosiaalisten taitojen oppiminen

Tassa luvussa esittelen tutkielman tarkastelunakokulmat, jotka toimivat tutkimusta ja sen
analyysia raamittavina tekijoina. Avaan ensin sosiaalisen robotiikan kasitteen kuvatakseni
tarkemmin tassa tutkimuksessa tarkasteltavaa teknologista valinetta ja sen ominaisuuksia.
Sen jalkeen perustelen, miksi teknologisen valineen voidaan katsoa olevan oppimista
tukeva tekija ja perustelen nain miksi niiden suhdetta tulisi ylipaataan tutkia. Lisaksi erittelen,
mista osa-alueista sosiaaliset taidot koostuvat Kalliopuskan (1995) ja Wickstedin,
Morrisonin & Bellackin (2012) mukaan, tuodakseni esiin, minka taitojen oppimiselle
tutkimuksen analyysi pohjautuu. Sosiokulttuurisen ekspertin roolin avaamiseksi esittelen
Woodin, Rossin ja Brunerin (1976) seka Spencen (2003) teorioiden pohjalta koostetun
mallin oppimista tukevan henkilon toiminnan osa-alueista. Tutkimuksessa tarkastellaan
sosiaalisen robotiikan toimintamahdollisuuksia ja —rajoituksia kyseisten eksperttiyden osa-
alueiden puitteissa.

2.1. Sosiaalinen robotiikka

Tassa tutkimuksessa olennaisessa osassa on sosiaalinen robotiikka, jonka kayton
vaikutuksia lapsen sosiaalisten taitojen kehitykselle arvioidaan tieteellisten tutkimusten ja
raporttien avulla. Salemin, Koppin, Wachmuthin, Rohlfingin ja Joublinin (2012, 204) mukaan
sosiaalinen robotti on edistyksellinen teknologinen laite, jolla on inhimillisia piirteita ja joka
hallitsee inhimilliselle kaytokselle ja sosiaaliselle vuorovaikutukselle ominaisia tapoja ja
eleitd. Viela kehitysasteella on inhimillisen kosketuksen lisadminen robotiikkaan uskottavasti
ilman, etta se herattdd oudoksuntaa tai jopa pelkoa (Salem ym. 2012, 204). Sosiaaliset
robotit voivat olla joko ihmismaisia humanoideja, hyvinkin mekaanisen nakoaisia laitteita tai
elain- tai sarjakuvamaisia olioita (Kozima & Nagakawa 2006, 271). Yksi tunnetuimmista
sosiaalisista roboteista lienee Aldebaranin NAO-robotti, jota on laajalti kaytetty mm.
tietotekniikan ja luonnontieteiden opetuksessa peruskoulusta yliopistoihin (Aldebaran

viralliset internetsivut).

Feil-Seiferin ja Mataricin (2005) mukaan sosiaaliset robotit voidaan jakaa avustaviin
robotteihin, sosiaalisesti vuorovaikutteisiin robotteihin ja naiden yhdistelmiin eli sosiaalisesti
avustaviin robotteihin. Avustavat robotit antavat tukea ihmiskayttgjalle joko fyysisen tai ei-



fyysisen kontaktin kautta. Niiden paaasiallinen tarkoitus on avustaa liikkumarajoitteisia
henkiloita.  Sosiaalisesti  vuorovaikutteisten  robottien  tarkoitus on  puhtaasti
vuorovaikutuksellisuus, missa korostuvat seka puhe etta eleet. (Feil-Seifer & Mataric 2005,
465.) Tallaisia robotteja ovat erityisesti niin sanotut kaverirobotit, jotka pystyvat
mukautumaan vuorovaikutustilanteisiin  eri henkildiden vaatimalla tavalla (Fong,
Nourbakhsh & Dautenhahn 2003, 146). Feil-Seiferin ja Mataricin (2005, 465) mukaan
sosiaalisesti avustavat robotit sijoittuvat kahden edella mainitun tyypin valimaastoon ja
niiden tarkoitus on avustaa vuorovaikutuksen kautta. Tallaisia robotteja voidaan kayttaa
erityisesti oppimisen tukemisessa (Feil-Seifer & Mataric 2005, 465). Sosiaalisesti avustava
robotti voi oppimistilanteesta, opetuksen sisallosta, oppilaan tarpeesta ja ohjaavasta
aikuisesta riippuen toimia esimerkiksi toverina, tuutorina tai valineena (Mubin, Stevens,
Shahid, Al Mahmud & Dong 2013, 1.) Sosiaalisten taitojen harjoitustilanteissa kaytetyt
robotit voidaan taman luokittelun perusteella katsoa kuuluvan paaasiallisesti sosiaalisesti

vuorovaikutteisten robottien ryhmaan.

2.2. Sosiaalinen teknologia oppimisen tukena

Taman hetkisen tutkimustiedon mukaan teknologiavalineiden kaytosta on hyotya
oppimiselle. Kuten esimerkiksi Lukas (2014, 39) esittaa, teknologia valineena on jotain,
jonka avulla voidaan edistaa oppimista ja alykkyyttd vaikuttamalla kognitiivisiin
toimintoihimme. Lukas (2014, 33) on tarkastellut teknologian kayton hydtyja myos
kasvatuksellisesta nakokulmasta ja toteaa, ettd sen kayton kautta voidaan vahvistaa
oppilaan omaa toimijuutta teknologian kayttajana ja oppijana passiivisen kuuntelun sijaan.
Lukas (2014, 33;35) kiteyttaa, etta teknologiaa tulisi kayttaa apuvalineena ja kannustimena
henkilokohtaiseen kehitykseen, yhteistydbhon ja positiiviseen kommunikaatioon, ei
ainoastaan tarjoamaan valmista tietoa ja temanttisia sisaltoja. Tarkoituksena on ylittaa
osallistujien aiempi osaaminen ja auttaa heita saavuttamaan jotain uutta (Paavola 2012,
115).

Sosiaalinen robotti on teknologinen valine, vaikka se voikin omata hyvinkin uskottavia
inhimillisia piirteitd (Fong, Nourbakhsh & Dautenhahn 2003). Robotin teknologisuus
saatetaan unohtaa helposti, silla ihmiselld on taipumus kohdella mita tahansa hiemankin

sosiaalisuuteen viittaavia ominaisuuksia omaavaa teknologiaa jossain enenevissa maarin



sosiaalisena agenttina, pelkan tyovalineen sijaan (Mubin ym. 2013). Tassa tutkimuksessa
sosiaalinen robotti kasitetaan seka teknologiavalineena, etta sosiaalisena agenttina.
Teknologisuus korostuu erityisesti silloin, kuin sosiaalinen robotti on ihmisen etdohjaama,
kuten vaikkapa robottinukke Robota (Billard, Dautenhahn & Hayes 1998). Sosiaalinen
agenttius painottuu sosiaalisen robotin ollessa autonominen, jollainen on esimerkiksi

lelumainen Keepon (Kozima & Nagakwa 2006).

2.3. Sosiaaliset taidot

Jos sosiaalista robottia halutaan kayttaa sosiaalisten taitojen kehittdmisen apuna, on talloin
pystyttava erittelemaan, mista osa-alueista kyseiset taidot koostuvat. Sosiaalisten taitojen
maaritelmia on useita ja ne ovat vahvasti aikaan ja paikkaan sidottuja (Keltinkangas-
Jarvinen 2010, 20), mika lisda osa-alueiden tunnistamisen haastavuutta. Useissa
maaritelmissa kuitenkin korostuu yksilon kyky yhdistella ja hyodyntad omaksumiaan
toimintamalleja onnistuakseen vuorovaikutustilanteissa joko ympariston tai taman itsensa

asettamien tavoitteiden mukaan (esimerkiksi Spence, 2003, 85).

Sosiaaliset taidot koostuvat useista intra- ja interpersoonallisista toimista, jotka Kalliopuska
(1995) on teoksessaan jakanut vuorovaikutukseen (1), kuten keskusteluun ja kuunteluun
liittyviin taitoihin, tunteita kasitteleviin ja itsesaatelytaitoihin (2) seka suunnittelu- ja
paatoksentekotaitoihin (3). Sosiaaliset taidot eivat ole biologisia ominaisuuksia, kuten
sosiaalisuus, vaan ne opitaan vuorovaikutuksessa (Keltinkangas-Jarvinen 2010, 17).
Spence (2003) kuitenkin huomauttaa, etta lapsen yksilolliset kognitiiviset taipumukset voivat
vaikuttaa sosiaalisten taitojen ilmenemiseen vuorovaikutustilanteessa. Han tarkentaa, etta
yksilo saattaa esimerkiksi omata heikot ongelmanratkaisutaidot tai karsia kognitiivisesta
hairiosta, kuten tarkkaavuus- ja yliaktiivisuushairiosta. Yksilo saattaa tuntea
hermostuneisuutta tai jopa aggressiota, tai olla aarimmaisen kilpailuhenkinen, mika voi
johtaa sosiaalisten viestien tulkinnan epaonnistumiseen ja vaikuttaa nain yksilon omaan
viestintaan. (Spence, 2003, 85-86.)

Tassa tutkimuksessa sosiaalisia taitoja tarkastellaan edelld mainituista kolmesta osa-

alueesta kasin. Ensimmainen naista eli vuorovaikutustaidot ovat nekin jaettavissa kolmeen



ryhmaan (Wicksted ym. 2012). Wickstedin ym. (2012) jaottelun mukaisesti
vuorovaikutustaitojen ryhma sisaltaa itseilmaisulliset- taidot, sosiaaliseen havaitsemiseen
littyvat- taidot sekd vuorovaikutuksellisen tasapainon yllapitamiseen liittyvat taidot.
Itseilmaisulliset taidot sisaltavat nonverbaalisia ja verbaalisia piirteitd seka puheen sisallon
tarkastelun. Sosiaalisia taitoja arvioitaessa verbaalisista reaktioista seurataan esimerkiksi
aanensavya ja voimakkuutta sekd puheen nopeutta ja selkeyttda. Non-verbaalisista
responsseista oleellisia ovat katsekontaktin laatu ja maara, kasvonilmeet, kehonasennot
seka tilan ja elekielen kaytto. Sosiaaliseen havaitsemiseen liittyvien taitojen olennainen osa
on viestien kulttuurinmukainen dekoodauskyky eli purkaminen. Kolmas ryhma sisaltaa
vuorovaikutuksellisen tasapainon yllapitamiseen liittyvia taitoja, kuten vastauksen
tuottamiseen  kuluva aika, puheen vuorottelu sekda vihjeet huomiosta ja
kiinnostuneisuudesta, kuten vahvistussanat "aivan" ja "ahaa" tai paan nyokkaykset.
(Wicksted ym. 2012, 9-11.)

Turteds kasimslevit- ja Suannitiely- |8
Vworovakutustaioct 15058 RS0t PRMOCsanethotacol

Kuva 1 Sosiaalisten taitojen osa-alueet Kalliopuskaa (1995) & Wickstedtia ym. (2012) mukaillen

Toinen sosiaalisten taitojen osa-alue kasittaa seka omien etta toisten tunteiden kasittelyn
taidot. Sosiaalisten taitojen puutteet voivat ilmeta heikkojen vuorovaikutustaitojen lisaksi
my0s naiden taitojen heikkouksina. (Chabibihan, Javed, Ang & Aljunied 2013, 6.) Hairioita
voi esiintya esimerkiksi omien tunteiden kasittelyssa, toisten tunteiden tunnistamisessa ja
ryhmatoiminnoista ahdistumisena. Niiden seuraukset voivat johtaa toisen mielen
ymmartamisen vaikeuteen, vahaisiin ihmissuhteisiin seka toisten ilmeiden, ruumiinkielen ja
sosiaalisten vihjeiden ymmartamattomyyteen. (Chabibihan ym. 2013, 5.) Kolmas osa-alue
eli suunnittelu- ja paatoksentekotaidot sisaltavat esimerkiksi ongelmanratkaisutehtavien

suorittamisen. Vaikeudet myods talla osa-alueella ennakoivat Spencen (2003) mukaan



puutteita sosiaalisissa taidoissa. Spencen (2003, 91) mukaan sosiaalisesti vaativampien
tilanteiden tunnistamisen vaikeus johtaa kyvyttomyyteen muodostaa ja valikoida eri
toimintavaihtoehtoja, mika saattaa johtaa kulttuurisesti vahemman hyvaksyttyyn

kayttaytymiseen.

Vaikka kaytannossa sosiaaliset taidot ovat nahdakseni edella mainittujen osa-alueiden
kompleksisia yhdistelmia, tassa tutkimuksessa niita tarkastellaan toisistaan irrallisina,
kehitettavissa olevina taitoina. Kyseinen kolmijako mahdollistaa myos sosiaalisen robotin
eksperttiyden yksityiskohtaisemman tarkastelun sosiaalisten taitojen kehittamisen kannalta.

2.4. Sosiokulttuurinen ekspertti oppimisen tukena

Oppiminen tapahtuu aina vuorovaikutuksessa ja sisaltdd kullekin kulttuuriymparistolle
ominaisia asenteita ja toimintamalleja (Hakkinen & Arvaja 1999, 1). Myos tama tutkimus
perustuu edellda mainitun kaltaiseen, sosiokulttuuriseen, kasitykseen oppimisesta.
Oppimista ja taitojen omaksumista edistaa se, etta aloittelija saa kehittaa omia taitojaan
taitavamman yksilon ohjauksessa, turvallisessa ymparistossa. Talloin puhutaan
sosiokulttuurisen ekspertin ja noviisin valisesta vuorovaikutuksesta ja lahikehityksen
vyohykkeesta (zone of proximal development) (Vygotsky 1978).
Lahikehityksenvyohykkeella aloittelija toimii oman toimintakykynsa ja taitojensa ylarajoilla
(Saljo 2000, 46). Ekspertin avulla ja vuorovaikutuksessa taman kanssa, on noviisin
mahdollista yltaa alueille, joihin han ei yksin toimiessaan paasisi (Chaiklin 2003, 41.)

Tassa tutkimuksessa tarkastellaan sosiaalisen robotin roolia eksperttiyden nakokulmasta.
Siksi on my0Os syyta tarkemmin tuoda esiin ekspertin tehtavat oppimistilanteessa. Wood,
Bruner ja Ross (1976) erittelevat artikkelissaan “ The Role of tutoring in Problem Solving”
keinoja tukea oppilaan tehtavan suorittamista. He puhuvat oppimista avustavasta tuutorista,
josta tassa tutkimuksessa kaytetaan nimitysta ekspertti selkean eron tekemiseksi vertaisen
ja asiantuntijan valilla. Ekspertin tehtdvana on kannustaa ja innostaa oppilasta (noviisi)
suorittamaan annettua tehtavaa, antaa yksityiskohtaisia ohjeita ja nayttaa mallia taman
kehitys- ja taitotason mukaisesti (Wood, Bruner & Ross 1976). Esimerkiksi Scassellatin
(1998) ja Chabibihanin ym. (2013) tutkimusten perusteella voidaan todeta, etta varhaisimpia

mallintamisen muotoja ilmenee jo vauvan ja hoitajan valilla katsekontaktin ja jaetun huomion



kautta, mika nayttaisi olevan oleellinen seikka myos sosiaalisten taitojen oppimisen
kannalta.

Lisaksi suoritettavan tehtavan tulee olla tarpeeksi yksinkertainen ja ekspertin tulisi pystya
kontrolloimaan noviisin turhautumisen tunteita (Wood, Bruner, & Ross, 1976, 98).
Sosiaalisten taitojen sisaistamiseksi noviisin tulee paasta harjoittelemaan taitojaan aitoihin
sosiaalisiin vuorovaikutustilanteisiin, joista on tarkea saada palautetta (Spence 2003, 86).
Ekspertin ja noviisin suhdetta kuvaakin mielestani hyvin oppipoikajarjestelma. Siina
oppipoika tarkastelee asiantuntevan henkilon toimintaa ja aloittaa taidon opettelun
yksinkertaisimmista tehtavista edeten vaativimpiin (Saljo 2000, 41; 46).

MALLINTAMINEN
YKSITYISKOHTAISET OHJEET
INNOSTAMINEN

TURHAUTUMISEN KONTROLLOIMINEN

TEHTAVAN MUKAUTTAMINEN KEHITYSTASOON

EKSPERTTIYDEN OSA-ALUEET

PALAUTE

Wood, Bruner ja Ross (1976) ja Spence (2003)

Kuva 2 Eksperttiyden osa-alueet johdettuna Woodin ym. (1976) & Spencen (2003) nakemyksista

Tassa tutkimuksessa sosiaalisen robotin eksperttiytta tarkastellaan suhteessa sosiaalisiin
taitoihin ja niiden kehittamiseen. Eksperttiyden toteutumista kasitellaan paaosin Woodin,
Brunerin ja Rossin (1976) teorian viiden eksperttiyden osa-alueen pohjalta, mutta niiden

rinnalle on tuotu myos Spencen (2003) tarkeaksi nostama palautteen antaminen.



10

3. Tutkimuksen tarkoitus ja tutkimuskysymykset

Tutkimukseni  johtoajatuksena, eli sen perusidean, tarkastelunakokulman ja
oletusasenteiden kiteymana (Hirsjarvi, Remes & Sajavaara 1997, 38), toimii nakemykseni
siitd, ettd teknologia tulee saamaan yha suurempaa jalansijaa kouluinstituutiossa ennen
kaikkea opetuksen apuvalineena. Bill Gatesia (2007) lainaten, robottiteollisuus voi hyvinkin
olla maailmaa, ja nain ollen nahdakseni myos opetusta, mullistava ilmio, aivan kuten
tietokoneteollisuus aikanaan. Aiempien havaintojen perusteella vaitan, etta teknologia, jota
kaytamme informaaleissa oppimistilanteissa, tulee ajallaan leviamaan myos formaaleihin
oppimisymparistoihin. Tutkimusta raamittaa my0s sosiokulttuuriseen teoriaan perustuva
nakemykseni  asiantuntevamman  henkilon lasndolon ja avun merkityksesta
taitamattomamman taitojen kehitykselle, seka havaintoni sosiaalisen robotiikan saamasta
enenevastda huomiosta lehdissa ja uutisvirroissa. Johtoajatukseni sai taydennysta
omakohtaisesta aiheesta, opettajuudesta. Opettajana on mielestani tarkeaa pystya
toimimaan lapsille tutun teknologian kanssa informaalin ja formaalin oppimisen valisen
kuilun kaventamiseksi. Tulkintani mukaan julkisessa keskustelussakin kouluinstituution
nahdaan usein olevan aikaansa jaljessa, mutta taman tutkimuksen kautta koen avaavani

oven myos edellakavijyyteen.

Tutkimuksen paatutkimuskysymys ja tutkimuksen apukysymykset ovat muodostettu edella
esitellysta johtoajatuksesta. Paatutkimuskysymyksessa yhdistyy kolme eri tekijaa:
sosiaalinen robotiikka, eksperttiyden merkitys oppimiselle ja sosiaaliset taidot.
Paatutkimuskysymys kiteyttaa tutkimuksen kohteena olevat aihealueet halutusta
nakokulmasta eli sosiaalisen robotin kyvysta toimia ekspertting, kun tarkastellaan lasten
sosiaalisten taitojen kehittamista. Hirsjarven ym. (1997, 120) mukaan osaongelmien kautta
pyritdan vastaamaan paatutkimuskysymykseen, joiden avulla kerataan olemassa olevaa
tietoa ja rakennetaan kehys perusteluille. Taman tutkimuksen apukysymyksien kautta
kerataan tarkempaa tietoa sosiaalisten taitojen harjoitustilanteista, tarkastellen seka
harjoituksen kohteena olleita sosiaalisia taitoja, niiden harjoitusmenetelmia, etta itse
sosiaalista robotiikkaa.
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Paatutkimuskysymys:
- Milla eksperttiyden osa-alueilla sosiaalinen robotti on kykenevainen toimimaan lapsen
sosiaalisia taitoja kehittaessa?

Apukysymykset:
1. Mita sosiaalisia taitoja sosiaalisen robotin avulla on harjoitettu?
2. Miten kyseisia sosiaalisia taitoja on harjoitettu?

3. Miten sosiaalinen robotti on toiminut harjoitustilanteissa?

Sosaainen obotika

- Sosisalnen robots
~% SOOI NeN o S0SRANSI0N LARONN
/ SScom RANTETISeN
easperTINg
Sosiaaiisien 181000 _///
COpEmingn

Kuva 3 Tutkimusongelman asettelu

Ennakko-oletukseni on, ettd sosiaalisen robotin kautta pystytdan tukemaan sosiaalisten
taitojen kehittymista, mutta sen mekaanisuuden ja niin sanotun tilannetajun puutteen vuoksi
se ei voi olla sosiaalisten taitojen asiantuntija. Robotin kanssa vuorovaikutuksessa
ollessaan lapsi ei voi saada autenttista inhimillistd mallia eikd paase harjaannuttamaan
sosiaalisia taitojaan. Sosiaalinen robotti on kuitenkin oletettavasti lahempana ihmista kuin
muu sosiaalisten taitojen kehittamisessa kaytetty teknologia, koska se on lahes tai
kokonaan itsenainen kokonaisuus ja lasna lapsen omassa toimintaymparistossa. Oletan
siis, ettd sosiaalinen robotti on viela talla hetkella enemman teknologiavaline, kuin

sosiaalinen agentti.

Taman tutkimuksen tarkoitus ei ole kattaa koko olemassa olevaa tietoa sosiaalisen
robotiikan tutkimuksista. Tutkimuksen avulla pyritadn muodostamaan paatelmia ja esityksia
siitd, milla tavoin sosiaalinen robotiikka pystyy jo nyt tayttamaan eksperttiyden vaatimia
kriteereja. Lisaksi tavoitteena on tehda havaintoja siitd, mita sosiaalisen robotiikan osa-
alueita tulevaisuudessa tulisi kehittaa, jotta se voisi olla uskottava sosiaalisten taitojen
oppimista edistava tuki.
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4. Tutkimuksen toteutus

4.1. Arvioiva synteesi

Tama tutkimus on kirjallisuuskatsaus, jossa on sovellettu Cooperin (1998, 5) jasennysta
tutkimuksen teon viidesta vaiheesta. Tama tutkimus rakentuu niin, ettd ensin on
muodostettu tutkimusongelma, sen jalkeen hankittu aineisto ja analysoitu se, sitten
kirjoitettu auki analyysin avulla tehdyt havainnot ja viimeiseksi arvioitu tutkimuksen ja sen
lahteiden luotettavuutta. Kirjallisuuskatsaukselle tyypillisesti tamankin tutkimuksen tarkoitus
on tehda yhteenveto ja kriittinen analyysi sosiaalisen robotiikan tutkimuksista ja sosiaalisen
robotin kyvysta toimia sosiaalisten taitojen sosiokulttuurisena eksperttina. Tarkoituksena on
koota mahdollisimman ajan tasalla oleva ja selkea kokonaisuus kasiteltavasta aiheesta ja
nostaa esiin tulevaisuuden tutkimuskysymyksia sen puitteissa. (Cronin, Ryan & Couglan
2008, 38.)

Tama tutkielma ei noudata tarkalleen mitaan tiettya kirjallisuuskatsauksen menetelmaa,
vaan on ennemminkin yhdistelma kuvailevan kirjallisuuskatsauksen alalajia, integroivaa
kirjallisuuskatsausta, ja meta-analyysin ala-lajia, metasynteesia. Salmisen (2011, 6)
mukaan kuvaileva kirjallisuuskatsaus on metodina vapaamuotoisempi, kuin systemaattinen
kirjallisuuskatsaus tai meta-analyysi. Vaikka taman tutkimuksen aihepiiri on selkeasti rajattu,
integroivalle kirjallisuuskatsaukselle tyypillisesti aineiston ja raportoinnin suhteen ei ole
asetettu tiukkoja standardeja (Salminen 2011, 6). Kangasniemi, Utriainen, Ahonen, Pietil3,
Jaaskelainen ja Liikanen (2013, 292-295) selventavat, ettd luonteeltaan kuvaileva
kirjallisuuskatsaus on aineistolahtoista ja pyrkii ymmartamaan tutkittavaa ilmiota. Heidan
mukaansa se on myos hyodyllinen metodi tutkittaessa ja kootessa yhteen tietoa aiheesta,
jonka aiempi tutkimustieto on viela hajanaista (Kangasniemi ym. 2013, 295), kuten myos
tassa tapauksessa. Sosiaalisen robotiikan sovelluksista kasvatuksellisiin kysymyksiin
nayttaa olevan viela varsin vahan tutkimusta. Mielestani kuvailevan otteen avulla pystytaan

parhaiten tuomaan esiin kyseisen aihealueen parissa tehtyja tutkimuksia ja kayttotapoja.

Integroivalle kirjallisuuskatsaukselle tyypillisia kriittisia arvioita (Salminen 2011, 7) analyysiin
tuodaan sosiaalisen robotin eksperttiyteen liittyvia tuloksia tarkastellessa. Tassa
tutkimuksessa kaytetty aineisto ei kuitenkaan ole kovin laaja, mika on Salmisen (2011, 8)
mukaan integroivalle tutkimukselle painvastaista. Syyna tahan on taman tutkimuksen

kannalta relevanttien tutkimusten vahyys ja laajemman aineiston kasittelyn haastavuus.
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Meta-analyysin mukaisesti tassa tutkimuksessa keskitytaan selvasti kuvailevaa katsausta
enemman tekemaan arvioita, koonteja ja johtopaatoksia kasiteltavastd aihealueesta
(Salminen 2011, 12). Tama toteutuu tutkimuksen aineiston kasittelyssa ja tutkimuksen
johtopaatosten osuudessa, jossa sosiaalista robotiikkaa tarkastellaan osin myds ylemmalla
tasolla, opettajaa vastaavana kasvattajana. Lisaksi arvioidaan ennakko-oletuksen pitavyytta
keskittyen sosiaalisen robotin luonteeseen teknologiavalineena ja sosiaalisena agenttina.
Metasynteesin mukaisesti tutkimuksen tulokset ovat kasitellystd aineistosta tehtyja
yhteenvetoja, joissa yhdistetyista asioista tulee enemman kuin osiensa summa (Salminen
2011, 11). Metasynteesista eriavasti tassa tutkimuksessa yhteenvetoja tai koonteja
samanlaisuuksista tai erilaisuuksista ei tehda ainoastaan yhden aihealueen sisalla
(Salminen 2011,12), vaan usean eri aihealueen puitteissa (ks. tutkimusongelman asettelu
Kuva 3). Sen sijaan niiden pohjalta tehdaan aiemmin tarkastelemattomia huomioita ja
paatelmia sosiaalisen robotiikan eksperttiydesta kasvatuksellisten kysymysten puitteissa.

4.2. Aineiston haku ja esittely

Tassa  tutkimuksessa  tutkimusaineiston @ haku on  suoritettu  integroivalle
kirjallisuuskatsaukselle tyypillisesti implisiittisesti, mika tarkoittaa, ettei aineiston haun
tavoille tai niiden raportoimiselle ole asetettu tarkkoja kriteereja (Kangasniemi ym. 2013,
295-296). Tama johtui siita syysta, ettei tutkimuksen aihealueiden sisallosta tai laajuudesta
ollut ennakkoon tietoa, mikad vaikeutti nain ollen myds aineiston haun rajaamista.
Sosiaalisen robotiikan ja sosiaalisten taitojen tutkimusaineistoa haettiinkin useilla
menetelmilla. Nopeasti muodostunut ymmarrys tutkimusten niukkuudesta johti kayttamaan
hyvin yleispatevia hakusanoja ja niiden yhdistelmia. Suurin osa tutkimuksen aineistoksi
paatyneista tutkimuksista 10ytyi yhdistelmilla “social robotics and social skills” tai “social
robotics and education”. Hakukoneina kaytettiin paaosin Google Scholar —hakukonetta ja
Nelliportaali-tietokantaa. Tutkimukselle olennaisia tieteellisia julkaisuja ja tutkimuksia
haettiin myos aiheeseen perehtyneiden tutkijoiden nettisivuilta heidan julkaisujensa listoilta
(esimerkiksi Chabibihan ja Scassellati), seka muiden teosten lahdeluetteloiden avulla. Nain
oli mahdollista |0ytda julkaisuja, jotka hakusanoilla haettaessa rajautuivat pois.
Tutkimusaineistoa etsittaessa kavi ilmi, ettd useat sosiaalisen robotiikan ja sosiaalisten
taitojen valista suhdetta kasittelevat artikkelit viittaavat toinen toisiinsa ja niiden tekemisessa
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on saatettu kayttda samoja lahdeteoksia. Tutkimukset ja niiden tulokset alkoivat melko
nopeasti toistamaan toisiaan. Lisaksi huomioitavaa on, ettd samat ihmiset olivat olleet
kirjoittamassa useita tieteellisia julkaisuja samasta aihepiirista. Kymmenesta julkaisusta
koostuva aineisto on julkaistu aikavalilla 2001-2014. Olemassa olevan tutkimuksen

niukkuuden vuoksi julkaisuajankohtaa ei rajattu tarkemmin.

Aineiston analyysin pohjana toimii sosiaalisen robotiikan tutkimuksia ja tieteellisia
artikkeleita siita, miten kyseista teknologiaa voidaan kayttaa sosiaalisten taitojen oppimisen
tukena. Suuri osa aineistosta on tieteellisia konferenssipapereita tai tieteellisten journaalien
julkaisuja, joiden Kkirjoittajat ovat yliopistollisia tutkijoita tai tutkimusryhmia. Iso osa
lapikaydyista tutkimuksista ei paatynyt lopulliseen analyysiin, sillda ne vastanneet
tutkimuskysymyksiin, vaan kasittelivat pikemminkin robotin oppimista ihmiselta tai robotin
spesifeja ominaisuuksia. Aineisto valikoitui sen mukaan, kuinka hyvin ne kuvasivat
sosiaalisten taitojen harjoitustilanteita, joissa sosiaalinen robotti oli mukana. Kasitellyssa
aineistossa kuvataan sosiaalisen robotin kayttda seka yhden, ettd useamman lapsen
kanssa, jotka artikkelista riippuen vaihtelivat ialtdan ollen kuitenkin arviolta paivakoti- ja
peruskouluikaisia. Tutkimusaineiston kuvaamissa sosiaalisten taitojen harjoitustilanteissa
on kaytetty toisistaan hyvinkin erilaisia sosiaalisia robotteja, mikd mahdollisti robottien

keskinaisen vertailun mm. fyysisten ominaisuuksien ja autonomisuuden asteen mukaan.



Taulukko 1 Aineisto

Artikkelin nimi Artikkelin tekija(t) Julkaisuvuosi Numerokoodi
Emotional Storytelling | Leite, I., McCoy, M., 2014 1
in the Classroom: Lohani, M., Ullman,
Individual versus D., Salomons N.,
Group Interaction Stokes, C., Rivers, S.
between Children and | & Scassellati, B.
Robots
How Children with Anzalone, S.M., 2014 5
autism, spectrum Tilmont, E.,
disorder behave and Boucenna, S., Xavier,
explore the 4- J., Jouen, A., Bodeau,
dimensional N., Maharatna, K.,
environment during a | Chetouani, M. &
joint attention Cohen, D.
induction task with a
robot
Interactive Robots as Kozima, H. & 2006 6
Facilitators of Nakagawa, C.
Children’s Social
Development
Social robots as Kim , E.S., Berkovits, 2012 8
embedded reinforcers | L.D., Bernier, E.P.,
of social behavior in Leyzberg, D., Shic, F.,
children with autism Paul, R. & Scassellati,
B.
Why robots? A survey | Cabibihan, J., Javed, 2013 9
on the roles and H., Ang Jr, M. &
benefits of social Aljunied, S.M.
robots in the therapy
of children with autism
Robotic assistants in Robins, B., 2005 10
therapy and education | Dautenhahn, K.,
of children with Boekhorst, R.T. &
autism: can a small Billard, A.
humanoid robot help
encourage social
interaction skills?
Can social Werry, |., 2001 12

interactions skills be
taught by a social
agent? the role of a
robotic mediator in

autism therapy

Dautenhahn, K.,
Ogden, B. & Harwin,
W.

15
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Toward Socially Feil-Seifer, D. & 2008 13
Assistive Robotics For | Matari'c, M.J.
Augmenting
Interventions For
Children With Autism

Spectrum Disorders

How social robots will | Scassellati, B. 2005 14
help us to diagnose,
treat, and understand

autism

Children, robotics, Johnson, J. 2003 19

and education

4.3. Aineiston analyysi

Aineiston analysoimisessa on mukailtu teorialahtdistd systemaattista sisallonanalyysia,
minka pohjalta olennaista on tehda havaintoja, paatelmia ja arvioita (ks. Tuomi & Sarajarvi
2004). Tassa tutkimuksessa havaintoja, paatelmia ja arvioita tehdaan sosiaalisen robotiikan
soveltuvuudesta sosiaalisten taitojen ekspertiksi kyseisten taitojen harjoitustilanteiden
pohjalta. Tutkimuksen tarkastelunakokulmaksi valikoitui sosiokulttuurinen eksperttiys, joten
myOs analyysi on rakennettu sen osa-alueista kasin. Teoriaosuudessa maariteltyja
sosiokulttuurisen ekspertin ominaisuuksia ja niiden toteutumista arvioidaan analyysin avulla
sosiaalisten taitojen kontekstissa. Analyysi toteutettiin strukturoidun analyysirungon
(Taulukko 2 ja 3) avulla. Taulukointi toi aineiston kasittelyyn ja analyysin tekoon
systemaattisuutta ja sen avulla on helpompi osoittaa, mihin tutkimuksen johtopaatokset

perustuvat.

Tutkimusaineistosta haluttiin selvittda, millaisia sosiaalisia taitoja sosiaalisen robotin kanssa
toimiessa on ilmennyt ja millaisissa tilanteissa seka& miten robotti on tilanteessa toiminut.
Taulukointi tehtiin kahteen otteeseen. Ensin koottiin yhteen sosiaalisen robotiikan
tutkimuksissa ilmenneet sosiaalisten taitojen muodot, jotka identifioitiin sosiaalisten taitojen
teorian ylakasitteiden (itseilmaisulliset taidot, tunnetaidot seka suunnittelu- ja
paatoksentekotaidot) alle. Jokaisen taidon kohdalta merkittiin yl6s, miten taitoa harjoitettiin
konkreettisesti sosiaalisen robotin kanssa ja sen jalkeen arvioitiin, mita eksperttiyden osa-

alueita sosiaalinen robotti kussakin harjoitustilanteessa naytti toteuttavan. Koska usean
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sosiaalisen taidon harjoittamiseen liittyi useita eksperttiyden osa-alueita, tehtiin taulukointi
uudelleen eksperttiyden osa-alueiden mukaan. Viimeisimman taulukon avulla oli helppo
huomata, mitd sosiokulttuurisen ekspertin piirteita sosiaalinen robotti ilmensi useimmin.
Taulukoinnin avulla tapahtunut tiedon paloittelu ja lokerointi helpottivat eri osien tarkastelua

ja kriittista arviointia.

Esittelen tulokset kootusti korostaen niita sosiaalisen robotiikan puolia, jotka tukevat robotin
eksperttiytta sosiaalisten taitojen harjoittamisen parissa. Tuon myds esiin ne eksperttiyden
osa-alueet, joihin kasiteltyjen sosiaalisen robotiikan tutkimusten perusteella sosiaalinen
robotti ei ainakaan viela talla hetkella ylla. Johtopaatokset -osiossa tulokset nostetaan
yleisemmalle tasolle, ja tarkastellaan tilanteen ja oppilaan tarpeiden vaikutuksia sosiaalisen
robotiikan eksperttiydelle. Arvioin my0s sosiaalisen robotiikan mahdollisuuksia toimia
autonomisena, opettajaa vastaavana, oppilaan kehitysta ja kasvua ohjaavana tekijana.
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5. Sosiaalisen robotiikan mahdollisuudet ja rajoitukset
sosiokulttuurisena eksperttina toimimiseen

5.1. Aineiston kuvaus

Autististen lasten parissa tehdyissa tutkimuksissa (esimerkiksi Scassellati 2005; Chabibihan
ym. 2013; Kim ym. 2012) huomio on keskitetty erityisesti autismin diagnosoinnin
helpottamiseen seka sen hoitoon opetuksen ja harjoittelun kautta. Autismi on kyvyttomyytta
samaistua toisiin jo syntymasta saakka, joten sen varhainen tunnistaminen ja hoidon
aloittaminen sosiaalisten taitojen kehittamiseksi on aarimmaisen tarkeaa (Scassellati 2005,
2). Sosiaalista robotiikkaa on tutkittu sosiaalisten taitojen edistamisen kannalta 1ahinna
autististen pienten lasten parista, silla erityisesti heilla esiintyy sosiaalisten taitojen
kehittymisen ja ilmentymisen hairioita (Scassellati 2005, 1). Artikkeleissa kasitellaan sita,
miten sosiaalisen robotiikan avulla voidaan vaikuttaa lapsen vuorovaikutustaitojen,
emotionaalisen tietoisuuden ja paatoksentekotaitojen kehittamiseen. Kasitellyssa
aineistossa sosiaalinen robotti on hyvin pitkalti nahty seka vuorovaikutteisena valineena

(sosiaalinen agentti) etta mekaanisena laitteena (teknologiavaline).

5.2. Harjoitustilanteissa esiintyvat sosiaaliset taidot

Tassa osiossa esittelen ne sosiaalisten taitojen osa-alueet, joita tutkimusaineiston
harjoitustilanteissa on sosiaalisen robotin kanssa harjoitettu ja kuvaan, miten harjoittelu on
tapahtunut. Olennainen huomio on, etta sosiaalisen robotin avulla on kyetty tukemaan
usean sosiaalisten taitojen osa-alueen kehittamista. Harjoitusmetodeja ja robotin toimintaa
tarkasteltaessa oli mahdollista nostaa esiin ne eksperttiyden osa-alueet, joita sosiaalinen

robotti kussakin tilanteessa naytti toteuttavan.

Tutkimusartikkeleissa kuvatuissa harjoitustilanteissa esiintyi huomattava maara erilaisia
sosiaalisia taitoja jokaiselta sosiaalisten taitojen osa-alueelta. Suurin osa taidoista koski
kuitenkin vuorovaikutukselliseen kanssakaymiseen liittyvaa osaamista. Seuraavaksi eniten
esiintyneista taidoista oli sijoitettavissa tunteita kasittelevien ja itsesaatelytaitojen
kategorioiden alle, ja vain yhdesti taidon saattoi katsoa kuuluvaksi suunnittelu- ja
paatoksentekotaitoihin. Vuorovaikutustaitoihin liittyvia itseilmaisullisia taitoja lapsen ja

sosiaalisen robotin harjoitustilanteessa olivat katsekontakti, jaettu huomio, puhe ja aloitteen
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tekeminen. Havainnointitaidoista tilanteissa esiintyi toiminnan havainnointia vieresta,
imitaatiota seka ilmeiden ja eleiden tulkintaa. Vuorovaikutuksellisen tasapainon
yllapitamisen taitoja esiintyi vuoron ottamisen muodossa. Tunteiden kasittelyyn liittyvista
taidoista harjoiteltiin tunteiden tunnistamista ja nimeamista. ltsesaatelytaitoja harjoitettiin
erityisesti vuoron odottamisen muodossa pelejd pelatessa. Suunnittelu- ja
paatoksentekotaitojen parista harjoitustilanteissa esiintyi ainoastaan valinnan tekoa

koskevia seikkoja.

Taulukko 2 Sosiaalisten taitojen ilmeneminen tutkimusaineiston
harjoitustilanteissa

SOSIAALISTEN TAITO HARJOITTELUN EKSPERTTIYS MUUT HUOMIOT LAHDE
TAITOJEN TAPA
RYHMA

VUOROVAIKUTUSTAIDOT

ITSEILMAISUL- Robotin silmiin - Moni toiminnoista ilmeni

katsominen, lapsen j_a aikui§evn“véhll'a
LISET TAIDOT osoittaminen, - Lelumainen, varikas,
" i kiinnostava, saman
sanoittaminen . . .
! inen, -Mallintaminen kokoiken, liikkuva
Véhemman uhkaava kuin
Reagointi 1 tami aikuinen
kosketukseen tai -innostaminen - Moni toiminnoista ilmein
Katsekontakti muuhun lapsen ja aikuisen valilla 6,9, 10, 14
vuorovaikuttei n -Tehtivi - Olennaista robotin
) . ulkomuoto, robotti teki jotain
aloitteeseen kml::fam‘ammen hassua
ehitystasoon - Eitiedeta, mika kirvoittaa
Robotti dantelee ja puhetta
saa lapsen ottamaan
kontaktia
-Mallintaminen
Robotin

silménliikkeiden

N A -Innostaminen
seuraaminen: katseen

Jaettu huomio siirtaminen 5.6,8,10
lapseen,ohjaajaan tai -Tehtévéan
leluihin mukauttaminen

kehitystasoon

Robotin kdskeminen,
kysymyksia robotille, -Innostaminen 8,12,13

Puhe )

kysymyksia robotista

8,9, 10, 13,
14,17
-Innostaminen - Aikuinen usein
kannustamassa,
Robotti kannustaa kontaktiin
. Koskeminen, -Palaute ja antaa positiivisen
Aloitteen lahestyminen, palautteen (=palkitsee)
. uhuminen - valoin, liikkein (taputus),
tekeminen P -Tehtévin aanin (musitkki) -Likkuva
mukauttaminen robotti rohkaisee ottamaan
kehitystasoon kontaktia,
- Kontakti ohjaavaan
aikuiseen (14)
HAVAINNOINTI- Robotin ja toisen
lapsen tai robotin ja -Mallintaminen
2RO Toimi aikuisen toiminnan Seurattiin, miten robotin
oiminnan seuraaminen, robotin Yksitviskohtaiset Kanssa Vo’i toimia 6,17
. s i -Yksityiskohtaise
havainnointi ulkoisten oh‘eety
ominaisuuksien )
mukauttaminen
-Mallintaminen 9,10,12
. . Robotin liikkeiden _Innostaminen Robotin reaktiot palkintona ja
Imitaatio matkiminen rohkaisuna

-Palaute




Taulukko 2 Sosiaalisten taitojen ilmeneminen tutkimusaineiston
harjoitustilanteissa

-Tehtévéan
mukauttaminen
kehitystasoon

Robotti 4annahti ja Tehtavin 14
IImeiden ja katsoi tlet!ya pgllkkaa, mukauttaminen Mita rpbom haluaa, mita
X X lapsen tuli tunnistaa, kehi robotti tarkoittaa?
eleiden tulkinta | mita robotti halusi. ehitystasoon
VUOROVAIKU- -Mallintaminen
TUKSELLINEN | .
Vuoron Pelien pelaaminen, -Innostaminen 89
TASAPAINO ] liikkeiden matkiminen ’
ottaminen -Tehtsvin
mukauttaminen
kehitystasoon
TUNTEITA KASITTELEVAT TAIDOT JA ITSESAATELYTAIDOT
TUNTEIDEN - -Mallintaminen 1,8,9
Tunteiden Interaktiivinen
roolipeli, Tunnetilojen . . - "
TULKINTA tunnistaminen ja nimepéminen robotijn -Tehtévén Vain rajattu maré tunteita
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5.3. Sosiaalisten taitojen kehittaminen sosiaalisen robotin eksperttiyden
nakokulmasta

Tassa osiossa tuon esiin, milla sosiokulttuurisen ekspertin osa-alueilla sosiaalisen robotin
voidaan nahda pystyneen toimineen sosiaalisten taitojen harjoitustilanteissa ja mita
rajoituksia silla eksperttiyden nakokulmasta voisi olla. Tulokset on johdettu yksittaisista
harjoitetuista sosiaalisista taidoista, jotka on ryhmitelty kunkin eksperttiyden osa-alueen alle
(taulukko 3). Kun pystytaan yksityiskohtaisesti tunnistamaan, milla osa-alueilla sosiaalinen
robotti on jo nyt kykenevainen toimimaan ja kuinka itsenaisesti, mahdollistuu sen kayton
arviointi myos muiden opetuksellisten ja kasvatuksellisten tehtavien parissa. Selkeasti
eniten sosiaalinen robotti kykeni tutkimusartikkeleissa esitellyissa harjoitustilanteissa
toteuttamaan mallintamista, innostamaan toimintaan ja mukauttamaan tehtavia lapsen
kehitystasoa vastaavaksi. Sosiaalinen robotti on myos kykenevainen antamaan palautetta
ja kontrolloimaan turhautumista. Eniten puutteita sosiaalisella robotilla on yksityiskohtaisten

ohjeiden antamisessa.

Taulukko 3 Sosiaaliset taidot jasennettyna eksperttiyden mukaan

Malli il Yksityi: htaiset ohjeet Innostaminen Palaute Turhautumisen Tehtdvan mukauttaminen

kontrollointi kehitystasoon

Katsekontakti Toiminnan havainnointi, miten olla | Katsekontakti Aloitteen tekeminen | Itsehillinta Katsekontakti

vuorovaikutuksessa

Jaettu huomio Ohjeistava aikuinen antaa | Jaettu huomio Imitaatio Tehtévien Jaettu huomio
yksityiskohtaiset ohjeet mukauttaminen
kehitystasoon
turhautumista

kontrolloiva tekija

Imitaatio Puhe Aloitteen tekeminen

Vuoron ottaminen Aloitteen tekeminen Imitaatio
Sosiaalinen taito

Tunteiden Imitaatio limeiden ja eleiden tulkinta

nimedminen

Toiminnan Vuoron ottaminen Vuoron ottaminen

havainnointi

Valinnan tekeminen Tunteiden nime&minen

Itsehillinta

Valinnan tekeminen
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5.2.1. Mallintaminen

Mallintamisella on tutkimusartikkeleissa viitattu 1ahinna sosiaalisen robotin tai tilanteessa
olevan kolmannen henkilon toimintojen kopioimiseen (ks. esim. Feil-Seifer & Mataric 2008;
Werry ym. 2001). Sosiaalisen robotin kanssa toimiessaan lapsi pystyy mallintamaan fyysisia
likkeita, jotka valmistavat lasta vaikeampiin mallintamistehtaviin (Robins, Dautenhahn,
Boekhorst & Billard 2005). Mallintamisen avulla voidaan harjoitella jaetun huomion
muodostamista, kun robotti silmien liikkkeilla nayttaa, miten huomiota voi kohdistaa haluttuun
esineeseen tai asiaan. Mallintamisella, josta tutkimuksissa kaytetaan myos nimitysta
imitaatio, on todettu olevan suora vaikutus sosiaalisten taitojen kehittymiseen (Robins ym.
2005, 106). Imitaatiota harjoitettiin Robinsin ym. (2005) tutkimuksessa suurimmaksi osaksi
fyysisten liikkeiden kautta, missa robotti naytti ensin likkeen ja lapsen tuli toistaa se itse.
Imitaation harjoittelu onnistui myds niin pain, etta lapsi teki ensin liikkkeen ja robotti toisti sen
(Kozima & Nakagawa 2006, 280). Vaikka fyysistd imitaatiota kaytettin useassa
terapiaistunnossa sosiaalisia taitoja kehittavana metodina (Chabibihan ym. 2013; Kozima &
Nakagawa 2006; Robins ym. 2005; Scassellati 2005; Werry ym. 2001), ei niiden yhteydesta
taitojen siirtymiselle tosi elaman tilanteisiin I0ytynyt mainintaa. Tutkimuksissa ei myoskaan
huomioitu sita, mita tapahtui, jos robotti ei pystynytkaan toistamaan lapsen tekemaa liiketta.
Voitaisiinkin katsoa, ettd vaarana on lapsen mielenkiinnon loppuminen tai etta tilanne saa
aikaan negatiivisia, ehka oppimistakin estavia tunteita, kuten vaikkapa turhautumista ja

aggressiota.

Tutkimuksissa ei otettu juurikaan kantaa imitaatioharjoittelun keston merkitykseen.
Aineistosta ei myoskaan pystynyt tekemaan yleista paatelmaa siita, kuinka nopeasti lapset
mahdollisesti kyllastyivat imitaatioharjoitteluun. Erityisesti normaalisti kehittyneet sosiaaliset
taidot omaava lapsi ei valttamatta jaksa tehda kovin montaa toistoa, jos liike on pelkka kaden
nostaminen, kuten esimerkiksi Feil-Seiferin ja Mataricin (2008) autististen lasten
terapiasessioissa. Erilaisia peleja pelatessaan lapsi paasisi seuraamaan ja mahdollisesti
imitoimaan haastavampia ja nain myos pitkakestoisemmin motivoivia liikkeita. Toisaalta
lapsen taitotason selvasti ylittavat liikkkeet saattavat jalleen olla motivaatiota ja oppimista
estava tekija. Tutkimuksessa kaytetyn eksperttiyden maaritelman mukaan sosiaalisen
robotin tulisikin pystya tunnistamaan ja mukautumaan lapsen kehitystasoon (Wood, Bruner
& Ross 1976). Tama vaatisi kuitenkin hyvin laajan liikkeiden kirjon omaamista ja jonkinlaista

tunnistusmekanismia.
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Chabibihanin ym. (2013) mukaan pelien kautta lapsi pystyy mallintamaan liikkeiden ohella
my0Os vuoron ottamista seuraamalla robotin toimintaa. Mallintamista voi tapahtua myds silta
osin, etta aikuinen voi aluksi tehda lapsen kanssa yhdessa liikkeita ja nayttaa, miten robotti
toimii, jonka jalkeen lapsi jatkaa harjoittelua itsenaisesti (Robins ym. 2005; Werry ym. 2001).
Talldin nahdakseni eksperttina toimii osittain harjoittelutilanteen aikuinen, ei niinkaan
sosiaalinen robotti. Mallintamista voi tapahtua myos lapsen ja vertaisen valilla (Kozima &
Nakagawa 2006, 283; Werry ym. 2001). Kuten esimerkiksi Werry ym. (2001) huomasivat
tutkimuksessaan, samassa tilanteessa olevat lapset eivat valttamatta ota toisiinsa suoraan
kontaktia, mutta saattavat tarkkailla toistensa toimintaa robotin kanssa hyvinkin tiiviisti ja
alkaa jaljitelld sitd osin tai kokonaan. Myos tassa tilanteessa itse robotin eksperttiyden
voidaan katsoa olevan hieman kyseenalainen, silla merkittavaa tuntuu olevan enemmankin

se, miten vertainen kayttaytyy, kuin mita robotti tekee.

Emotionaalisen puolen kehittdmisen osalta lapsen on sosiaalista robottia mallintamalla
mahdollista oppia erilaisia tunteiden ilmaisun tapoja, kun metodina kaytetaan esimerkiksi
interaktiivista tarinankerrontaa (Feil-Seifer & Mataric 2005, 466). Lapsi voi my0s seurata
usean robotin valistd emotionaalista roolipelia, mita Leite ym. (2015) pitavat parempana
vaihtoehtona, kuin oppilaan aktiivisen osallistumisen niihin. Leiten ym. (2015) mukaan
aktiivinen osallistuminen roolipeliin voi johtaa ei-toivottuihin seurauksiin, joita nahdakseni
voivat olla esimerkiksi sosiaalisten viestien virhetulkinnat, mielen pahoittaminen ja vaarien
toimintamallien harjaannuttaminen. Vaikka ehdotuksen pohjalla on hyva ajatus, ei se
kuitenkaan ota huomioon oppijan osallisuuden tarkeytta oppimiselle, mita mm. Niemi (2008)
pitaa olennaisena erinadisten taitojen kehittymiselle. Voitaisiinkin siis ajatella, etta pelkastaan
mallioppiminen ei kehita oppijan omia kaytannon kykyja. Mielen pahoittamista ei voi valttaa
tosielamassakaan, joten sen aarimmainen valttely harjoitustilanteissakin voisi nahda olevan
turhaa. Leiten ym. (2015) tutkimuksessa ei otettu kantaa siihen, mita etua roolipelille tai
oppimistilanteelle on kayttdad robotteja ihmisten sijaan. Kuten Lukas (2014) esittaa,
teknologiaa on turha kayttaa sen kayttamisen takia, vaan vain jos sille on perusteltu tarve.
Tallaista tarvetta ei kuitenkaan Leiten ym. (2015) tutkimuksessa esitelty. Voisi olettaa, etta
ihmisten esittama roolipeli otettaisiin vakavammin, koska esiintyjat ovat todellisia ihmisia,

toisin kuin mekaaniset ja usein jopa lelumaiset robotit.

Konkreettisesti tunteiden tunnistamista ja nayttamista lapsi voi harjoitella tunnistamalla,

nimeamalla ja toistamalla robotin tekemia tunneilmaisuja ohjaavan aikuisen pyynnosta,
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kuten tehtiin Kimin ym. (2012) tutkimuksessa. Tassa kohtaa ongelmalliseksi kysymykseksi
eksperttiyden kannalta nousee mielestani se, onko ekspertti ennemmin itse robotti vai
iimeita etdohjaava aikuinen. Jotta sosiaalinen robotti voisi olla mallintamisen ekspertti, tulisi

sen pystya autonomisesti esittamaan sille koodattuja tunneilmaisuja.

5.2.2. Yksityiskohtaisten ohjeiden antaminen

Yhdestakaan tutkimuksesta ei kaynyt ilmi, ettd sosiaalinen robotti olisi itse ohjeistanut lasta
tehtavien tai toimintojen tekemisessa. Sen sijaan, kuten edella mainittu, harjoitustilanteessa
mukana oleva ohjaava aikuinen antoi sanalliset ohjeet ja ohjasi lapsen huomiota haluttuihin
asioihin (Kim ym., 2012; Kozima & Nakagawa 2006). Mutta jalleen, tallaisissa tilanteissa
suuremman roolin voidaan nahda olevan tilanteen aikuisella tai vertaisella, kuin itse
robotilla. Ainoana esimerkkina sosiaalisen robotin kyvysta ohjata lapsen toimintaa voidaan
katsoa olleen tilanne, jossa lapsi paasi seuraamaan vertaisen tai aikuisen toimintaa robotin
kanssa (Kozima & Nakagawa 2006). Nain yksinkertaisten toiminnallisten esimerkkien kautta

robotti pystyi kolmannen osapuolen avulla opastamaan lasta toimimaan kanssaan.

5.2.3. Innostaminen

Innostamisella tarkoitetaan tassa yhteydessa lapsen motivoimista ottamaan ja olemaan
kontaktissa joko sosiaalisen robotin tai muiden harjoitustilanteissa olevien toimijoiden
kanssa. Sosiaalinen agentti eli esimerkiksi sosiaalinen robotti, tuutori tai virtuaalinen agentti,
voi valittaa omaa innostuneisuuttaan opittavaa asiaa kohtaan, mika innostaa myds oppijaa
(Johnson & Rickel 1999, 13). Scassellatin (2005, 2) mukaan sosiaalisen robotin kyky
innostaa lasta on sen suurin etu. Sosiaalinen robotti voi valittda innostuneisuuttaan
esimerkiksi likehtimalla tai kasvonilmein (Kozima & Nagakawa 2006). Robotin erilainen
olemus, liikkkuminen, aantelyt tai puhuminen, seka lapsen toimintoihin reagoiminen saa
aikaan sen, etta lapsi pitaa tata sosiaalisena toverina ja kannustaa ottamaan siihen
kontaktia seka olemaan vuorovaikutuksessa sen kanssa (Chabibihan ym. 2013; Kozima &
Nagakawa, 2006).

Robotin on todettu olevan lahestyttavampi, kun se on kayttajansa kanssa saman kokoinen,
jolloin sen kanssa on myos helpompi muodostaa katsekontakti (Chabibihan ym. 2013).
Robotti motivoi vuorovaikutukseen enemman myos silloin, kun se on selkeasti mekaanisen
nakoinen tai lelumainen, kuin jos se olisi ihmisen nakdinen (Chabibihan ym. 2013; Robins
ym. 2005; Feil-Seifer & Mataric 2005). Juuri epaihmismaisyys vetaa lapsen huomiota
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puoleensa (Chabibihan ym. 2013). Erityisesti autistiset lapset toimivat melko luontaisesti
mekaanisten ja teknologisten laitteiden kanssa (Werry ym. 2001). Tutkimuksissa kaytetaan
usein elainta muistuttavaa tai sarjakuvamaista sosiaalista robottia (Chabibihan ym. 2013),
silla lemmikkien ja elainten on todettu saavan aikaan sosiaalista interaktiivisuutta ihmisissa
(Kim ym. 2012, 1046). Lelumaisen ESRA-robotin avulla tehdyssa tutkimuksessa seka
autistiset, etta kontrolliryhman lapset viihtyivat robotin seurassa, koskettelivat sita, puhuivat
sille daneen ja hymyilivat, mika on autististen lasten arjessa epatavanomaista (Scassellati
2005, 3).

Tulkintani mukaan sosiaalisen robotin ulkomuoto ei kuitenkaan ole riittava tekija
yllapitamaan kiinnostusta sita kohtaan, silla kuten Koziman ja Nagakawan (2006, 276)
tutkimuksesta voi huomata sosiaalisten taitojen puutteista karsivat lapset saattoivat
kyllastya robottiin jo 15 minuutin jalkeen. Nakisinkin, etta sosiaalisen robotin ulkomuodon
voisi olettaa olevan olennaisin ensimmaisilla tapaamiskerroilla, jotta vuorovaikutuskynnys
saataisiin mahdollisimman alhaiseksi. Oppilaat, jotka kuitenkin pysyivat kiinnostuneena
robotista pitkankin aikaa, jopa yli 20 harjoituskertaa, yrittivat opettaa talle sanoja, puhuivat
sille ja huolehtivat sen vaatetuksesta (Kozima & Nagakawa 2006, 281). Tassa kohtaa on
huomioitava, ettd lapset, jotka jaksoivat pysya kiinnostuneita robotista, omasivat
tavanomaisesti kehittyneet sosiaaliset taidot. Havainto kuitenkin nostaa esiin tarpeen tutkia
hoivan ja huolenpidon merkitystd vuorovaikutuksen kestolle myds autististen lasten ja
sosiaalisen robotin valilla. Voidaan ajatella, etta mita kauemmin lapsi jaksaa olla
kiinnostunut robotista, sita enemman avautuu mahdollisuuksia harjoitella sosiaalisia taitoja

sen kanssa.

Sosiaalisen robotin kanssa toimiminen motivoi lasta jakamaan innostuneisuuttaan ja
kannustaa nain sosiaaliseen vuorovaikutukseen itsensa lisaksi myos aikuisen tai vertaisen
kanssa (Feil-Seifer & Matari 2008), joko tahallisesti tai vahingossa (Kozima & Nakagawi
2006). Kim ym. (2012) ovat tutkimuksessaan todenneet lapsen tekevan enemman
vuorovaikutteisia aloitteita sosiaalisen robotin lasna ollessa, kuin toimiessaan pelkastaan
vertaisen tai aikuisen kanssa. Erityisesti jaetun huomion hetket ja katsekontaktien maara
lisaantyvat aikuisen kanssa (Chabibihan ym. 2013). Anzalone ym. (2014) ovat todenneet
tutkimuksessaan autististen lasten parissa, etta itse robotin kanssa jaetun huomion hetket
olivat harvemmassa, erityisesti silloin kun sita yritettiin harjoittaa vain katseen siirrolla ilman

sanallista ohjeistusta, kuin oikean ihmisen kanssa. Tassa on mielestani olennaista huomata,
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ettd robotilla ja tilanteen uutuudella on saattanut olla vaikutusta tutkimuksen tuloksiin.
Tilanne on saattanut olla lapselle liian jannittava ja nain ollen ollut toimintaa estava tekija.
Nahdakseni vahainenkin vuorovaikutus robotin tai ihmisen kanssa harjoitustilanteen aikana
on kuitenkin sosiaalisten taitojen kehittymisen kannalta positiivinen asia. Lyhytkestoisetkin
sosiaalisten taitojen kehittymiselle olennaiset katsekontaktit tai jaetun huomion hetket
robotin tai ihmisen kanssa auttavat lasta siirtdmaan harjoitustilanteessa opittuja taitoja

kaytettavaksi myos muiden ihmisten kanssa (Chabibihan 2013, 21.)

Feil-Seifer ja Mataric (2008) raportoivat spontaanin puheen maaran kasvamisesta
sosiaalisen robotin kanssa toimiessa. Keskustelua esiintyy lasten, seka lasten ja ohjaavan
aikuisen kesken koskien sita, mita robotti voi tehda ja millaisia ominaisuuksia siina on (Werry
ym. 2001). Ei kuitenkaan tiedeta, johtuuko vuorovaikutuksellisten aloitteiden ja puheen
maaran kasvu esimerkiksi siita, etta tilanne on uusi ja se koetaan innostavaksi (Robins ym.
2005; Feil-Seifer & Mataric 2008) vai toistuuko ilmié myos jatkossa. Lisaksi kiinnostavaksi
kysymykseksi nousee se, toistuuko ilmid myds tavanomaiset sosiaaliset taidot omaavien
lasten keskuudessa, silla puheen maaran kasvun havainnot ovat tehty ainoastaan

autististen lasten parista.

Johnsonin (2003) artikkelista “Children, robotics and education” selviaa, etta sosiaalinen
robotti voi innostaa vuorovaikutukseen vertaisten kanssa myods olemalla toiminnan kohde.
Talla tarkoitetaan sita, etta oppilaat yhdessa suunnittelevat ja rakentavat sosiaalisen robotin.
Johnsonin (2003) mukaan sosiaalisen robotiikan parissa tehtavat tehtavat ja yhteinen
paamaara vahvistavat tiimityotaitoja, seka ryhmakoheesiota, silla tehtavan suorittamiseksi
oppilaiden on oltava vuorovaikutuksessa toistensa kanssa ja ratkaistava erilaisia ongelmia.
Olisi kuitenkin myds hyva huomioida, etta tilanne saattaa myos olla innostumista estava
tekija, jos lapsella on puutteita sosiaalisissa taidoissaan. Johnsonin (2003) artikkelissa
sosiaalinen robotti nahtiin paaasiassa teknologisena valineena, eika niinkaan sosiaalisena
agenttina. Artikkelin perusteella ei siis pysty sanomaan, voiko sosiaalinen robotti toimia
ryhmatyotilanteen oppimista tukevana ja ohjaavana uskottavana eksperttind. Myoskaan
muista artikkeleista ei 16ytynyt mainintaa kyseisesta asiasta.

Sosiaalisen robotin suurin etu muihin olemassa oleviin menetelmiin verrattuna
innostamisesta puhuttaessa on nahdakseni se, ettd esimerkiksi virtuaalista agenttia

(tietokonepelien hahmo) ei voi koskettaa, mutta robottia voi. Chabibihanin ym. (2013, 38)
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mukaan on myos todennakoisempaa, etta koska sosiaalinen robotti voi olla fyysisesti lasna
lapselle tutussa arjen tilanteessa, helpottuu sen kanssa opittujen taitojen siirtaminen myos
muihin vuorovaikutustilanteisiin. Aikuiseen nahden robotin selkea etu on, etta se koetaan
vahemman uhkaavana ja on nain ollen helpommin lahestyttava (Chabibihan ym. 2013, 38).
Yhdestakaan analysoitavana olleesta tieteellisesta julkaisusta ei kuitenkaan selvinnyt,
innostaako sosiaalinen robotti vuorovaikutukseen samalla tavalla lasten iasta ja
sukupuolesta riippumatta. Voisi olla esimerkiksi aiheellista tutkia, viehattaako lelumainen
robotti vanhempia lapsia samalla lailla, kuin nuorempia vai koetaanko se tylsaksi ja
lapselliseksi.

5.2.4. Palaute

Ihmiseen verrattuna robotti on heikompi itsendisesti maarittdmaan tarpeen vaativaa
vastausta lapselta tuleviin vuorovaikutuksellisiin viesteihin (Chabibihan ym. 2013, 38),
mink& voi nahda vaikuttavan myoOs palautteen antamisen onnistumiseen. Palautteen
antamisen kannalta voisikin nahda olevan kannattavampaa kayttdad mieluummin
etaohjattavaa, kuin autonomista robottia. Talloin robottia ohjaavasta aikuisesta tulee
kuitenkin lapsen toimintoihin reagoiva taho robotin sijaan ja nain ollen myos oppimistilanteen
ekspertti. Etdohjattuna sosiaalinen robotti on ennemminkin pelkka teknologiavaline, kuin

sosiaalinen agentti.

Sosiaalisen robotin antaman palautteen etu on kuitenkin sen yksinkertaisuus ja valittomyys,
mika ilmeni Chabibihanin ym. (2013) tutkimuksesta. Toisaalta riskina voi olla, etta liian
yksinkertainen palaute jaada irralliseksi tilanteesta tai palautteen kohde tulkitaan vaarin,
jolloin sen merkitys saattaa kadota. Sosiaalinen robotti voi antaa palautteen erilaisin aanin,
valoin, liikkein tai muin toiminnoin, mika osoittaa lapsen toiminnan olleen toivottua
(Chabibihan ym. 2013, 13). Koziman ja Nagakawan (2006) tutkimuksessa palaute tuli seka
robotin erilaisina liikkeina, ettd aanin “pop pop pop”. Robotti voi myods lapsen toimintoja
imitoimalla valittaa viestin, ettd taman toiminta oli toivottua ja rohkaista nain lasta jatkamaan
(Chabibihan ym. 2013; Robins ym. 2005; Werry ym. 2001).

Lisaksi sosiaalisen robotin kayttamisen etu on, ettd lapsen on mahdollista turvallisesti
kokeilla erilaisia vuorovaikutustapoja ja tulkita robotin tunteita ilman tosielaman vaaroja
(Parsons ym. 2000, 164-165). Koska robotti kuitenkin pystyy ilmaisemaan muun muassa
pettymysta (Kim ym. 2012) tai tyytyvaisyytta (Kozima & Nagagawa 2006), pystyy se nain
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valittamaan lapselle tunnelatautuneen palautteen taman toimista. Jos palautteella
ilmaistaan kaytoksen olleen ei-toivottua, voi tdma aiheuttaa lapsessa mielipahaa. Nain voi
tapahtua kuitenkin my0s tosielamassa ja olisikin tarkeaa, etta lapsi oppisi kasittelemaan
myOs tallaisia tilanteita. Pohdinnan kohteeksi voisi nain katsoa nousevaksi, miten
negatiiviset tunteet tai negatiivinen palaute vaikuttavat sosiaalisten taitojen oppimiseen.
Nakisin, ettd virheiden osoittamisen sijaan positiivinen vahvistaminen on palautteen
annossa parempi vaihtoehto. Talldin palaute voi olla jopa vuorovaikutukseen motivoiva
tekija, silla sen kautta lapsi oppii ymmartamaan mika on sosiaalisesti toivottua kaytosta.
Tama on erityisen hyodyllista, jos lapsella on ongelmia itsenaisesti valita kulttuurisesti
korrekti tapa toimia sisaisten toimintamalliensa joukosta. Virheiden esiintuominen saattaa

taas tehda lapsesta aiempaa epavarman sosiaalisia toimintoja valitessaan.

Sosiaalisen robotin kayttamisen etu palautteen annossa voisi olla siind, etta se ei pysty
varsinaisesti pahoittamaan mieltdan lapsen toimiessa sosiaalisesti epakorrektilla tavalla.
Vertainen sita vastoin voi pahoittaa mielensa syvastikin, etenkin silloin, jos tama ei ymmarra
miksi hanen toimintansa nahdaan epakorrektina. Palautteen antamiseen liittyen
kiinnostavaa olisi selvittaa, onko palaute uskottavampaa, kun se tulee oikealta ihmiselta,
kuin robotilta. Tasta ei analysoidussa aineistossa ollut minkaanlaista mainintaa.
Lahtokohtaisesti ihmisen voisi katsoa olevan lahempana lapsen todellista elamaa ollen nain
vaikuttavampi palautetta antava taho. Toisaalta tilanne saattaa hyvinkin muuttua, jos
roboteista tulee tulevaisuudessa ihmisen kumppani ja luonnollinen (ei kummaksuttu tai

kyseenalaistettu) osa arkea.

5.2.5. Turhautumisen kontrollointi

Turhautumisen kontrolloimisella tarkoitetaan keinoja, joilla sosiaalinen robotti kykenee
auttamaan lasta hillitsemaan turhautumistaan ja muita negatiivisia tunnereaktioita
sosiaalisten taitojen harjoittelutilanteiden yhteydessa. Turhautumisen voidaan nahda olevan
seurausta esimerkiksi liian haastavasta sosiaalisiin taitoihin liittyvasta tehtavasta tai liian
nopeasta etenemistahdista, kuten seuraavaksi yksityiskohtaisemmin esitellaan.

Scasselati ym. (2005) toteavat, ettd sosiaalisen robotin vahvuus sosiaalisten taitojen
harjoittamisessa on sosiaalisten arsykkeiden rajoittamisen mahdollisuus. Heidan mukaansa
robotti pystyy viestimaan vain muutamia perustunteita eika se laheta ristiriitaisia viesteja

vaikkapa niin, ettd puheen sisaltd ei vastaakaan kaytettya aanensavya. Viestien
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ristiriitaisuuden voi nahda olevan niiden dekoodausta vaikeuttava tekija. Toisaalta viestin
sisaltoa tukeva puheen intensiteetti ja intonaatio luultavasti helpottavat sen ymmartamista.
Robotin kayton tueksi Scassellati (2005) esittaa kuitenkin myods sen, etta robotti pysyy
toistamaan toimintoja tasmalleen samalla tavalla useaan kertaan. Feil-Seiferin ja Mataricin
(2008) seka Werry ym. (2001) mukaan sosiaalinen robotti auttaa lasta toteuttamaan
vaikeampia sosiaalisia tehtavia, kunhan sen toiminta on saanndnmukaista ja
toimintaymparisto turvallinen seka& ennustettavissa oleva. Toisin sanoen sosiaalisten
arsykkeiden ja  vastausreaktioiden yksinkertaisuus, saannonmukaisuus, seka
vuorovaikutustilanteiden ennustettavuus kontrolloivat myos turhautumista, kun lapsi tietaa,

mita on tulossa ja mita mistakin seuraa.

Edella mainittujen seikkojen perusteella sosiaalisen robotin voi katsoa olevan jopa parempi
vaihtoehto ihmiseen verrattuna turhautumisen kontrolloimisen kannalta, silla kokemukseni
mukaan ihmisen viestinta saattaa vaihtelevasta mielialasta tai tunnetilasta riippuen olla
ajoittain epajohdonmukaista ja ristiriitaista. Turhautumista kontrolloivat ennakoitavat ja
sosiaalisesti vahemman haastavat vuorovaikutustilanteet eivat kuitenkaan vastaa
tosielaman tilanteita, joihin lapsen tulisi myos tottua. Voitaisiinkin nahda, etta sosiaalisen
robotin kyky kontrolloida turhautumista on hyodyllisinta silloin, kun harjoitetaan lapsen
sosiaalisia perustaitoja. Sosiaalisen robotin mahdollisuuksista kontrolloida usean lapsen

turhautumista samanaikaisesti ei tutkimusaineiston perusteella voida sanoa mitaan.

Sosiaalisen robotin valineellinen luonne korostuu Scassellatin (2005) julkaisussa, missa sen
katsottiin olevan turhautumisen kontrolloimisen kannalta erityisen hyodyllinen siina
mielessa, ettd sen avulla pystytaan tallentamaan informaatiota harjoitus- ja tosielaman
tilanteista. Naiden tallennusten pohjalta on jalkeenpain mahdollista analysoida
turhautumisen syita. Autististen lasten koteihin on esimerkiksi annettu robotteja, joiden
avulla asiantuntijat voivat saada asianmukaisempaa tietoa lasten sosiaalisista kyvyista

ilman suuria kenttakoejarjestelyita (Scassellati 2005, 7-8).

5.2.6. Tehtavan mukauttaminen kehitystasoon
Sosiaalinen robotti on helposti kustomoitavissa kayttajan tarpeiden ja kehitystason mukaan
niin muodon kuin kayttaytymisenkin osalta, ja on muutenkin taysin kontrolloitavissa (Kim ym.

2012, 1047; Robins ym. 2005). Autistisille lapsille yksinkertaisemmat ja helpommin
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tulkittavat lelut ovat mieluisampia (Robins ym. 2005; Werry ym. 2001), joten on oletettavaa,
ettd myos naiden lasten kanssa toimivien sosiaalisten robottien tulisi omata vahemman
piirteita ja toimintoja. Niin fyysiset mallinnettavat liikkeet kuin tunneilmaisujenkin maara, ovat
saadettavissa helposta vaikeampaan (Robins ym. 2005). Nain toimiminen lapsen
lahikehityksen vyohykkeella mahdollistuu.

Jaetun huomion harjoittelussa robotti on ohjelmoitu niin, etta lapsen on helppo seurata sen
katsetta kohti haluttua objektia. Elavaa hahmoa mallintava opas voi ohjata lapsen huomiota
katseella, aanilla ja liikkeilla, jolloin voidaan harjoitella huomion kohdistamista ja vahvistaa
kognitiivisia taitoja, seka elekielen tulkintaa (Kozima & Nagakawa 2006). Oletettavasti
sosiaalisen robotin katse ei pompi eika sen huomio siirry akillisesti muualle samalla tavalla

kuin ihmisilla, mika on robotin etu.

Vuoron ottamista voidaan sosiaalisen robotin kanssa harjoitella pelien kautta. Robotti ja
lapsi voivat esimerkiksi potkia vuorotellen palloa tai leikkia hippaa (Chabibihan ym. 2013,
23.) Peleissa tapahtuvan vuoron ottamisen harjoittelun kautta harjoitetaan tulkintani mukaan
my0s vuorovaikutuksellisen tasapainon yllapitamista. Arkipaivan tilanteessa tama tasapaino
voisi tarkoittaa esimerkiksi vuoron ottamista ja odottamista keskustelutilanteessa. Erityisesti
autistisilla lapsilla ilmenee usein kyvyttomyyttda antaa muille vuorovaikutustilanteen

toimijoille tilaa (Werry ym. 2001).

Aloitteen tekemisen opettelussa robottia on kaytetty niin, etta lapsen on tullut painaa nappia
tai sanallisesti pyytaa lelua. Lapsen saama lelu toimii osittain palkintona, mika edistaa
lapsen aloitteellisuutta jatkossa, harjoittelutilanteiden ulkopuolella. (Feil-Seifer & Mataric
2008.) Henkilokohtaisesti suhtaudun hieman kriittisesti tallaiseen palkkiolla motivoivaan
oppimiseen, silla mielestani ihmisen tulee ymmartaa toimintojensa syyt ja tarkoitus, jotta
pystyy kayttamaan taitojaan erilaisissa sosiaalisissa tilanteissa sujuvasti. Metodin voi
kuitenkin katsoa olevan toimiva siind mielessa, ettd lapsen ei tarvitse aloittaa heti
haastavammasta vuorovaikutustavasta, kuten sanallisesta pyynnosta, mika nayttaisi olevan

erityisesti autistisille lapsille vaikeata.

Tunteiden tunnistamisen ja nimeamisen opettelussa sosiaalisen robotin etu on, etta robotti
omaa vain rajatun maaran tunteita (kuten aiemmin esitetty), jolloin niita on helpompi

tunnistaa (Chabibihan ym. 2013, 23). Taman voi katsoa olevan etu ihmiseen nahden
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erityisesti autististen lasten kanssa toimiessa. Paatoksenteon yksinkertaistaminen voidaan
taas toteuttaa esimerkiksi niin, etta lapsi saa valita, millaisessa muodossa haluaa palautteen
(valot, aanet, toiminnot) vain nappia painamalla (Chabibihan ym. 2013, 13—14). Lisaksi
Chabibihanin ym. (2013) tutkimuksesta selviaa, etta yksinkertaisten pelien kautta lasta
voidaan opettaa odottamaan vuoroaan ja toisen reaktiota. Lapsen taitotasosta riippuen
odottamisaika voi ensin olla lyhyempi ja pidentya Kkarsivallisyystason kasvaessa
(Chabibihan ym. 2013).

Suurin osa edella mainituista harjoitustilanteista toteutettu autististen lasten parissa, joten
tietoa ei ole siita, palveleeko tallainen tehtavien yksinkertaistaminen sosiaalisten taitojen
kehittymista myos tavallisessa koululuokassa. Oletettavaa on, etta peruskouluikaiset lapset
pystyvat jo melko monimutkaiseen sosiaaliseen vuorovaikutukseen ja tulkitsemaan nain
my0s monimutkaisia viesteja. Nain ollen kysymykseksi nousee, katoaako sosiaalisen
robotin tuoma hyaty ja tuleeko ekspertista noviisi?



32

6. Johtopaatokset

Tassa tutkimuksessa tarkasteltiin sosiaalisen robotiikan mahdollisuuksia ja rajoituksia
sosiokulttuurisena eksperttind toimimiselle lapsen sosiaalisten taitojen kehittamisen
nakokulmasta. Tutkimuksen tarkoituksena oli selvittaa, milla sosiokulttuurisen ekspertin
osa-alueilla sosiaalinen robotti kykenee toimimaan ja milla osa-alueilla sitd pitaa viela
kehittaa, jotta se voisi toimia uskottavana oppimista edistavana sosiaalisena agenttina.
Tallainen tarkastelu on merkittavaa selvittddksemme, miten sosiaalista robotiikkaa
pystyttaisiin parhaiten hyddyntamaan kasvatuksen ja opetuksen parissa. Sosiaalisen
robotin kyetessa autonomisesti auttamaan lasta saavuttamaan parempia tuloksia niinkin
monimutkaisten taitojen, kuin sosiaaliset taidot parissa, pystynee se toteuttamaan muitakin
kasvatus- ja opetustehtavia. Sosiaalisten taitojen kehittamisen kannalta tarkastelu on
tarkeaa, silla vaikka tulevaisuudessa oppiminen tapahtuisikin enenevissa maarin teknologia
avusteisesti, tulee lapsen silti oppia Kkulttuurisesti hyvaksytyt vuorovaikutustavat
sosiaalistuakseen yhteiskuntaansa ja tullakseen sen taysi valtaiseksi jaseneksi.

Tutkimuksen aineistona kaytettiin sosiaalisen robotiikan tutkimuksia sosiaalisten taitojen
kehittamisen harjoitustilanteista sekd muita tieteellisia julkaisuja sosiaalisen robotiikan
kaytettavyydesta sosiaalisten taitojen kehittamisen kannalta. Tutkimuksen lahtdkohtana oli
epaily sosiaalisen robotin soveltuvuudesta sosiaalisten taitojen kehittdamiseen sen
mekaanisuuden vuoksi. Oletuksena oli, etta koska sosiaaliselta robotilta puuttuu niin sanottu
tilannetaju, ei se pysty toimimaan uskottavasti sosiaalisten taitojen ekspertting, taitojen
oppimista edistavana vuorovaikutuskumppanina. Tutkimuksen edetessa selvisi kuitenkin
hyvin pian, ettei talla ollutkaan aivan niin suurta merkitysta, kuin aluksi oletettiin. Kasitellysta
aineistosta selvisi, etta sosiaalisen robotiikan avulla on saatu aikaan positiivisia tuloksia
sosiaalisten taitojen terapiaistunnoissa erityisesti alakouluikaisten autististen lasten parista
(Scassellati 2005; Kanda 2004; Anzalone ym. 2014; Kim 2013). Sosiaalisen robotin pystyi
katsoa voivan toimivan usealla eksperttiyden osa-alueella, mutta sen autonomisuuden aste
tuntui olevan usein eksperttiyttd maarittava tekija. Jos sosiaalinen robotti on ihmisen
etaohjaama, toimii eksperttina talldin ennemminkin ihminen robotin sijaan. Sosiaalisen
robotin eksperttiyteen saattaa nahda vaikuttavan myOs harjoitustilanteiden lasten
sosiaalisten taitojen asteen. Sosiaalisesti kyvykkaampien lasten kanssa sosiaalisen robotin
eksperttiys on epavarmempaa, kuin esimerkiksi autististen lasten. Saavuttaakseen

ekspertin aseman ja onnistuakseen uskottavasti vuorovaikutustilanteessa ihmisen kanssa,
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tulisi robotin omata laaja kirjo erilaisia toimintatapoja ja kyeta valitsemaan niista kullekin
tilanteelle sopivin. Edellda mainittujen huomioiden pohjalta voidaan paatella, etta jos
sosiaalista robotiikkaa halutaan kayttda opetuksen ja kasvatuksen apuna tavallisissa
koululuokissa, tulee nimenomaan sen autonomisuuteen ja erilaisten tilanteiden
tunnistamisen kykyyn seka vuorovaikutusreaktioiden sujuvuuteen kiinnittaa erityisesti

huomiota.

Sosiaalinen robotti omaa kuitenkin jo monta eksperttiyden ominaisuutta, joiden kautta
pystytddn vaikuttamaan niin lapsen vuorovaikutustaitoihin, emotionaalisiin- ja
itsesaatelytaitoihin, kuin paatoksenteko- ja ongelmanratkaisutaitoihinkin. Vaikka sosiaalinen
robotti viela talla hetkelld on heikompi reagoimaan itsenaisesti tarpeen vaatimalla tavalla
lapselta tuleviin viesteihin, on sen etu sen yleisolemuksellinen kiinnostavuus. Suurelta osin
sosiaalinen robotti kokonaisuutena ja ulkoisten ominaisuuksiensa tukemana innostaa lasta
vuorovaikutukseen sen kanssa, seka useissa tapauksissa myos harjoitustilanteessa olevan
aikuisen tai vertaisen kanssa. My0s silloin, jos sosiaalinen robotti on toiminnan kohde, sen
nahdaan innostavan toimintaan ja vuorovaikutukseen. Innostamisen voi katsoa olevan
olennainen lahtokohta oppimiseen, silla sen avulla pystytaan suuntaamaan lapsen huomio
haluttuun asiaan ja tehda oppimis- tai harjoittelutilanteesta mielekas. Sosiaalisesta robotista
innostunut lapsi oli mielelldadn sen kanssa vuorovaikutuksessa, mika avasi tilaisuuden
harjoittaa lapsen sosiaalisia taitoja. Tarkempaa tutkimusta vaaditaan siita, miten lapsen
innostusta robotista saadaan yllapidettya pidempiaikaisesti vuorovaikutuksellisten

harjoitusmahdollisuuksien maaran maksimoimiseksi.

Innostamisen lisaksi sosiaalisen robotiikan etu on, etta sen avulla moni sosiaalisten taitojen
osa-alue on pilkottavissa ja yksinkertaistettavissa lapsen omalle taitotasolle. Tehtavien
mukauttamisen ja yksinkertaistamisen kautta mahdollistuu esimerkiksi lapsen
turhautumisen kontrollointi, silla kiinnostavan ja lapsen kehitystasolla toimivan robotin
likkeita ja eleitda on helppo mallintaa. Yksinkertaistetut harjoitustilanteet eivat kuitekaan
vastaa tosielaman tilanteita, jotka voivat olla hyvinkin monitulkintaisia. Nain ollen
harjoitustilanteiden siirtovaikutus kyseenalaistuu. Huomioitavaa on, etta tutkimusaineiston
mukaan sosiaalinen robotti ei ole itsenaisesti kyennyt mukauttamaan toimintaansa lapsen
kehitystasoa vastaavaksi, minka voi katsoa vaikuttavan negatiivisesti sen rooliin
kasvattajana ja eksperttind. Lisaksi lapsen taitojen kehittyessa yli sosiaalisen robotin
kapasiteetin, saattaa robotista tulla taysin tarpeeton. Toisaalta sosiaalisen robotiikan kehitys
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on huimaa ja voi olla, ettd jo lyhyessa ajassa sosiaalinen robotti pystyy hyvinkin

monimutkaiseen sosiaaliseen kommunikaatioon.

Koska tutkimusaineisto kuitenkin kasitteli sosiaalisten taitojen kehittamista paaosin vain
autististen lasten parissa melko avoimeksi jaa, miten sosiaalinen robotiikka olisi
hyodynnettavissa tavallisessa koululuokassa. Analyysin pohjalta voisi ajatella, etta robottia
voisi hyddyntaa innostavan olemuksensa liséksi ainakin palautteen annossa. Palautteen
anto tulisi kuitenkin toteuttaa aikuisen lasna ollessa parhaiden tulosten saavuttamiseksi, oli
sosiaalinen robotti sitten autonominen tai etaohjattu (Chabibihan ym. 2013). Chabibihan ym.
(2013) ovat sitd mieltd, ettd aikuinen on parempi reagoimaan lapsen toimintoihin
asiaankuuluvalla ja luontevalla tavalla. Taman voi nahda tarkoittavan sita, ettd heidan
mielestaan etaohjattava robotti olisi sosiaalisten taitojen kehittamisen kannalta ainakin viela
talla hetkella parempi vaihtoehto. Talldin ekspertin roolissa ei kuitenkaan ole enaa robotti
vaan ennemminkin robottia ohjaava aikuinen. Autonomisen robotin kayton etu palautteen
antamisessa olisi se, etta opettaja voisi esimerkiksi keskittya muihin opetustehtaviin. Lisaksi
yksilollista palauteta pystyttaisiin antamaan samanaikaisesti useammalle oppilaalle. Nain

oppimisen ohjaaminen olisi huomattavasti tehokkaampaa vieden myo6s vahemman aikaa.

Sosiaalinen robotti voi tuoda luokkaan ennen kaikkea stimuloivan, sitouttavan ja ohjeistavan
opetusavun (Mubin ym. 2013.) Mutta kuten Lukas (2014) toteaa, teknologian kayton ei pida
olla itsetarkoitus, vaan sen tulisi sulautua toimintaan toimien tuutorina ja avustavana
elementtind oppimiselle. Tutkimuksen kiteyttdvana johtopaatoksena esitan, etta talla
hetkella sosiaalista robottia voidaan kayttaa ekspertin roolissa toimivimmin sosiaalisten
taitojen kehittamisen kannalta silloin, kun harjoitustilanteen lapsella ilmenee vakavia
puutteita sosiaalisissa taidoissaan. Talloin olennaiseksi nousee yksittaisten ja
yksinkertaisten toimintojen harjoittelu, joihin sosiaalinen robottikin on talla hetkella
kykenevainen. Nain ollen sosiaalisen robotin voisi olettaa voivan toimia esimerkiksi
erityisopetuksen apuna tai mahdollisesti muun perusopetuksen tukena mekaanisempia
taitoja opeteltaessa. Mekaanisemmilla taidoilla tarkoitan esimerkiksi liikuntatunneilla
harjoitettavia liikeratoja tai vaikkapa kirjainten opettelua. Sosiaalisten taitojen
taysivaltaiseksi ekspertiksi sosiaalisesta robotista ei kuitenkaan viela ole. Sujuva
sosiaalisten taitojen eksperttiys vaatisi, ettd sosiaalinen robotti kykenisi antamaan
yksityiskohtaisia ohjeita lapsen kehitystasoa vastaavasti muiden eksperttiyden osa-alueiden
ohella ja toimimaan taysin itsendisesti. Sosiaalisten taitojen eksperttiyden arvioimisen
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kannalta tulisi myos pystya tarkemmin maarittelemaan, milloin sosiaalisen agentin voidaan
ylipaataan katsoa olevan sosiaalisten taitojen asiantuntija. Ihminenkaan ei pysty
kontrolloimaan sosiaalisia taitojaan taysin joka tilanteessa esimerkiksi luonnollisista

mielialanvaihteluista johtuen.

Talla hetkelld ennakko-oletukseni mukaisesti sosiaalinen robotti on siis ennemmin
teknologinen valine, kuin puhtaasti sosiaalinen agentti useista sosiaalisista piirteistaan ja
mahdollisuuksistaan huolimatta. Sosiaalinen robotti ei ainakaan viela pysty taysin
itsenaisesti auttamaan lapsen sosiaalisten taitojen kehittymisessa, minka vuoksi en nae sita
myoskaan ihmisopettajanopettajan tai opettajan ammatin haastajana. Jos sosiaalisesta
robotista kehittyy ajan myo6ta ihmiseen verrattava sosiaalinen vuorovaikutuskumppani,
nousee aiheelliseksi tutkia tarkemmin, mita tdma saattaa tarkoittaa opettajalle ja opettajan
tyonkuvalle. Talloin olisi syyta pohtia, ovatko opettajat korvattavissa sosiaalisilla roboteilla,
miksi ja millaisia moraalisia seikkoja tahan liittyy. Sosiokulttuuriseen eksperttiyteen liittyvien
ominaisuuksiensa ansiosta naen sosiaalisen robotiikan kuitenkin olevan teknologisena
valineena muihin sosiaalisten taitojen kehittdmisen teknologiasovelluksiin verrattuna

edistyksellinen. Yksityiskohtaisempi vertailu olisi kuitenkin viela tarpeen.

Koska sosiaalisen robotiikan tutkimus on vield nuorta, todellisia pitkittaistutkimuksia ei ole
tehty. Taman vuoksi harjoitustilanteiden merkityksestda myohemman tai aikuisian

vuorovaikutustilanteille ei voida sanoa mitaan.
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7. Luotettavuus

Tassa osassa arvioidaan tutkimuksen menetelmallista toteutusta samalla pohtien
tutkimuksen luotettavuutta, minkd Kangasniemi ym. (2013, 297) katsovat olevan hyvalle
tutkimukselle tarkeda. Tama tutkimus on toteutettu ja arvioitu traditionaalisen tieteellisen
tutkimuksen teon kriteerien mukaan tutkijan aiheuttaman vinouman minimoimiseksi.
Pattonia (2002, 544) mukaillen tamankin tutkimuksen luotettavuuden kannalta olennaista
on tutkimuksen objektiivisuus, aineiston luotettavuus, tutkimuksen teon systemaattisuus,
luokittelujen luotettavuus, tulosten ja todellisuuden suhteen arvioiminen ja yleistettavyys.
Vaikka tutkimuksen lahtokohdat ovat olleet henkilokohtaiseen mielenkiintoon perustuvat ja
johtopaatokset tutkijan omia tulkintoja aineistosta, on tutkimuksen teko ja analyysi tehty
objektiivisten menetelmien pohjalta. Nain on taattu tutkimuksen toistettavuus ja tulosten
luotettavuus, mita Patton (2002, 545) pitaa erityisen tarkeana.

Tata tutkimusta varten perehdyin sosiaaliseen robotiikkaan ja sosiaalisten taitojen
oppimiseen laaja-alaisesti niiden luonteen ymmartamiseksi ja terminologian haltuun
ottamiseksi. Tarkemmin analysoitavaksi on kuitenkin valikoitunut sosiaalisesta robotiikasta
sellaiset artikkelit, jotka kertovat suoraan sosiaalisen robotiikan ja sosiaalisten taitojen
kehityksen parissa tehdyista harjoitustilanteista tai muuten kuvaavat naiden kahden
aihealueen valista yhteytta. Kohtuullisen tuoreen aineiston kayttaminen tukee osaltaan
tutkimuksen luotettavuutta. Aineisto on hankittu yleisesti luotettaviksi nahtyjen
hakukoneiden kautta tai sosiaalista robotiikka pitkdan tutkineiden, yliopistollisissa
tutkimusohjelmissa tyoskentelevien, henkildiden julkaisujen joukosta. Tama ei tietenkaan
automaattisesti takaa tutkimusten aukottomuutta, mutta antaa silti hyvan pohjan lahtea
tarkastelemaan sosiaalista robotiikkaa ilmiona, silla kyseiset tutkimukset ovat koko
tiedeyhteison arvioitavissa. Vaikka kaytetyt aineistot ovat yksittaisia tutkimuksia, tukee
niiden tulosten samankaltaisuus niiden luotettavuutta. Analyysin yleistettavyytta heikentaa
aineiston suppeus ja onkin selvaa, etta sosiaalisen robotiikan kykyjen ja mahdollisuuksien
selvittamiseksi tarvitaan viela paljon lisdd empiirista tutkimusta. Kaytetty aineisto on
kuitenkin vapaasti saatavilla, mika mahdollistaa sen uudelleen tarkastelun ja nain ollen lisaa

osaltaan tutkimuksen teon luotettavuutta.

Analyysiosiossa olen nostanut tutkimusaineistosta esiin mielestani tutkimukselle olennaisia

seikkoja ja jaotellut niita. Jaottelu ja luokittelu on kuitenkin tehty tutkimuksen teoreettisen
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viitekehyksen mukaan keskittyen sosiaalisten taitojen seka sosiokulttuurisen eksperttiyden
osa-alueisiin. Vaikka analyysin taustalla on luotettavia tutkimuksia ja teoriapohja, on
kuitenkin muistettava, etta tutkimuksia luetaan ja tulkitaan aina jokseenkin subjektiivisesti.
Huomioitavaa on myos, etta erilaisen teoriapohjan kayttaminen saattaa tuoda esiin erilaisia
ilmidita. Taman tutkimuksen tuloksia, sosiaalisen robotiikan hyddynnettavyytta sosiaalisten
taitojen kehittamisen parissa eksperttiyden nakokulmasta, onkin hyva tarkastella
nimenomaan tata tutkimusta varten rakennetun teorian puitteissa. Tulosten luotettavuutta
tukee se, ettd analyysiosio on loogisesti rakennettu ja tulosten kasittely on tehty
mahdollisimman systemaattisesti strukturoidun taulukon avulla seuraten

tutkimuskysymyksen asettelua.

Kokonaisuudessaan tutkimusta voi pitdd hyvana katsauksena sosiaalisen robotiikan
mahdollisuuksiin toimia sosiaalisten taitojen kehittamisen eksperttina. Tutkimus luo pohjaa
ja ymmarrystda uudenlaiselle keskustelulle sosiaalisen robotiikan luonteesta ja
mahdollisuuksista kasvatusalalla. Tutkimus avaa my0s keskustelun ihmisopettajan roolista

ja merkityksesta opetus- ja kasvatustilanteessa.
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Analyysipohja 2: Sosiaaliset taidot jasennettyna eksperttiyden mukaan
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