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TIIVISTELMA

Tédmin pro gradu -tutkielman tavoitteena oli tarkastella ja ymmaértid, miten Nao-robotteja hyo-
dynnetdén suomalaisissa ammatillisissa oppilaitoksissa. Tutkimus edustaa fenomenografista ta-
paustutkimusta, jossa tutkimuskohteena ovat Nao-robotteja kédyttdvien henkildiden kokemukset
ja kasitykset siitd, miten Nao-robotteja hydodynnetddn suomalaisissa toisen asteen ammatilli-

sissa oppilaitoksissa sekd miten Nao-robottia hyddynnetidén osana oppimisprosessia.

Tutkimusaineiston muodostivat toukokuun ja marraskuun 2023 vililld toteutetut tutkimushen-
kiléiden henkilokohtaiset teemahaastattelut. Tutkimukseen osallistui kymmenen suomalaisissa
ammatillisissa oppilaitoksissa Nao-robottien kanssa tydskentelevdd henkildd eri puolilta Suo-
mea. Haastatteluun valikoitui kustakin oppilaitoksesta henkil6t, joilla oli mahdollisimman pal-
jon tietoa ja kokemusta aiheesta. Tutkimukselle asetettiin kaksi tutkimuskysymysti: 1. Miten
Nao-robotteja hyddynnetidin suomalaisissa ammatillisissa oppilaitoksissa Nao-robotteja kayt-
tavien henkildiden kisitysten ja kokemusten mukaan? sekéd 2. Miten Nao-robottia hyddynne-
tddn osana oppimisprosessia Nao-robotteja kdyttavien henkiloiden kisitysten ja kokemusten
mukaan? Kysymyksiin vastattiin analysoimalla Nao-robotteja kdyttdvien henkildiden koke-
muksia ja késityksid. Teoreettisen viitekehyksen keskidssd on Nao-humanoidirobotti, Elias Ro-

bot -sovellus seké robottiavusteisen oppimisen taustalla olevat oppimiskésitykset.



Analyysin pohjalta rakensin kuvauskategoriat, jotka muodostavat tutkimukseni tulokset. Haas-
tateltavat kuvaavat kidsityksidan Nao-robotin hyddyntdmisestd suomalaisissa ammatillisen toi-
sen asteen oppilaitoksissa. Haastateltavien késityksistd muodostui neljad kuvauskategoriaa. Nao-
robotteja kdyttdvien henkildiden kédsitysten ja kokemusten mukaan Nao-robottia hyddynnettiin
ammatillisissa oppilaitoksissa markkinointiin ja esittelyyn, opetukseen ja harjoitteluun, asia-
kaspalveluun ja luennointiin seké lisdksi Nao-robotti toimi viihdyttdjdnd ja ohjaajana. Nao-ro-
bottia kédyttdvien henkildiden kédsitysten ja kokemusten mukaan robotin hyddyntamisesta osana
oppimisprosessia muodostui viisi kuvauskategoriaa. Nao-robotti voi toimia oppimisen ja vuo-
rovaikutuksen tukijana seké vaikuttaa myonteisesti oppijan tunteisiin ja motivaatioon. Robotti
voi osoittaa onnistumista palkitsemalla opiskelijan onnistumisen harjoituksen péatteeksi anta-
malla positiivista palautetta sanallisesti tai litkkkeen avulla. Nao-robottia kdyttdvien henkiléiden
kasitysten ja kokemusten mukaan robottiavusteisessa oppimisessa kertaaminen on keskeinen

tapa tukea oppijan oppimista.

Avainsanat: Nao-humanoidirobotti, Elias Robot -sovellus, sosiaalinen robotti, robotiikka, am-

matillinen koulutus, robottiavusteinen oppiminen, robottien hyddyntdminen

_ X _Tutkielma ei sisélld muita kuin tekijan/tekijéiden omia henkilGtietoja.



ABSTRACT

This master's thesis aimed to examine and understand how Nao robots are utilized in Finnish
vocational institutions. The study represents a phenomenographic case study, in which the re-
search object is the experiences and perceptions of people using Nao robots, how Nao robots
are utilized in Finnish vocational institutions, and how Nao robots are utilized as part of the
learning process. The research material consisted of personal thematic interviews with the re-
search subjects between May and November 2023. Ten people from different parts of Finland
working with Nao robots in Finnish vocational institutions participated in the study. People
from each institution with the most knowledge and experience were selected for the interview.
Two research questions were set for the study: 1. How are Nao robots utilized in vocational
educational institutions in Finland, according to the perceptions and experiences of people us-
ing Nao robots? and 2. How are Nao robots utilized as part of the learning process, according
to the perceptions and experiences of people using Nao robots? The questions were answered
by analyzing the experiences and perceptions of people using Nao robots. The theoretical
framework focuses on the Nao humanoid robot, the Elias Robot application, and the learning
perceptions underlying robot-assisted learning. Based on the analysis, I built descriptive cate-
gories that form the results of my study. The interviewees describe their perceptions of utiliz-
ing the Nao robot in Finnish vocational institutions. These formed four descriptive categories.
According to the perceptions and experiences of people using Nao robots, the Nao robot was
used in vocational schools for marketing and presentation, teaching and training, customer
service and lecturing, and as an entertainer and instructor. According to the perceptions and
experiences of people using Nao robots, five descriptive categories emerged for using robots
as part of the learning process. The Nao robot can support learning and interaction and posi-
tively affect the learner's emotions and motivation. The robot can demonstrate success by re-
warding the student's success at the end of the exercise by giving positive feedback verbally
or through movement. According to the perceptions and experiences of people using Nao ro-

bots, review in robot-assisted learning is a keyway to support learner learning.
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1 JOHDANTO

Kasvatuksen, opetuksen ja koulutuksen digitaalisia ratkaisuja ja oppimisen ympdristdja on ke-
hitetty viime vuosina médrétietoisesti seka kansallisesti ettd yksittdisten kasvatus- ja koulutus-
toimijoiden ja niiden yhteistydverkostojen toimesta (Opetus- ja kulttuuriministerio 2023).
Yksi digitaalisista vélineistd ovat opetuksessa kdytettdvit robotit ja niihin liitettdvét oppimis-
sovellukset. Robottien hyddyntdminen kouluympéristdssd on kasvanut ja erilaisia robotteja
hankitaan oppilaitoksiin aktiivisesti (Belpaeme & Kennedy & Ramachandra & Scassellati &
Fumihide 2018). Robotteja hyddynnetiddn eri kouluasteilla ympéri maailmaa monin tavoin.
Tassa tutkimuksessa keskitytdédn erityisesti sosiaaliseen Nao-robottiin, jota erityisesti on hyo-
dynnetty laajasti kielen oppimisessa (Chalmers & Keane & Boden & Williams 2022; Aldeba-
ran & United Robotics Group 2020). My6s ammatillisella toisella asteella Suomessa hyddyn-
netddn robotteja opetuksen tukena. Tutkimusta ammatillisen toisen asteen koulutuksen ope-
tuskaytossd hyodynnettdvistd sosiaalisista roboteista on vihédn. Yhteydenottoni yhdysvaltalai-
sen RobotLab Groupin myyntijohtajaan Cedric Vaudeliin (Cedric Vaudel, henkilokohtainen
tiedonanto, 19.4.2023) vahvisti edelld mainittua. Hinen mukaansa Nao-robottien kdytdstd am-
matillisessa koulutuksessa ei ole tehty tutkimuksia. Voitaneen todetta, ettd télti osin kyseessa

on research gap” eli aukko timén aihealueen tutkimuksessa.

Robottien hyddyntdmisestd kielen oppimisessa on tehty tutkimusta ja kirjoitettu artikkeleita.
Outi Veivo (2022) valottaa artikkelissaan muun muassa oppimista sosiaalisten robottien
avulla. Artikkelissaan Veivo kuvaa esimerkkien avulla robottiavusteisen kieltenopetuksen tut-
kimusta ja tutkimustuloksia. Sosiaalisia robotteja on hyddynnetty kielitaidon oppimiseen kie-
litaidon eri osa-alueilla. Van den Berghe & Verhagen & Oudgenoeg-Paz & van der Ven ja
Leseman (2018) ovat kirjoittaneet monipuolisen artikkelin, joka késittelee robottiavusteisen
kielen oppimisen tutkimustuloksia. He pohtivat artikkelissaan my®&s sosiaalisten robottien sen
hetkisid mahdollisuuksia ja rajoituksia ensimmadisen ja toisen kielen oppimiseen. Artikkelissa
kisitelldadn 33 tutkimusta. Tutkimuksissa tutkittiin robottiavusteista sanaston, lukutaidon, pu-
hetaidon, kieliopin ja viittomakielen oppimista. Myds Natasha Randall (2019) on tehnyt laajan
tutkimuksen sosiaalisten robottien hydodyntdmisesta kieltenoppimisessa. Tutkimuksessa kési-
tellddn 79 tutkimusta vuosien 2004—2017 viliseltd ajalta. Amirova & Rakhybayeva & Yadol-
lahi &



Sandygulova ja Johal (2021) ovat kirjoittaneet katsauksen, joka kisittdd noin 300 Nao-robot-
teihin keskittyvdd tutkimusta vuosilta 2010-2020. Olen myos itse tutkinut yhdessd tydparini
kanssa, miten Nao-robotti voi tukea maahanmuuttajien suomen kielen oppimista tyopaikoilla.
Olemme kirjoittaneet vertaisarvioidun artikkelin aiheesta “Customized Robot-Assisted Langu-
age Learning to Support Immigrants at Work — Findings and Insights from a Qualitative User
Experience Study” yhteistydssd Tampereen yliopiston yliopistonlehtori Aino Ahtisen ja tutkija

Valentina Ramirez Millanin kanssa (Kouri & Kdpman & Ahtinen & Ramirez Millan 2020).

Tamain pro gradu -tutkielman tavoitteena oli selvittdd, miten Nao-robotteja hyodynnetidin suo-
malaisissa toisen asteen ammatillisissa oppilaitoksissa; erityisesti millaisissa tarkoituksissa,
tilanteissa, ympéristoissa tai tilaisuuksissa, sekd voidaanko robottia hyddyntid oppimisproses-
sissa. Tutkimuskohteena ovat Nao-robotteja kdyttdvien henkildiden kokemukset ja kidsitykset,
miten Nao-robotteja hyddynnetdén toisen asteen ammatillisissa oppilaitoksissa ja miten Nao-
robotteja hyddynnetiin osana oppimisprosessia. Liséksi selvitin, onko oppilaitoksissa laadittu
suunnitelmaa Nao-robotin hyddyntdmisestd opetuksessa esimerkiksi opetuksen digitalisaatio-
suunnitelmissa tai -linjauksissa. Edelld mainittuja ei ole tutkittu ammatillisen toisen asteen

ndkokulmasta aiemmin, joten tistd syysté tutkimuksen tekeminen on perusteltua.

Kiinnostus robotteihin on herdnnyt tyoni kautta. Olen tydskennellyt Ammattiopisto Lappiassa
projektipééllikkond kahdessa Euroopan sosiaalirahaston rahoittamassa hankkeessa, joissa
maahanmuuttaneiden suomen kielen oppimista tuettiin Nao6-robotin avulla tyopaikoilla ja op-
pilaitoksessa. Ammattiopisto Lappiassa toteutettiin vuosina 2017-2020 Euroopan sosiaalira-
haston rahoittama Oma polku maahanmuuttajalle -hanke, jonka tavoitteena oli edistdd maa-
hanmuuttaneiden tyollistymisté ja tukea heiddn suomen kielen oppimista. Hankerahoituksella
hankittiin Ammattiopisto Lappiaan Nao6- robotti ja siithen liittyva Elias Robot -sovellus. Nii-
den avulla suomen kielen opetusta pystyttiin toteuttamaan tyopaikoilla tdysin uudenlaisella
menetelmalld. Nao-robottia hyddynnettiin muun muassa hankkeeseen osallistuneiden vieras-
kielisten henkildiden suomen kielen oppimisen tukemiseen tyOpaikoilla. Nao-robottiin ja
Elias-sovellukseen laadittiin yhteensd 65 ohjelmaa, jotka vastasivat niin oppijan kuin tyoela-
mankin tarpeita. Ohjelmien sisdltoind olivat muun muassa suomenkielinen ammattisanasto,
esimerkiksi péivittdin tyOpaikalla kdytettyjen tyovélineiden, koneiden ja laitteiden nimet sekd
tyOympdriston tai tydtilojen nimet. Edelld mainittujen lisédksi Nao-robottiin laadittiin puhumi-
sen harjoittelun tueksi toisto- ja dialogiharjoituksia. Oma polku maahanmuuttajalle -hank-

keessa havaittiin, ettd kun kieltd oppiva henkil6 nékee ja kokee konkreettisesti tilanteet, mihin



kielenoppiminen kytkeytyy, hdn on motivoitunut oppimaan kieltd ja kartuttaa sanavarastoaan
aktiivisesti. Tydpaikkaohjaajalta ja/tai tydkavereilta saatu palaute kehittymisestd rohkaisee
kielenoppijaa kehittdméén kielitaitoaan tavoitteellisemmin. Edelld mainittua tydpaikoilla to-
teutettavaa suomi toisena kielend -opetuksen menetelméa ei tiettdvésti ole kokeiltu muualla

Suomessa tai maailmalla.

Robottiavusteista suomi toisena kielend -opetuksen kehittdmistd jatkettiin huhtikuusta 2021
elokuuhun 2023 toteutetussa Euroopan sosiaalirahaston rahoittamassa Silta — siirtymét maa-
hanmuuttajien urapoluilla -hankkeessa. Tuona aikana robottiavusteisia oppimistuokioita to-
teutettiin Ammattiopisto Lappian eri oppimisympaéristdissd ja tyOpaikoilla. Jokaiselle suomi
toisena kielend -oppijalle laadittiin ja muokattiin heidin yksil6llisiin tarpeisiinsa suomen kie-
len kehittymisté tukevia opetuskokonaisuuksia Nao-robottiin ja/tai Elias Robot -sovellukseen.
Silta — siirtymit maahanmuuttajien urapoluilla -hankkeessa robottiavusteista suomen kielen
oppimismenetelmii kéytettiin muun muassa tukemaan maahanmuuttaneiden henkildiden siir-
tymistd aikuisten perusopetuksesta ammatilliseen koulutukseen. Siirtymévaiheessa olevat ai-
kuisten perusopetuksen opiskelijat kdvivdt tutustumassa Ammattiopisto Lappiaan ja samalla
harjoittelivat pienryhmissd suomen kieltd Nao-robotin kanssa. Aiheina robottiavusteisissa tuo-
kioissa olivat muun muassa Lappian eri ammattialojen kuten hius- ja kauneudenhoitoalan, lo-
gistitkka-alan ja autoalan perussanasto ja ammatissa kdytettavit tyovélineet. Ammattiopisto
Lappian eri ammattialoilla opiskeleville vieraskielisille opiskelijoille on tarjottu suomen kie-
len opetusta robottiavusteisen oppimismenetelmén avulla. Heididn on ollut mahdollisuus ker-
rata menetelmén avulla suomen kielen perusteita ja ammattialakohtaisia sanastoja opintojensa
aikana. Ennen tydeldméssd oppimisen jakson alkamista opiskelijat ovat harjoitelleet Nao-ro-
botin kanssa tydeldmaissa tarvittavaa ammattisanastoa, kuten esimerkiksi alakohtaisia tyovali-
neitd, koneita ja laitteita sekd verbejd. Myos tydeldmédssd oppimisen aikana suomi toisena kie-
lend oppijalle on tarjottu tukea suomen kielen oppimiseen. Oppijaa varten on laadittu harjoi-
tustehtévid, jotka ovat vastanneet oppijan tarpeita juuri kyseisessd tydpaikassa. Robottiavus-
teiset harjoitukset ovat siséiltédneet esimerkiksi asiakaspalvelun fraasiharjoituksia sekd puhu-
miseen rohkaisevia dialogiharjoituksia. Edelld mainittujen lisdksi Ammattiopisto Lappian
Nao-robotti, nimeltddn Vilkky, on osallistunut hankehenkiloston mukana monenlaisiin
messu-, rekrytointi-, oppisopimus- ja hanketapahtumiin sekd maahanmuuttaneille suunnattui-

hin tapahtumiin.



Pro gradu -tyoni tarkoituksena oli tutkia, miten Nao-robotteja hyodynnetédén suomalaisissa
ammatillisissa oppilaitoksissa ja voidaanko robottia hyddyntdd oppimisprosessissa. Tarkoi-
tuksena ei ollut tehdd vertailua Ammattiopisto Lappian ja muiden oppilaitosten vililld, vaan
tutkia Nao-robotin hyodyntamisti oppilaitoksissa yleisesti. Olen vieraillut suomalaisissa am-
matillisissa oppilaitoksissa, joissa on kdytdssd Nao-robotti ja tutustunut heiddn Nao-robottien
parissa tekeméddn ty0honsd sekd verkostoitunut erilaisia sosiaalisia robotteja kayttdvien hen-
kildiden kanssa. Nédiden tutustumiskdyntien ja verkostoitumisten my6td minulle herdsi mie-
lenkiinto selvittdd, kuinka monessa ammatillisessa oppilaitoksessa Suomessa on Nao-robotti
kaytossd ja miten he robottia hyodyntivét. Olen aiemmin havainnut, ettd Nao-robotit ndyttéy-
tyvit usein oppilaitosten sosiaalisen median kanavilla markkinointi- ja mainostarkoituksissa
ja huomion tai kiinnostuksen herdttdjind. Nao-robotti on vield varsin uusi opetusviline, joka
usein mielletddn hauskaksi ja ehkd hieman lelumaiseksi hahmoksi (Kouri ym. 2020). Havain-
tojeni mukaan, Nao-robotti koetaan ennemminkin tilanteisiin viihdytysta tuovana elementtini
kuin varteenotettavana opetusvilineend. Nao-robotti opetusvilineend tarjoaa monipuoliset
mahdollisuudet hyodyntai sitd mitd moninaisimmissa opetus- ja oppimistilanteissa niin oppi-
laitoksessa kuin tyoeldmaissakin. Tutkimusten mukaan robottien avulla voidaan kehittd uusia
pedagogisia ratkaisuja (Honkalammi 2022). Kun Nao-robotti vuonna 2006 tuli markkinoille,
se oli alun perin suunnattu tutkijoille. Tutkijat toimivat my0s opettajina, jolloin he alkoivat

luontevasti ottaa kdyttdon robottia myos luokkahuoneissa. (Pandey & Gelin 2017.)

Tassa tutkimuksessa keskitytddn sithen, miten Nao-robotteja hyddynnetidin suomalaisessa am-
matillisen koulutuksen kontekstissa. Ammatillisen koulutuksen toimintaymparisto tulee muut-
tumaan edelleen merkittdvasti tulevina vuosina muun muassa teknologian kehityksen, digita-
lisaation, véeston ikddntymisen ja ilmastonmuutoksen vuoksi (Valtioneuvosto 2022; Valtio-
neuvosto 2023; Opetus- ja kulttuuriministerid 2023). Suomessa ammatillisen koulutuksen
kohderyhménéa ovat perusopetuksen paittavit nuoret, ammatillista tutkintoa vailla olevat hen-
kilot sekd tyoeldmaissd olevat aikuiset. Ammatillisessa koulutuksessa keskitytdin tarjoamaan
ammatillista osaamista kullekin opiskelijalle yksilollisten tarpeiden mukaan. Koulutus on kay-
tannonldheistd ja tydeldmén tarpeisiin tdhtddvad. Ammatillista tutkintoa opiskeleva henkil6
pyrkii hankkimaan ja tdydentimiin omaa osaamistaan. Koulutuksessa tavoitteena on myos
oppijan jatkuvan oppimisen ja ammatillisen kasvun ja kehittymisen tukeminen. Heille tarjo-
taan monipuolisen persoonallisuuden kehittymisen tueksi tarpeellisia tietoja ja taitoja. Opis-

kelijaa tuetaan kehittyméaan hyviksi, tasapainoisiksi ja sivistyneiksi ihmisiksi ja yhteiskunnan



jaseniksi. Opintojen aikana opiskelijoille tarjotaan ura- ja opinto-ohjausta seki tietoa jatko-

opintomahdollisuuksista. (Laki ammatillisesta koulutuksesta 2017.)

Olennaista ammatillisessa koulutuksessa on tyoeldmissd oppiminen. TyOeldmissi oppimisen
voi suorittaa tydpaikalla tai erilaisissa oppimisymparistdissd. Ammatillisen tutkinnon voi suo-
rittaa myds oppisopimuksella. Opiskelu tapahtuu tdlloin opiskeltavan alan tydpaikassa. Kou-
lutusta jérjestetddn oppilaitoksen lisdksi myds virtuaalisissa ympéristoissd. (Opetushallitus

2023; Laki ammatillisesta koulutuksesta 2017; InfoFinland.fi 2023.)

Kansainviliset ja kansalliset strategiat asettavat kunnianhimoisia tavoitteita kasvatuksen ja
koulutuksen digitalisaatiolle, jonka kehitys on ollut nopeaa viime vuosina. Tavoitteisiin ja ke-
hittdmistarpeisiin vastaaminen edellyttdd méératietoista yhteistyotd. Opetus- ja kulttuurimi-
nisterion méarittelemén vision mukaan, Suomen nidhddin olevan vuonna 2027 maailman kes-
tavén digitaalisen kehityksen edistéjé ja kdyttdja kasvatuksen, opetuksen ja koulutuksen alu-
eella. Digitalisaatiolla edistetdéin henkildiden yhdenvertaisia mahdollisuuksia oppia ja kehit-
tyd. Digitaaliset tyOkalut ja toimintaympéristot tukevat oppijoiden yksilollisid tarpeita seké
edistdvdt yhdenvertaisuutta ja koulutuksen saavutettavuutta. Digitalisaatio tukee yhteistyotd
toimijoiden vililld ja oppimista eldmén eri vaiheissa ja sen avulla edistetdin tietoperustaisesti
kestdvian kehityksen periaatteita. Linjausten toteutuminen merkitsee osaamisen kasvua ja yh-
denvertaisuuden edistymistd, toimialan digitaalisten ratkaisujen pitkdjinteistd, innovatiivista
ja systemaattista kehittdmistd, koulutuspolitiikan ja koulutuksen johtamisen tietopohjan vah-
vistumista sekd laajasti hyvinvoinnin paranemista aktiivisen digitaalisen kansalaisuuden

myo6ti. (Opetus ja kulttuuriministerio 2023.)

Opetusala ja oppilaitokset ovat yhd vahvemmin teknologisen kehityksen, digitalisaation ja ro-
botisaation kehityksen kilpajuoksussa. Tédmad ei kuitenkaan tarkoita, ettd kouluista olisi katoa-
massa inhimillinen ulottuvuus tai ettd opetus olisi tdysin teknologisoitumassa. Kouluista on
tulossa oppivia yhteis6jd, joissa korostuu vuorovaikutus, yhdessd tekeminen, oppijakeskeisyys
ja oman osaamisen kehittdminen. Edelld mainittujen liséksi koulujen toiminnassa korostuvat

yhteiset tavoitteet sekd pedagoginen johtaminen. (Opetushallitus 2022.)

Osaamisen ennakointifoorumi on todennut, ettd vuonna 2035 robotit toimivat kouluissa opet-
tajien apuna. Robotit eivit korvaa opettajia. Ndkokulmana on, ettd teknologia on hyddyllistd
silloin kun teknologia on opettajaa avustavaa. Robotiikan tarjoamia mahdollisuuksia pyritdén

myds hyddyntimédn tulevaisuudessa monipuolisemmin. Robotit voivat hoitaa



luokkahuoneissa rutiinitehtdvid, ndin opettajalle jaa enemmaén aikaa kohdata oppijoita ja oh-

jata heidén oppimistaan ja kasvuaan. (Opetushallitus 2022; Opetushallitus 2024.)

Kun opetusteknologia kehittyy, ja se voi tuoda uudenlaisia mahdollisuuksia. Teknologian
avulla voidaan muun muassa auttaa opetuksen henkilokohtaistamisessa, oppimisen seuran-
nassa, oppijan ohjaamisessa ja tukitoimissa seka yhteisollisissd toimintavoissa (Opetushallitus
2022). Vuonna 2019 Euroopan komission julkaisema 2™ Survey of Schools: ICT in Education
on laajimpia kansainvilisid tutkimuksia tieto- ja viestintdtekniikan ja digitaalisuuden hyodyn-
tdmisestd koulutuksessa. European Schoolnet -tutkimus toteutetiin Euroopan komission aloit-
teesta. Tutkimukseen osallistui Suomi mukaan lukien 31 Euroopan maata. European School-
net -tutkimuksen kohderyhména oli yleissivistivi ja ammatillinen koulutus. Tutkimus sisaltda
tietoa muun muassa oppilaitosten digitaalisen teknologian saatavuudesta ja kdytosta sekd opet-
tajien ja opiskelijoiden digitaalisesta toiminnasta ja luottamuksesta. Tutkimuksessa kisitel-
ld4n opettajien tieto- ja viestintitekniikkaan liittyvad ammatillista kehittymisté. Lisdksi tutki-
mus valottaa opiskelijoiden digitaalista kotiympéristdd ja koulujen digitaalisia kdytintoja,
strategioita ja mielipiteitd. (ICT in Education 2019.) Tamén tutkimuksen innoittamana kysyin
haastateltaviltani henkil6iltd, onko heidén oppilaitoksissaan laadittu oppilaitoskohtaista suun-
nitelmaa tai linjausta Nao-robotin hyodyntdmisestd oppilaitoksessa tai robottiavusteisesta op-
pimisesta. Kysymykselld halusin selvittdd, onko Nao-robotin hyddyntdminen oppilaitoksissa

tavoitteellista ja suunnitelmallista.



2 SOSIAALISET ROBOTIT JA ROBOTTIAVUSTEINEN
OPPIMINEN

Tassd luvussa mairitellddn lyhyesti, mitd sosiaaliset robotit ovat ja miti tarkoittaa ihmisen ja
robotin vilinen vuorovaikutus eli Human-Robot Interaction (HRI). Luvussa perehdytddn
my0s tarkemmin Nao-robottiin, Elias Robot -sovellukseen sekéd robottiavusteiseen oppimi-

secn.

2.1 Sosiaaliset robotit

Sosiaalisen robotin termin keksiviat Aude Billard ja Kerstin Dautenhahn vuonna 1997. Sosi-
aaliset robotit pystyvdt muun muassa tunnistamaan, osallistumaan sosiaaliseen vuorovaiku-
tukseen, kommunikoimaan selkeisti ja oppimaan toisiltaan. (Fong & Nourbakhsh & Dauten-
bahn 2003.) Sosiaaliset robotit ovat robotteja, jotka kommunikoivat ihmisten tai toistensa
kanssa (Daily & Melva & David & Porter & Shelby & Roy 2017). Ne ovat itsendisii tai osit-
tain itsendisid, jotka pystyvit noudattamaan ihmisen nithin asettamia kéyttdytymistapoja
(Bartneck & Forlizzi 2004). Tekodlyn ansiosta robotit voivat havainnoida ymparistddan, kési-
telld havaintojaan ja ratkaista ongelmia saavuttaakseen tietyn paédmaiéran. Sosiaalisissa robo-
teissa tekodlyd kayttdvid ohjelmistoja ovat muun muassa puheen- ja kasvojentunnistusjarjes-

telmét. (Euroopan parlamentti 2021.)

Robotin mallista riippuen sosiaalisilla roboteilla voi olla erilaisia sosiaalisen vuorovaikutuk-
sen menetelmid, kuten esimerkiksi puhe, ddnet, valot, eleet ja liikkeet. Sosiaalisia robotteja
suunnitellaan usein avustajiksi, kumppaneiksi, palvelijoiksi ja lemmikeiksi. Sosiaalisen robo-
titkan ala keskittyy ihmisten kanssa sosiaalisesti vuorovaikutuksessa olevien robottien kehit-
tdmiseen ja suunnitteluun. (Fong ym. 2003.) Vaikka sosiaalisten robottien kyky olla vuorovai-
kutuksessa ihmisten kanssa ja ihmisten kyky olla vuorovaikutuksessa robottien kanssa on ra-

jallinen, robotit motivoivat kehittimééan yhéa todenmukaisempia ja sosiaalisesti kehittyneempid



robotteja (Breazeal 2003). Nao-robotti onkin ollut yksi yleisimmin kéytetyistd sosiaalisista
roboteista ihmisen ja robotin vuorovaikutustutkimuksissa sen kohtuuhintaisuuden ja laajan
toiminnallisuuden ansiosta (Amirova & Rakhymbayeva & Yadollahi & Sandygulova & Johal
2021). Nao-robottia kutsutaan myds humanoidirobotiksi. Humanoidirobotti on robotti, joka
on suunniteltu ja rakennettu muistuttamaan ihmisti ulkoisesti. Humanoidirobotilla on tyypil-
lisesti pééd, vartalo, kédet ja jalat ja se kykenee vuorovaikuttamaan ympariston kanssa ihmis-
mdiselld tavalla. Robottia voi ohjata ihminen tai se voi olla autonominen. (Kumar,
2023.) Edistyneiden humanoidityyppisten robottien sovellusalue on laaja, koska niiden antro-
pomorfinen muotoilu mahdollistaa liikkumisen ja tydskentelyn ithmisten kdyttoon suunnitel-
lussa ymparistossd. Mahdollisia toimintaymparistdjd ovat esimerkiksi tuotantolaitokset, ter-
veydenhuolto, opetus-, palvelu- ja kaupanala, rakennus- ja pelastustyo tai kotikdytto. Koska
humanoidirobotti muistuttaa ihmisté, se my0s kiinnostaa ihmisid. Sen odotetaan viihdyttdvin

ja auttavan ihmistd keskustelemalla niiden kanssa. (Kanehiro ym. 2022.)

Viime vuosina termistd Human-Robot Interaction (HRI) on tullut ndkyvampi kuin sosiaalinen
robotiikka. Termilld tarkoitetaan tutkimusaluetta, joka on suunnattu ymmértdméén, suunnitte-
lemaan ja arvioimaan robottien kadyttod ihmisen avulla tai thmisen kanssa. Kommunikoinnilla
tarkoitetaan robotin ja ihmisen vélistd vuorovaikutusta. Vuorovaikutuksessa voidaan tunnistaa
useampia muotoja muun muassa eti- ja lahikommunikointia. (Goodrich & Schultz 2008.) Tut-
kimusta tarvitaan, jotta paremmin ymmarrdmme, kuinka sosiaaliset robotit toimivat ja miten
robotin ja ihmisen vélinen vuorovaikutus toimii. Muutaman vuosikymmenen ajan sosiaalisia
robotteja on kéytetty tutkimustarkoituksiin. Sosiaaliset robotit ovat auttaneet ihmisid muun
muassa kommunikoimalla heiddn kanssaan. Sosiaaliset robotit ovat kommunikoineet ihmisten
kanssa erilaisissa sovelluksissa muun muassa koulutuksen-, terveydenhuollon-, teollisuuden,
viihteen- ja julkisten palveluiden alueilla. (Amirova & Rakhymbayeva & Yadollahi & Sandy-
gulova & Johal 2021.) Jotta robotin ja ihmisen vélinen vuorovaikutus ja kaksisuuntainen kom-
munikaatio onnistuu, vaatii se usein robotin ohjelmoijan tai ohjelmointia tuntevan henkilon
paikalla oloa tilanteessa. (Egido-Garcia & Estévez & Corrales-Paredes & Terron-Lopez &
Velasco-Quintana 2020; Kouri ym. 2020.) Human-Robot Interaction on ruokkinut sosiaalisten
robottien suunnittelun, kehityksen ja arvioinnin tutkimusta. Sosiaalisia robotteja kiytetdan tut-
kimuksessa merkittdvid madrid. Nao-robotti on sosiaalisista roboteista eniten Human-Robot
Interaction -tutkimuksissa kéytetty robotti, sen kohtuuhintaisuuden ja laajan toiminnallisuu-

den vuoksi. Esimerkiksi autististen lasten ja Nao-robotin vilisestd kommunikoinnista on tehty



laajasti tutkimuksia ja niistd saatu rohkaisevia tutkimustuloksia (Amirova & Rakhymbayeva

& Yadollahi & Sandygulova & Johal 2021).

2.2 Nao-robotti

Kuva 1. Nao-robotti. Kuva: Kati Susanna Kourin kuva-arkisto (2019)

Nao-robotti on 58 senttimetrid korkea, ihmistd rakenteellisesti muistuttava kaksijalkainen ro-
botti. (kuva 1) Sen kehittdjd on ranskalainen robottiyritys Aldebaran Robotics. Nao-robotteja
on kahta eri mallia, Nao 5 ja Nao 6. (Aldebaran & United Robotics Group 2022.) Niité kéyte-
tddn eniten kommunikoimaan ihmisten kanssa opetusalalla, terveydenhuollossa, teollisuu-
dessa, julkisissa palveluissa sekd huvitilaisuuksissa. Nao-robotteja on myos hyddynnetty tut-
kimustarkoituksiin yli 10 viime vuoden ajan. Amirova, Rakhymbayeva, Yadollahi, Sandy-
gulova ja Johal (2021) toteavat tutkimuksessaan, ettd vaikka Nao-robotteja on hyddynnetty
tutkimustarkoituksiin yli 10 vuotta, on edelleen epédselvéé, miten ja miksi robotteja on kiytetty
tutkimuksiin. Vuonna 2021 yli 13 000 Nao-robottia oli kdytossé yli 70 maassa ympéri maail-
maa. Nao-robotti on itsendinen ja ohjelmoitava robotti, joka sopii lapsille, aikuisille ja ik&éan-
tyville. Silld ndhddin olevan erityinen kyky eri ikdisten ihmisten sosiaalisen, fyysisen- ja kog-
nitiivisen hyvinvoinnin parantamisessa. Nao-robotin ndhddén vaikuttavan positiivisesti ihmi-
sen kéyttdytymiseen. Robotin kanssa kommunikoivat henkilot kokivat Nao-robotin hauskana
ja sen ulkoniddn miellyttdvand. Robotti on sosiaalisesti avustava robotti, joka kommunikoi
kéyttdjiensd kanssa sosiaalisesti. Se voi motivoida ja rohkaista jdljittelemédn puhetta ja erilai-
sia eleitd ja litkkeitd. Tdméan vuoksi Nao-robotin avulla voidaan tarjota vaihtoehtoisia tai tay-
dentdvid hoitotapoja esimerkiksi autismin kirjon ja motoriikan hdiriéihin. (Amirova ym.

2021.)

Nao-robottiin on mahdollista ohjelmoida erilaisia toimintoja, kuten kévelya, puhetta, puheen,

kuvien ja esineiden tunnistamista. Robotin kdyttdonoton kynnys on kohtuullisen matala. Nao-



robotilla on robottia ohjaava taustaohjelmisto, Robot Operating System (ROS), jonka alun
perin on kehittinyt saksalainen Humanoid Robots Lab. (ROS Robots 2023.) Taustaohjelmis-
toon on ladattavissa robotille kehitettyjd animaatioita ja paivityksid sovelluskaupasta (Ami-
rova ym. 2021). Robotin ohjelmoinnissa kdytetddn visuaalisesti havainnollista, graafista oh-
jelmointitapaa. Ohjelmointia tehddén Choregraphe-ohjelman avulla. (Aldebaran & United Ro-
botics Group 2022.) Nao-robottiin on myos saatavilla RobotLab-yhtion kehittimé Zora Bot -
sovellus, johon on suunniteltu valmiita ohjelmia terveydenhuollon ammattilaisille, lapsille ja

ikdantyville henkildille (RobotLAB Group 2023).

Naob6-robotti sisdltdd seitsemén sensoria, jotka sijaitsevat padssa, kisissd ja jaloissa. Robotissa
on yhteensi neljd mikrofonia ja kaiutinta sekd kaksi 2D-kameraa. Ndméa mahdollistavat robo-
tin interaktiivisen toiminnan. Kameroiden avulla robotti pystyy tunnistamaan muotoja, esi-
neitd jopa thmisen. Robotin puheentunnistusjérjestelma pystyy tunnistamaan 20 eri kielta. (Al-

debaran & United Robotics Group 2022.)

2.3 Elias Robot -sovellus

Elias Robot on tekoélyd hyddyntédvi, pilvipohjainen kielenoppimissovellus. Sovellus on se-
lainpohjainen, mikd mahdollistaa sen kdyton useilla eri laitteilla, mobiililaitteilla tai tietoko-
neilla. Se on my6s yhteensopiva Nao6 -humanoidirobotin kanssa. Elias Robotin pedagogiikka
perustuu funktionaaliseen kielenoppimiskidsitykseen, jonka mukaan kielenoppimista ohjaavat
oppijan kielenkéyttdtarpeet. Harjoittelemalla Elias Robot -sovelluksen avulla oppija saa var-
muutta soveltaa kielitaitoa aidoissa vuorovaikutustilanteissa. Elias Robot -sovellus sisdltda
monenlaisia kielen oppimisen harjoituksia. Harjoitukset on suunniteltu vastaamaan tosieldmén
tarpeita ja vuorovaikutustilanteita. Harjoituksia on saatavilla usealle eri kielelle ja oppijan tai-
totasolle. Elias Robot -sovellukseen on myos mahdollista luoda itse kursseja oppituntieditorin
avulla. Kurssimateriaalia voi eldvoittdd itse ottamilla valokuvilla ja videoilla. Oppituntiedito-
rin avulla voi luoda monenlaisia harjoituksia esimerkiksi keskusteluharjoituksia, tietovisoja ja

sanastoharjoituksia. (Eliasrobot.com 2023.)

Elias Robotin kanssa kieltd voi harjoitella aidon tuntuisissa tilanteissa virtuaalisen Nao-robo-

tin kanssa. Sovellukseen on laadittu viisi erilaista harjoitustyyppid. Harjoitukset eteneviét
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vaiheittain. Ldmmittelyharjoitusten avulla virittdydytdidn oppitunnin teemaan. Harjoitukset
voivat olla lauluja, tansseja, tarinoita, leikkejd ja peleja. Toista- ja muista -harjoituksissa op-
pija nékee kuvia, joita hdnen tulee nimeti ja muistaa. Kuvan toisella puolella on kuvassa oleva
sana kirjoitettuna. Sana tulee nékyviin klikkaamalla kuvaa. Puhumisen harjoituksissa oppija
harjoittelee oppitunnin teemaan liittyvdd vuorovaikutustilannetta virtuaalisen Nao-robotin
kanssa. Puhenopeutta voi sdétdd oppijan taitotasolle sopivaksi. Elias Robot -sovellus siséltdd
my0s pelillisid Quiz-harjoituksia. Harjoituksia voi hyddyntda esimerkiksi kokeisiin kertaami-
sessa. Elias Robot -sovelluksen pelillisyys ja kannustava palaute rohkaisee oppijaa aktiiviseen

keskusteluun ja viestintdédn. (Eliasrobot.com 2023.)

Elias Robot -sovellukseen on mahdollista luoda uutta oppimateriaalia ChatGPT-integraation
ansiosta. Oppimateriaalin luominen on erittéin helppoa, riittdd kun sovellukseen antaa aiheen

ja se generoi valmiit sanasto- ja keskusteluharjoitukset. (Eliasrobot.com 2023.)

2.4 Robottiavusteinen oppiminen opetusmenetelména

Ilpo Vuorinen on kirjassaan todennut (2001, 63) “Taitava opettaja hallitsee monia opetusme-
netelmid ja kykenee valitsemaan tarkoituksenmukaiset opetusmenetelmait ja kdyttdmaén niitd
vaihtelevasti erilaisissa opetustilanteissa”. Opetusmenetelmien laajasta valikoimasta, opetta-
jan tulisikin valita opetusmenetelma eli opetustekniikka, joka tukee ja auttaa oppijan oppimista
(Vuorinen 2001, 63). Opetuksessa kdytetyn opetusmenetelmén tulisi olla linjassa myos ope-
tettavan kurssin tavoitteisiin. Onnistunut opetustilanne koostuu opettajan valitsemista opetus-
menetelmistd, opetustyylisté ja opettajan opetustaidosta. (Hyppdnen 2004, 3.) Jokaisella opet-
tajalla on oma opetustyyli eli tapa, miten opettajan ilmaisee itsedén oppitunnin aikana. Opet-
tajan opetustyyli kytkeytyy opettajan persoonallisuuteen, luonteeseen ja yksilollisyyteen. Ta-
min takia, vaikka opettajat kayttdisivit samoja opetusmenetelmid samojen oppisiséltdjen
opettamiseen, opettaminen eroaa toisistaan. Onkin hyvé ottaa huomioon, ettd opettajan ope-
tustyyli, opetuksessa kdytetty opetusmenetelma ja yksilolliset opetustilanteet voivat vaikuttaa
oppijan opiskelumotivaatioon ja oppimiseen. Oppijat usein hyotyviét siitd, ettd heilld on use-
ampia opettajia, koska my0s opettajan persoonalla on merkitystd oppijan oppimiseen. (Jarvis

2006.)

Ammatillisella toisella asteella tutkinnon perusteissa on kerrottu jokaisen tutkinnon osan am-

mattitaitovaatimukset tai tavoitteet osaamiselle, kriteerit osaamisen arviointiin ja tavat
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ammattitaidon osoittamiseen (Opetushallitus 2023). Niitd tarkastelemalla opettaja suunnitte-
lee, millaisia opetusmenetelmié tulee opetuksessaan hyddyntdmaidn. Opetuksen edetessd on
hyvé arvioida, saavutetaanko asetetut tavoitteet ja tarvittaessa muuttaa opetusmenetelmia op-
pijoille sopiviksi. (Hyppdnen & Lindén 2009.) Opetusmenetelmét voivat olla yksittéisid me-
netelmid tai menetelmien yhdistelmid. Oppijoiden kiinnostuksen yllépitdmistd ja oppijoiden
aktiivista osallistumista oppimistilanteessa voidaan edistdd rytmittimélld eri opetusmenetel-
mid. Hypponen ja Lindén (2009) kirjassaan huomauttavat, ettd “opetusmenetelmat eivit itses-
sdén ole toimivia tai toimimattomia, eikd onnistuminen tai epdonnistuminen siten riipu aino-
astaan valitusta menetelmaésti.” Heiddn mukaansa opetusmenetelmien toimivuuteen ja onnis-
tuneeseen kdyttoon vaikuttavat muun muassa niiden soveltaminen opetuksen eri konteks-
teissa, opettajan satsaus ja ajankdyttd suhteessa menetelmdin, opettajan menetelmiin liittyva
osaaminen ja opetustyyli, oppitunnilla kéytetyt tehtivit ja annetut ohjeet, oppijoiden tydpanos
ja aktiivisuus, opetustilat sekd muut ymparistotekijit. Hypposen ja Lindénin (2009) mukaan
huomion arvoista on, ettd opetukseen kdytettyjen opetusmenetelmien vaihtelu ja monipuoli-
suus ei ole itsetarkoitus. Monipuolisten ja vaihtelevien opetusmenetelmien tarkoitus ei myds-
kédén ole oppijoiden viihdyttiminen. Joskus valitun opetusmenetelmin keinoin voi olla haas-
tavaa saavuttaa laadukasta ja asetettujen tavoitteiden mukaista opiskelua ja oppimista. Tavoit-
teiden saavuttamiseen voi olla olemassa erinomaisia oppimismenetelmid, mutta on mahdol-
lista, ettd valitut menetelmat ja tavoitteet eivat kuitenkaan oppimistilanteessa kohtaa. (Hyppo-

nen & Lindén 2009.)

Péivi Tynjdla (1999) kirjoitti 25 vuotta sitten kirjassaan ”Yksi tdimén pdivén suurimpia haas-
teita koulutukselle onkin kehittdd opetusmenetelmid, joissa integroituvat alakohtaisen tiedon
opiskelu ja muun muassa yhteisty6- ja ryhmétyotaidot, suulliset ja kirjalliset kommunikaatio-
taidot, kielitaito sekd kyky 10ytdd oikeaa tietoa ja soveltaa sitd”. Tdhdn peilaten robottiavus-
teista oppimista voisi hyodyntdd opetusmenetelména. Siind yhdistyy muun muassa Tynjdldn
perdankuuluttamat taidot. Robottiavusteinen oppiminen on opetusmenetelménd nykyédankin
melko vidhdn kdytetty menetelmad. Erityisesti kielten oppimiseen menetelma olisi kokeilemisen
arvoinen. Robottiavusteinen oppiminen tarkoittaa opetusrobottien kadyttamistd opetustarkoi-
tuksiin (Randall 2019). Robottiavusteisesta oppimisesta ja erityisesti robottiavusteisesta kielen
oppimisesta on ensimmdinen maininta Harwin, Ginige ja Jacksonin tutkimustuloksissa
vuonna 1986. He havaitsivat, ettd oppija hyotyy ohjelmistopohjaisessa tietokoneavusteisessa
kielenoppimisessa robotin mahdollistamasta fyysisestd vuorovaikutuksesta. (Engwall & Lo-

pes 2022.) Myohemmin Van den Berghe ym. (2019) olivat yhtd mielta siit4, ettd kielenoppijan
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vuorovaikutus fyysisessd ympéristossd on kielen oppimisen kannalta erityisen tdrkedd ja ettd
robottiavusteisessa kielen oppimisessa fyysinen vuorovaikutus oppijan ja robotin vililld on
keskeistd. Robottiavusteista oppimista on tutkittu paljon kielen oppimisen ndkdkulmasta
(Veivo 2022; Van den Berghe, Verhagen, Oudgenoeg-Paz, van der Ven ja Leseman 2019;
Randall 2019). Robottiavusteisuuttaa hyddynnetddn yhd enemmaén erilaisissa oppimisproses-
seissa (Hamamsy & Johal & Asselborn & Nasir & Dillenbourg 2019). Robottiavusteisen op-
pimisen etuja on myds tutkittu suhteessa muihin oppimistapoihin esimerkiksi kuunneltaviin
kirjoihin ja verkkopohjaiseen opetukseen. Kotona kiytetty robotti edisti ja paransi merkitta-
vasti oppijoiden keskittymisti, kiinnostusta ja englannin kielen oppimistuloksia. (Han & Jo &

Jones & Jo 2008.)

Nao-robotin ja Elias Robot -sovelluksen kdyttoémahdollisuudet opetusmenetelména ovat hyvin
moninaiset. Opetusmenetelménd se on kuitenkin yksi muiden joukossa. Kuten muiden ope-
tusmenetelmien, niin edelld mainittujenkin kohdalla on mietittdvd, mihin oppimistilanteeseen
ja millaiselle oppijalle se on sopiva menetelmi. Merkityksellistd on myds, ettd opettajalla on
osaamista, halua ja innostusta suunnitella ja kdyttad robottiavusteista opetusmenetelméad ope-
tuksessaan. Myos tutkimuksissa on havaittu, ettd robottien avulla voidaan kehittda uudenlaisia
pedagogisi menetelmié (Belpaeme ym. 2018; Randall 2019). Kielenopetukseen tarvitaan uusia
tapoja ja erityisesti kun kyseessd ovat ammatilliset opinnot. Télloin kielen oppimisessa on
hyvai olla vahva yhteys tydeldmaissé tarvittavaan kielitaitoon. Kourin ym. (2020) tutkimuksen
mukaan robottiavusteisen opetuksen toteutusta tyopaikalla edistdvdt muun muassa moniam-
matillinen yhteistyd, oppijalle rdétialoidyt oppimistuokiot, tydeldmén edustajien positiivien
asenne robottiavusteisia opetustuokioita kohtaan, oppijan positiivinen asenne ja rento oppimi-

sen ilmapiiri. (Kouri ym. 2020.)
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3 OPPIMISKASITYKSIA ROBOTTIAVUSTEISEN OPPI-
MISEN TAUSTALLA

Oppimiskasitys on yksilon henkilokohtainen ymmairrys, mitd oppiminen on ja millé tavalla
thminen oppii. Oppimiskisitys perustuu ihmiskédsitykseen. Opettaja perustaa oman opetuk-
sensa ja pedagogisen ndkemyksensd oman ihmiskisityksen ja oppimiskésityksen pohjalle.
Opettaja kéyttdd opetuksessaan oppimismenetelmid riippuen siitd, miké tilanteeseen, ajankoh-

taan ja oppijoille on soveltuvin ja luontevin. (Rauste-von Wright ym. 2003.)

Yleisimmat oppimiskédsitykset ovat behavioristinen, humanistinen, konstruktivistinen, situ-
ationaalinen, kognitiivinen sekd kokemuksellinen (Rauste-von Wright ym. 2003). Téssa lu-
vussa kuvataan robottiavusteiseen oppimiseen liitettdvid oppimiskasityksié ja niiden yhteytti
robottiavusteiseen oppimismenetelméén. Muun muassa behavioristinen, konstruktivistinen ja
situationaalinen oppimiskasitys sopivat robottiavusteiseen oppimiseen. Elias Robot -sovelluk-
sessa olevat harjoitukset etenevit tyypillisesti behavioristisen oppimiskésityksen mukaan pie-
nissé osissa vaiheittain. Ammatillisella toisella asteella Elias Robot -sovellukseen ja Nao-ro-
bottiin liittyvét oppijaa aktivoivat vuorovaikutteiset tehtdavit pyritddn mahdollisuuksien mu-
kaan liittdaméan ammattialan oppimisympaéristoon tai tyopaikalle. Oppimisympéristoon tai tyo-
paikalle sidottua oppimistehtévaa suorittaessaan oppija on aktiivinen oppija ja kokee oppimi-
sen mielekkddksi. Edelld mainittu tilannesidonnaisuus on tyypillistd situationaalisessa oppi-
miskésityksessd. Elias Robot -sovelluksessa konstruktivistisen oppimiskésityksen mukaista
oppimista noudattaa oppijan aktiivinen tiedon konstruointi eli tiedon rakentaminen. Oppimi-
nen on sidoksissa toimintaan ja oppimisymparistdon, missd oppimista tapahtuu ja missa tietoa

kaytetddn. (Rauste-von Wright ym. 2003.)

3.1 Behavioristinen oppimiskésitys

Behavioristisen oppimiskédsitykseen pohjautuva opetustilanteen suunnittelu etenee tarkkojen

vaiheiden mukaan. Opettaja suunnittelee oppimiselle tavoitteet, jotka etenevét
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yksityiskohtaisesti. Behavioristiselle oppimiskasitykselle on tyypillistd, ettd opettamisen ja
oppimisen tavoite ja oppimisprosessin eteneminen on selked. Opettajan tehtdvind on johtaa
oppimisprosessia. Oppija on vastaanottajan roolissa. Oppimisen véilitavoitteita seurataan tes-
teilld ja kokeilla. Kun oppimistavoite on saavutettu, voidaan siirtyd seuraavaan opittavaan

aitheeseen. (Rauste-von Wright ym. 2003, 150.)

Seuraavassa esimerkissd kuvataan behavioristisen oppimiskésityksen ndakokulmasta suomen
kielen opetusta robottiavusteisesti Nao-robotin ja Elias Robot -sovelluksen avulla. Oppimis-
tuokiossa tavoitteena on oppia suomen kielen sanastoa sekéd yksinkertaisia fraaseja. Beha-
vioristisen oppimisndkemyksen nékdkulmasta opiskelun suunnittelu jaotellaan pieniin osiin
(Rauste-von Wright ym. 2003). Elias Robot -sovelluksessa olevassa ensimmaéisessd oppimis-
tuokiossa opetellaan ammatillista perussanastoa. Sovelluksessa nékyy kuva ja sitd klikkaa-
malla on myds mahdollista ndhd4 sana kirjoitettuna tai kuulla se. Opetustuokiossa ammattisa-
noja opiskellaan oppijan taitotason mukaan. Opettaja voi mairitelld sopivan mdirdn sanoja
oppijan taitotaso ja aiempi sanavarasto huomioiden. Toisessa oppimistuokiossa samat kuvat
toistuvat ja oppijan tulisi muistaa sana pelkén kuvavihjeen avulla. Mikili oppija ei muista
kuvassa olevaa sanaa, on oppijalla mahdollisuus klikata kuvaa ja tarkistaa sana kuvan k&énto-
puolelta tai kuunnella sana. Kolmannessa oppimistuokiossa yhdistetdén opitut sanat ja ne lii-
tetddn isompaan kokonaisuuteen ja harjoitellaan sanojen kiyttamistd puheessa. Tuokion kai-
kissa vaiheissa suorituksista sovellus antaa palautetta tahtien avulla. Téhtid voi saada yhdesté
kolmeen kappaletta. Ohjelma etenee joko niin, etti oppija artikuloi sanan oikein tai vaihtoeh-
toisesti opettaja tai oppija voi painaa jatka-painiketta etenemaélld seuraavaan kuvaan. Elias Ro-
bot -sovellus antaa oppijalle jatkuvasti palautetta oikeista vastauksista tdhtien muodossa. Jos
vastaus on védrin tai sanan ddntdminen ei ole tarkkaa, oppija ei saa tdhtié ja ohjelma ei etene.
Mikali oppija ei muista kuvassa olevan sanan nimed, hén voi tarkistaa sen népayttdmalld kuvaa
tai kuuntelemalla, jolloin kuva kédédntyy ja takaa paljastuu sana kirjoitetussa muodossa. Ro-
bottiavusteisessa oppimisessa opettaja toimii sparraajana. Hén voi tarvittaessa auttaa lausu-
maan sanat oikein ja antaa palautetta tehtévistd oppijalle. Edelld mainitun esimerkin kaltaisia

havaintoja ovat myos tehneet Rauste-von Wright ym. (2003) ruotsin kielen oppimisesta.

Behavioristiselle oppimiskésitykselle on tyypillistd, ettd oppimisen arviointi selkeéa. Elias Ro-
bot -sovellus kertoo oppijalle, onko vastaus oikea. Tahtien médri kertoo, kuinka hyvin sana
on ddnnetty suomen kielelld. Opettajalla on mahdollisuus arvioida oppijan tuloksia oppimis-

tuokion kuluessa ja kertoa oppijalle, mitkd sanat oppija lausui oikein ja mitkd sanat vaativat
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lisdoppimista. Oppija voi kerrata opiskelemiaan sanoja oppimistuokion aikana useita kertoja.
Behavioristisen oppimisen keskidsséd on laatia tehtévistd sellaisia, ettd oppija tekisi mahdolli-
simman véhin virheitd. Elias Robot -sovellus tarjoaa oppijalle oppimisen aikana kannustimia
tadhtien muodossa. Saatuaan suorituksesta tdhden tai téhtid, opiskelija jatkaa oppimistuokiota

eteenpdin. (Elias Robot 2023.)

Behavioristisen oppimiskasityksen hyvé puoli on, ettd opeteltava asia opetellaan vdhan ker-
rallaan. Opeteltavat asiat tarjoillaan opiskelijoille valmiiksi suunniteltuina ja ulkoa opetelta-
vina kokonaisuuksina. Tehtdvit ovat tarkasti suunniteltuja. Tdllainen opetustyyli on johdon-
mukainen ja voi sopia tilanteeseen, jossa jokin opittava aihe tulee oppia nopeasti ulkoa. Opet-
taja varmistaa opittavan asian testilld, jossa tulos oikeista ja vdiristd vastauksista on helppo
todeta. Oppimisen palaute saadaan melko vaivattomasti. Behavioristiseen oppimiskésitykseen
pohjautuva oppimisen tapa voi soveltua esimerkiksi oppijoille, joilla on oppimisvaikeuksia.
Se voi soveltua myds oppijoille, joille kokonaisuuksien tai syy-seuraussuhteiden hahmottami-
nen on vaikeaa. (Rauste-von Wright ym. 2003.) Opetustyyli, joka pohjautuu behavioristiseen
oppimiskésitykseen, on opettajalle muihin opetustyyleihin verrattuna yksinkertainen ja selked
eikd vaadi opettajalta erityistd luovuutta. Vaikka opetustyyli on selked ja verrattain yksinker-
tainen, on opettajan hallittava opetettava aihe ja méadriteltdva oppijan oppimiselle tavoitteet.

(Rauste-von Wright ym. 2003.)

3.2 Konstruktivistinen oppimiskasitys

Konstruktivistisen oppimiskésityksen nikokulmasta oppiminen on aktiivinen prosessi. Oppija
liittdd opitun asian sithen ympéristoon, yhteyteen ja toimintaan, jossa hén asioita harjoittelee,
kayttdd tai oppii. Oppimistilanteissa oppijan aktiivisuudella on iso merkitys. Oppija tyostda
jatkuvasti ndkemainsid, kuulemaansa ja kokemaansa. Tiedon tydstiminen on jatkuvaa ja ko-
konaisvaltaista toimintaa. Uuden oppimiseen oppija hyddyntéd aiemmin oppimaansa tietoa,
havaintoja ja kokemuksia. Oppiminen liittyy sosiaalisiin vuorovaikutusprosesseihin ja niiden
vilitykselld syntyneisiin merkitysrakenteisiin. Konstruktivistiseen oppimiskésitykseen liittyy
teorian ja kdytdnnon yhteen liittdiminen. Oppija ndhddén itseohjautuvana, motivoituneena ja
itselleen tavoitteita asettavana oppijana. Oppija kayttdd hyddykseen erilaisia toimintastrategi-
oita. Niiden valitsemiseen ja kdyttdimiseen vaikuttaa oppijan valmiudet ja tottumukset, tehti-

van luonne sekd miten opittua tietoa tullaan hyodyntdmaan. (Rauste-von Wright ym. 2003,
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33-53; Rauste-von Wright ja von Wright 1994.) Robottiavusteinen oppiminen tyOpaikoilla ja
ammatillisen koulutuksen oppimisympéristoissd, kuten esimerkiksi tydsaleissa, on vahvasti
konstruktivistiseen oppimiskésitykseen pohjautuvaa. Nao-robotin kanssa tai Elias Robot -so-
velluksessa opittavat sanat juontuvat tyo- tai oppimisymparistosté, missd niitd kdytetdan. Ro-
bottiavusteisissa oppimistuokioissa oppijalla on mahdollisuus harjoitella ammatillista sanas-
toa tai ammatillisia sanontoja, johon hian on tutustunut kaytdnnon tyotehtavissa tyopaikalla tai
tyosalissa. Oppija liittdd uudet sanat tai sanonnat aiempiin oppimiskokemuksiin tai havaintoi-

hin.

Konstruktivistinen oppimiskésityksen mukaan tunteiden merkitys oppimisessa on tirked.
Opetustilanteita suunniteltaessa on hyva huomioida, ettd oppijan kehittymishalu, asennoitu-
minen, perehtyneisyys ja muistikuvat liittyy osaksi opittavaa tietoa. Uusissa oppimistilanteissa
edelld mainitut vaikuttavat oppijaan ja hin tekee niiden pohjalta uusista tilanteista havainto-
jaan ja tulkintojaan. Opittu tieto palautuu mieleen niihin liitettyjen mielikuvien ja tunteiden
kautta. Toivottavaa ja tirkedd on, ettd oppija kokee opittavan asian tirkeéksi ja ettd oppijalla
on oppimistilanteessa myonteinen ja miellyttiva tunnetila. (Patrikainen 1999.) Ottamalla huo-
mioon tunteiden vaikutukset oppimiseen, ohjaaja ja oppija itse voivat sdddelld oppimisympé-
ristod myonteisten kokemusten kytkemiseksi tarkeind pitdmiinsé tietoihin. Luokassa vallitseva
ilmapiiri, oppijan motivaatio ja kdytetyt oppimismenetelmét vaikuttavat oppimiseen. (Jonas-
sen & Mayes & McAleese 1993.) Ammatillisella toisella asteella tyoeldméssa tapahtuva op-
piminen noudattaa konstruktiivisen oppimiskasityksen mukaista oppimista. Oppija pyrkii an-
tamaan merkityksid niille tapahtumille, kokemuksille ja oivalluksille, jotka nousevat esiin op-
pimistilanteessa. Kouri ym. tekemén tutkimuksen mukaan robottiavusteinen suomen kielen
oppimisprosessi oli onnistunut niille oppijoille, joiden asenne Nao-robottia ja robottiavusteista
oppimista kohtaan oli positiivinen. Oppijat my0s tunsivat, ettd he oppivat ja muistivat robotin
kanssa tyGympaéristossd oppimansa paremmin verrattuna luokkamuotoiseen oppimiseen. Ro-
botti my0s auttoi heitd oppimaan nopeammin ja tehokkaammin. Myds leppoisa oppimisilma-

piiri auttoi oppimista. (Kouri ym. 2020.)

Opettajalla on merkittdva ja vastuullinen rooli myonteisen ja motivoivan oppimisympariston
luomisessa. Kognitiivis-konstruktivistinen oppimisteoria painottaa ihanteellisten oppimis-
mahdollisuuksien ja oppimishalun heréttamisti opetuksen keinoin. Tdma tarkoittaa opettajan
tyOn muuttumista entistd enemmaén opiskelun ohjaajaksi, oppimisympariston suunnittelijaksi

ja optimaalisen oppimisympaériston luojaksi. (Patrikainen 1999.) Robottiavusteisissa
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oppimistuokioissa kouluttajan rooli oppimisprosessin ohjaaja on keskeinen. Kouluttajalla on
my0s keskeinen rooli optimaalisen oppimisympériston luojana ja oppimisen mahdollistajana.
Moniammatillisesti suunnitellut oppimistuokiot mahdollistavat oppijalle rdétaloéidyn ja onnis-

tuneen oppimiskokemuksen. (Kouri ym. 2020.)

Sosiokonstuktivistinen oppimiskisitys konstruktivistisen ndkemyksen periaatteiden lisdksi
korostaa oppimisen sosiaalisia, vuorovaikutuksellisia ja yhteistoiminnallisia prosesseja esi-
merkiksi tiedon sosiaalista konstruointia, uuden tiedon muodostumista sosiaalisissa konteks-
teissa. Opettajat toimivat opiskelijoiden oppimisen edistdjind, ohjaajina ja mahdollistajina, jol-
loin oppiminen nédhddin jatkuvana oppijoiden ja opettajien vélisend yhteistyond. Konstrukti-
vistinen oppimisnidkemys liittyy tyypillisesti pedagogiikkaan, jossa korostuu tehtdvdpohjainen
oppiminen, kokeileva ja tutkiva ldhestymistapa, teknologiarikkaat oppimisymparistot, yhteis-
toiminta ja ryhmaétehtdvit, joissa opiskelijat osallistuvat ongelmanratkaisuun ja oppimiseen
yhteistyon kautta. (Petraki & Herath 2022.) Petraki ja Herath (2022) havaitsivat tutkimukses-
saan, ettd opiskelijat arvostivat ja hyotyivét itsendisestd ja yhteistoiminnallisesta oppimisesta
ja pitivit robotin ohjelmointimahdollisuutta erittdin motivoivana. Sosiokonstruktivistisen ké-
sityksen mukaan sosiaalisen vuorovaikutuksen merkitys oppimisessa on tarkedd. Oppimisti-
lanteissa pyritddn hyodyntiméén yhteisollistd oppimista. Oppimistehtivistd ja -tilanteista laa-
ditaan vuorovaikutteisia ja toiminnallisia. Oppijoita kannustetaan aktiiviseen tiedon jakami-
seen, keskusteluun, perusteluun ja viittelyyn. Oppimisen arviointi oppimisen aikana ja oppi-

mistilanteeseen sidottuna on térkedd. (Tynjald 1999.)

3.3 Situationaalinen oppimiskésitys

Situationaalinen oppimiskisitys on saanut alkunsa Edmund Husserlin fenomenologiasta ja
Martin Heideggerin eksistentiaalisesta fenomenologiasta (Lehtovaara 1996a). Situationaalisen
oppimiskésityksen keskeisistd ajatuksista on, ettd oppiminen on aina sidoksissa johonkin,
jossa se tapahtuu. Se voi olla esimerkiksi kulttuuri, aika, paikka ja tilanne. (Tynjédla 1999.)
Situationaalinen oppimiskasitys on kokonaisvaltaiseen ihmiskidsitykseen nojaava kasitys. Op-
pijan maailma ja yhteis0, jossa hén eld sekd eliméntilanteet ovat sidoksissa oppimiseen. Niitd
ei voi tarkastella erillisind toisistaan. Situationaalinen oppimiskésitys on yhteydessd herme-
neuttiseen tietokdsitykseen, miké tarkoittaa, ettd ihminen ymmartda todellisuutta omalla sub-

jektiivisella tavalla. Fenomenologian mukaan eri ithmiset voivat siis ymmaértdd saman asian
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toisistaan poikkeavalla tavalla. Jokainen ihminen kokee ja ymmartda asioita oman todellisuu-
den ja eldméntilanteiden kautta. Tdtd voidaan kutsua situationaalisuudeksi. (Lehtovaara
1996a.) Situaatio muuttuu ihmisen eldmin aikana. Se on monitasoinen, monimerkityksellinen,
henkildkohtainen ja ainutlaatuinen. Oppiminen sisdltdd rajattomasti mahdollisuuksia silloin,
kun se kisitetddn hermeneuttisena toimintana. Jokaisella oppijalla on rajattomat mahdollisuu-
det oppimiseen. Oppimistilanteessa toisilla thmisilld, oppimisympéaristolld, oppimateriaaleilla
jaopetusvilineilld on merkitystd ihmisen situaatioon. Asioiden ymmaértdmiseen ja kokemiseen
vaikuttavat muiden muassa myos arvot, sddnndt, tavat ja oppimisilmapiirin laatu. (Lehtovaara

1996a.)

Ty6eldmin ja yhteiskunnan muuttuminen edellyttdd monia erilaisia oppimisymparistoja. Kay-
tdnnossd tdma tarkoittaa usein opetustilanteen viemistd pois luokkahuoneesta ympéardivaan
maailmaan (Leppilampi & Piekkari 1999). Ammatillisella toisella asteella tdmé tarkoittaa
usein autenttista oppimista esimerkiksi tyoeldméssd oppimista. TyOeldmissa kaytettdvaa
kieltd ja viestinnillisid tilanteita voi oppia tyOpaikalla keskustelemalla tyokavereiden ja asiak-
kaiden kanssa. Suni on tutkimuksessaan (2011) selvittdnyt, millaisissa tydeldmén tilanteissa
maahanmuuttaneet henkil6t tarvitsevat suomen kielen taitoa ja miten heidén olisi mahdolli-
suus saavuttaa tyotehtdvissd tarvittava kielitaito. Tarkeimmat tydeldméssa tapahtuvan kielen
oppimista edistévét tekijét olivat Sunin tutkimuksen mukaan kielen oppimiseen kéytetty aika,
kielen oppimisen tavoite sekd tydkavereiden ja asiakkaiden tuki. Sunin haastattelemat henkil6t
kertovat, ettd tyoyhteiso oli heidédn mielestddn keskeisin kielen oppimisen paikka. (Suni 2011.)
My®os robottiavusteisesta suomen kielen opiskelusta on saatu hyvi tuloksia, kun kielenoppi-
minen tapahtuu oppijan ty0ymparistossi. Tyoeldmasdssé tapahtuvassa kielenopetuksessa op-
pija on motivoinut kielen oppimiseen ja opiskelee kieltd tavoitteellisesti, kun hén ndkee kéy-
tdnnossd, mihin hin kieltd tarvitaan. Maahanmuuttaneen henkilon ty6tehtdvissé tarvittavaa
suomen kielen oppimista tukee moniammatillisella tyoryhmailld kehitetyt suomen kielen op-
pimistehtdvit sekd Nao-robottiin tai Elias Robot -sovellukseen laaditut harjoitusohjelmat.
Tyopaikkaohjaajalta ja tyokavereilta saatu palaute kielitaidosta rohkaisee vieraskielistd hen-
kilod kehittiméaén kielitaitoaan lisdd. (Kopman & Kouri 2022.) Tyoymparistossd tapahtuva ja
sen tilanteisiin liitettivd oppiminen korostuu juuri situationaalisessa oppimisndkemyksessa.
Aitoon tilanteeseen ja ymparistoon liitetty toiminta edistdd oppimista ja opitun tiedon muista-

mista. Teorian ja kdytdnndén yhdistyminen tiettyyn ympéristoon ja tilanteeseen lisdd
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oppijoiden mielenkiintoa ja motivaatiota opittavaa aihetta kohtaan. Opittu asia muistetaan pa-
remmin, kun se on liitettdvissé sithen ymparistoon, missé havainnot tehddan. (Ruohotie 1999,

151.)
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4 TUTKIMUSKYSYMYS JA TUTKIMUSMENETELMAT

Tassd luvussa késitellddn tutkimuksen empiiristd toteutusta. Alkuun kerrotaan tutkimustehtdvén
taustaa ja aiheen rajausta. Tdmaén jélkeen kerrotaan aineistonkeruumenetelmaisti, tutkimuksen
otannasta sekd fenomenografiasta tutkimuksen ldhestymistapana. Luvun loppupuolella kuva-

taan, mitd tutkimuksessa tehtiin, miten se suoritettiin ja miten saatu aineisto analysoitiin.

Ammatillisiin oppilaitoksiin Suomessa on hankittu Nao-robotteja viime vuosien aikana nope-
alla tahdilla. Ennen pro-gradu tutkimukseni aloittamista tein suppeaa kartoitusta ammatillisten
oppilaitosten internetsivuilta mahdollisista Nao-roboteista ja niiden kéyttotarkoituksista. Koos-
tin oppilaitokset taulukkoon, johon kirjasin myds internetin kautta 10ytdmiéni Nao-robotin kéyt-
totarkoituksia. Kaiken kaikkiaan 16ysin 18 ammatillista oppilaitosta, joissa on Nao-robotti tai -
robotteja. Internetistd tekeméni selvityksen mukaan, oppilaitoksissa kiytossa olevista Nao-ro-
boteista ja niiden kayttotilanteista on julkaistu videoita esimerkiksi oppilaitosten sosiaalisen
median tileilld. Ndiden perusteella tein havainnon, ettd robotteja kdytetddn muun muassa maa-
hanmuuttaneiden suomen kielen opetuksessa seki lisdksi ruotsin kielen ja englannin kielen
opiskelussa. Nao-robotin hyodyntédmistd on kokeiltu monialaisesti opiskelijoiden kanssa. Muun
muassa ldhihoitaja-, hyvinvointiteknologia- ja datanomiopiskelijat ovat kokeilleet erilaisia oh-
jelmointiprojekteja Nao-roboteilla. Lisdksi Nao-robotteja on hyddynnetty erilaisissa tapahtu-

missa esimerkiksi messuilla.

Tamin fenomenografisen pro-gradu tutkimukseni tarkoituksena oli selvittdd ja kuvata, miten
Nao-robotteja hyddynnetddn ammatillisissa oppilaitoksissa Suomessa ja miten Nao-robotteja
hyodynnetddn osana oppimisprosessia. Tavoitteena on lisdtd ymmarrysté tutkittavasta ilmiosta,
siten miten tutkimukseen osallistuvat henkil6t sen kokevat ja ymmartivit. Aihetta ei ole tutkittu

Suomessa aiemmin, joten tutkimuksen tekeminen on perusteltua.

Tutkimukseni keskidssd ovat Nao-robotteja kayttidvien henkildiden kokemukset ja késitykset
siitd, miten Nao-robotteja hyddynnetdin toisen asteen ammatillisissa oppilaitoksissa Suomessa
Nao-robotteja kdyttdvien henkildiden kisitysten ja kokemusten mukaan sekd miten Nao-robot-
tia hyodynnetédén osana oppimisprosessia Nao-robotteja kayttdvien henkildiden késitysten ja

kokemusten mukaan. Sijoitan tyoni fenomenografisen tutkimuksen kenttéan.
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Tutkimuskysymykset ovat seuraavat:

1. Miten Nao-robotteja hyodynnetdén suomalaisissa ammatillisissa oppilaitoksissa Nao-

robotteja  kdyttdvien  henkildiden  késitysten ja  kokemusten = mukaan?

2. Miten Nao-robottia hyddynnetddn osana oppimisprosessia Nao-robotteja kiyttdvien

henkil6iden késitysten ja kokemusten mukaan?

4.1 Teemahaastattelu aineistonkeruumenetelméana

Tédma tutkielma on ldhestymistavaltaan kvalitatiivinen eli laadullinen tutkimus. Laadullisen tut-
kimuksen tavanomaisimmat aineistonkeruumenetelmat ovat haastattelu, kysely, havainnointi ja
erilaisiin asiakirjoihin perustuva tieto (Tuomi & Sarajdrvi 2012). Laadullinen tutkimus antaa
aiheen tutkimiselle joustavat raamit, jolloin tutkimustulokset voivat muokkautua haastatelta-
vien mukaan. (Tuomi & Sarajirvi 2018, 72—75.) Laadullinen tutkimus on myds ymmartiava
tutkimus, joka pyrkii eldytyméén tutkimukseen osallistuvien henkildiden ajatuksiin, tunteisiin,
tarpeisiin ja eldmiin (Tuomi & Sarajarvi 2012, 28). Tutkimushenkiléiden valintaa tehtdessa
on erittdin tarkedd kiinnittdd huomiota, ettd tutkimushenkil6illd on henkilokohtainen kokemus
tutkittavaan ilmioon. Tutkimushenkildiden valinta tulee perustua tarkkaan harkittuihin kritee-
reihin ottaen huomioon tutkittava ilmio ja sen tavoitteet. (Tuomi & Sarajirvi 2018.) Tutkiel-
maani varten otin yhteyttd 13 ammatilliseen toisen asteen oppilaitokseen saadakseni haastatel-
tavakseni Nao-robottien kanssa tydskentelevid henkilditd eri puolilta Suomea. Paddyin kaytta-
méién aineistonkeruumenetelménd teemahaastattelua, joka on puolistrukturoitu haastattelume-
netelmd. Teemahaastattelussa on tyypillistd edetd keskeisten teemojen mukaan yksittdisten ky-
symysten sijaan. Teema-alueet ovat kaikille haastateltaville samat. Teemahaastattelulla on
mahdollista tutkia henkilon kokemuksia, ajatuksia, késityksid ja tunteita. (Hirsjarvi & Hurme
2001, 47-48.) Haastatteluihin valikoitui oppilaitoksien toimesta kymmenen ammatillisen kou-
lutuksen edustajaa yhdeksastd ammatillisesta oppilaitoksesta, kustakin oppilaitoksesta henkilt,
joilla oli mahdollisimman paljon tietoa ja kokemusta aiheesta. Toteutin haastattelut yksilohaas-
tatteluina. Tavoitteenani oli, ettd saisin haastattelun avulla robottien kanssa tydskentelevien
henkildiden tutkittavaan aiheeseen liittyvit tiedot ja kokemukset mahdollisimman laajasti

esille. Haastatelluista kaksi tydskenteli samassa oppilaitoksessa. Kymmenestd haastateltavasta
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viisi oli naisia ja viisi miehid. Maantieteellisesti osallistujat olivat eri puolilta Suomea. Kaikki
haastateltavat tydskentelivét tai ovat tydskennelleet Nao-robotin kanssa. Seitseméan haastatelta-

vista toimi opetustehtdvissid, kaksi asiantuntijana ja yksi kehitysvastaavana.

Laadin haastatteluita varten lomakkeen, jossa oli 18 kysymystid. Kysymyksen asettelun avoi-
muus on aineistonkeruussa keskeisti, tdlld edesautetaan erilaisten késitysten esiintuloa aineis-
tosta. Avoin kysymyksenasettelu edesauttaa tutkimushenkildiden persoonallisen kokemuksen
ja erilaisten késitysten julkitulon aineistosta (Marton & Booth, 1997). Toteutin haastattelut tou-
kokuun ja marraskuun 2023 vililld Teams-sovelluksella. Otin yhteyttd haastateltaviin ensin
puhelimitse, jonka jilkeen sovin heiddn kanssaan Teams-haastatteluajan. Jotta haastatteluti-
lanne olisi mahdollisimman sujuva, ldhetin haastatteluun osallistuvalle henkildlle etukéteen
sdhkdpostitse tutkimukseen osallistuvan henkilén suostumus -lomakkeen, tieteellisen tutki-
muksen tietosuojailmoituksen, haastattelukysymykset sekd tutkimussuunnitelmani. Koin, etti
haastattelukysymyksien ldhettiminen ennakkoon tutustuttavaksi oli erityisen térkedd, jotta
haastatteluun osallistuvilla olisi kdsitys millaisia kysymyksid haastattelussa kysytién ja he pys-
tyisivét etukéteen valmistautumaan haastatteluun. Itse haastattelutilanteen pyrin pitimaén mah-
dollisimman rauhallisena ja keskustelevana. Haastatteluvaiheessa pyritddn saamaan haastatel-
tava kertomaan kokemuksistaan mahdollisimman yksityiskohtaisesti ja samalla haastattelija
myd0s tulkitsee haastateltavan kokemuksia. (Harris 2011.) Tarkoituksenani oli ymmairtd4 mah-
dollisimman hyvin haastattelemieni henkildidenvastauksia, ndkemyksié ja kokemuksia. Haas-
tattelun etuna pidetddn joustavuutta. Sen aikana on mahdollisuus tarvittaessa toistaa kysymys,
oikaista ilmenneitd vaarinkisityksid, selventdd haastateltavan vastauksen sanamuotoa, tarvitta-
essa terdvoittdd vastauksia ja kdydd keskustelua haastateltavan kanssa. Tutkija voi esittdd haas-
tattelutilanteessa kysymykset siind jirjestyksessd kuin tutkija nikee aiheelliseksi, tima tekee
haastattelutilanteesta joustavan. (Tuomi & Sarajdrvi 2012.) Kdymieni haastattelukeskustelui-
den keskiméérdinen kesto oli 47 minuuttia. Tallensin haastateltavien vastaukset kirjoittamalla
ne huolellisesti paperille. Kirjoitin aineiston puhtaaksi tietokoneelle, eli litteroin, heti haastat-
telun loputtua. Litteroitua aineistoa kertyi yhteensd 34 sivua (Times New Roman, fonttikoko
12, rivivili 1,5). Haastattelun péétteeksi tehty puhtaaksikirjoittaminen auttoi muistamaan kaikki
haastatteluvastaukset. Haastateltavien vastaukset olivat tiiviitd ja lyhyitd. Téastd syystd niiden
koostaminen paperille oli helppoa. Ennen analyysin aloittamista tulostin haastattelut paperille,
jotta pystyin tekeméén niithin merkintdjd. Vastausten tallentaminen &énitiedostoksi olisi voinut

rajoittaa ja lyhentdd haastateltavien vastauksia. Koin myos vastauksien kisikirjoittamisen
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varmemmaksi tallentamiskeinoksi. Ainitiedostoon liittyy isompi tuhoutumisen riski kuin ksi-

kirjoitettavaan materiaaliin.

4.2 Fenomenografia aineiston analyysimenetelména

Fenomenografinen tutkimussuuntaus valikoitui tutkimukseni ldhestymistavaksi, koska sen
avulla voidaan tutkittavasta ilmi0stéd saada selville laadullisesti erilaisia késityksid ja kokemuk-
sia. Fenomenografisen tutkimussuuntauksen 16ysi professori Ference Marton Goteborgin yli-
opistosta 1970-luvulla tutkiessaan muun muassa oppimista (Niikko 2003). Fenomenografia sa-
nana tarkoittaa ilmion kuvaamista ja ilmiosta kirjoittamista (Metsdmuuronen 2009). Fenomeno-
grafinen tutkimussuuntaus tutkii késityksid ja niiden erilaisia ymmartdmistapoja, jotka voivat
liittyd erilaisiin arkipdivén ilmidihin (Huusko & Paloniemi 2006). Erityisesti fenomenografi-
assa tutkimuksen mielenkiinnon kohteena on yksittdisen henkilon kisitys tietystéd aiheesta. Th-
misten kdsitykset samastakin asiasta voivat olla hyvin erilaisia riippuen heidén idstddn ja suku-
puolestaan sekd koulutustaustastaan ja kokemuksistaan. On myos hyvd huomioida, ettd kidsitys
on muutoksia siséltdvd ilmio, ja tdmén takia henkildiden kisitykset saattavat ajan mydtd muut-

tua. (Metsdmuuronen 2009.)

Fenomenografiassa ihminen pyrkii selittimdén kokemiaan asioita ja ilmi6ité liittdmalld asioita
ja tapahtumia yhteen ja muodostamalla niistd kdsityksid. Myos tutkimukseen osallistuva hen-
kild6 muodostaa tilanteista tulkintaa aikaisempien késitystensd, kokemuksiensa ja tietojensa
pohjalta. Puhuttu kieli ja viestintd, jota osallistuja kadyttda kuvaillessaan késityksidédn ja koke-
muksiaan, on ajatusten ja kisitysten ja kokemusten ilmaisun véline. (Huusko & Paloniemi

2006.)

Marton ja Booth (1997, 133) toteavat teoksessaan, ettd fenomenografisessa tutkimussuuntauk-
sessa tutkija rooli on olla oppija. Tutkija tavoitteena on etsid tutkimansa ilmion merkitysta.
Tutkija tutkii, miten tutkimukseen osallistuvat henkil6t kokevat ja késittavit tutkittavan ilmion.
Kun tutkija aloittaa tutkimuksensa, hinelld on tutkimuksen alkuvaiheessa selkeéd visio tutki-
muksestaan. Tutkimuksen analyysin edetessd kuva tarkentuu edelleen. (Marton & Booth,
1997.) Yksittdisen ilmididen tutkiminen késittdé tarkkandkdisen havainnoimisen, havaintojen
erittelemisen ja kuvaamisen. Tarkkandkdinen ja innovatiivinen havainnoiminen on vaikein osa
tutkimusta, koska se tarkoittaa, ettd tutkittavaa asiaa on pyrittivéd katsomaan avoimesti ja ilman

ennakkokasityksid ja ennakko-odotuksia. (Varto 1992.) Fenomenografisessa tutkimuksessa
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kaytetddn tiedonhankintamenetelminé erilaisia kirjallisia materiaaleja (Huusko & Paloniemi

20006, 164).

Fenomenografisessa tutkimusprosessissa on neljd vaihetta. Aluksi tutkija perehtyy tarkasti asi-
aan tai kisitteeseen, jota hdn on tutkimassa. Asiasta ja kdsitteestd voi tulla esiin hyvin monen-
laisia ja yllattdvidkin 16yt6jd. Toisessa vaiheessa tutkija ottaa haltuun asiaan tai kdsitteeseen
liittyvét teoreettiset seikat ja analysoi alustavasti niihin liittyvid yksityiskohtia. Kolmannessa
vaiheessa tutkija haastattelee tutkimukseen osallistuvia henkil6itd. Henkil6t tuovat esiin erilai-
sia kdsityksid tutkittavaan asiaan liittyen. Neljdnnessa eli viimeisesséd vaiheessa tutkija luokit-
telee kasitykset merkitysten perusteella. Merkitykset pyritdédn tulkitsemaan jésentdmalld niistd
yleistasoisia ja pelkistettyjd merkitysluokkia. Merkitysyksikdistd luodaan ensimmaéisen tason
yhdistelmakategorioita. Yhdistelmékategorioista edetdén kategorioihin, jotka ovat kuvauksel-
taan abstraktimpia. Fenomenografisen tutkimuksen tarkoitus on laatia niin kutsuttu kuvauska-
tegoriajdrjestelmi tai tulosavaruus. (Metsdmuuronen 2009.) Tutkimuksessa pyritdén véltti-
méién vastauksien tulkitsemista yksittéisind késityksiné tai kokemuksina. Analyysin aikana vas-

tauksista pyritdin muodostamaan kokonaisuus. (Huusko & Paloniemi 2006).

Fenomenografiassa aineistoa analysoidaan tarkasti saadun haastatteluaineiston pohjalta. Teh-
tydni kaikki haastattelut, aloitin analyysin lukemalla haastatteluaineistoa kokonaisuudessaan
useaan kertaan. Muodostin aineistosta luokittelun, joka toimi kategorisoinnin pohjana. Ana-
lyysia tehdessd pysyin avoimena tutkimushenkildiden késityksille. Tutkimukseni keskiossé oli
se, kuinka tutkimushenkil6t kokevat tutkittavan ilmi6én. Tavoitteenani oli selvittdd kaikki kési-
tykset, joita tutkittavilla oli koskien tutkittavaan ilmioon. Aloittaessani analyysin palautin vield
uudelleen tutkimuskysymykset mieleeni. Etenin analyysissa fenomenografian mukaisesti niin,
ettd ensimmadisessd vaiheessa tunnistin ja kuvasin haastateltavien kisityksid ja kokemuksia.
Tutkimuksessani ndihin lukeutuivat Nao-robotin hyddyntdmiseen liittyvét ilmaisut sekd ilmai-
sut, miten Nao-robottia hyddynnetdin osana oppimisprosessia. Listasin aineistosta tutkimusky-
symysten mukaan taulukkoihin liittyvid merkityksellisid ilmauksia. (taulukko 1) Etsin merki-
tyksellisid ilmauksia, miten Nao-robotteja on hyddynnetty suomalaisissa ammatillisissa oppi-
laitoksissa sekd miten Nao-robotteja hyddynnetddn osana oppimisprosessia. (taulukko 2) Esitén
tulokset tydsséni sanallisessa muodossa ja siséllytén tekstiin haastatteluotteita. Merkitykselliset

ilmaukset olen ryhmitellyt taulukkoon.

Analyysin toisessa vaiheessa tunnistetaan merkitysten vélisid suhteita. Etsin, jasensin ja lajitte-

lin tutkimuskysymysten merkitykselliset ilmaukset ryhmiksi. Késityksid kuvaavat kategoriat
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voidaan niistd havaittujen erojen avulla jérjestdd arvojirjestykseen. Kukin kuvauskategoria ku-
vaa, miten ilmid koetaan. Tutkimuksen analyysivaiheessa aineiston ja kuvauskategorioiden
kesken kdydéén toistuvaa vertailua. (Harris 2011). Analyysin kolmannessa vaiheessa tutkija
keskittyy kategorioiden méérittdmiseen vertailemalla merkitysyksikkdjd koko aineiston merki-
tysten joukkoon. Neljédnnessi eli viimeisessa vaiheessa analyysi etenee kategorioiden kuvaami-
seen abstraktimmalla tasolla ja niiden vilisten suhteiden tarkentamiseen. Oleellista on 10ytidd
kriteerit jokaiselle kategorialle ja selkeit erot niiden vilille. Kategoriat sisdltdvat késitysten eri-
tyispiirteet sekd niiden empiirisen liittimisen aineistoon suorien lainausten avulla. Kategorioi-
den vilisten suhteiden kuvaamisessa toimii apuna niiden sisdltojen auki kirjoittaminen. Samalla
se toimii pohjana kuvauskategoriajirjestelmén tai tulosalueen luomiselle. (Huusko & Paloniemi
2006.) Merkityskategoriat tekevdt ymmaérrettaviksi eli siséllollisessd mielessa selittavét tutki-
mushenkildiden ilmaisuja ja niiden merkityksié (Syrjdld, Leena & Ahonen, Sirkka & Syrjéldi-
nen, Eija & Saari, Seppo 1994). Syrjdld ym. (1994, 127) muistuttavat, ettd kategoriat voivat
saada hyvinkin erilaisen mdiran ilmaisuja. Tutkijaa ei kuitenkaan kiinnosta ilmaisujen méaara
tai edustavuus vaan niiden laadullinen erilaisuus. Tarkoituksena on 10ytdd mahdollisimman pal-
jon tarkoituksenmukaisia merkitysluokkia kuvaamaan tutkimushenkildiden késitysten variaati-

oita.

Tutkimuksen pédtulokseksi muodostuvat kategoriat ja niistd muodostettu kuvauskategoriajér-
jestelmad tai tulosalue. Kategoriat eivét edusta suoraan yksittidisen ihmisen ajattelua, vaan erilai-
sia ajattelutapoja yleensa. Kisitykset voivat olla toisiaan tukevia, keskenéén ristiriitaisia tai jopa
vastakkaisia. Késitykset vaihtelevat yksiloittdin, mutta my0s yksilon kisitykset voivat vaih-
della. Fenomenografiassa ei tehdd kuitenkaan yksilokohtaisia tarkasteluja eikd ryhmien vélisten
erojen tarkastelua, vaikka erilaisia ryhmittelyjd voidaankin tehdd. (Huusko & Paloniemi 2006.)
Kuvausten tueksi aineistosta on nostettu alkuperdislainauksia tasaisesti kaikilta kymmeneltd

haastatteluun osallistujalta. Lainauksiin on merkitty haastateltavan pseudonyymi sulkeisiin.

Alla on kuvattu, kuinka aineistoldhtdinen analyysi eteni. Aineistosta jdsentyi tutkimuskysymys-
ten mukaan merkityksellisid ilmaisuja. (taulukko 1) Néistd jdsentyi kuvauskategorioita. Tau-
lukkoon 2 on havainnollistettu kuvauskategorioittain Nao-robotteja kayttavien henkildiden ké-
sityksid ja kokemuksia, miten Nao-robotteja on hyddynnetty oppilaitoksissa sekd miten Nao-

robottia hyddynnetdéin osana oppimisprosessia.
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Taulukko 1. Esimerkkiote tutkimusaineiston luokittelusta

Alkuperiisia ilmauksia

Pelkistettyji ilmauksia

1.

Robottia on kaytetty esityksissé spar-

raajana, puhujana

sparraaja, puhuja

Robottia on kiytetty messuilla koulu-
tusalojen esittelijand, tervehtimddn

messukivijoita

esittelijd, tervehtija

Robottia on kiytetty opetuksessa; 144-
kelaskuharjoituksissa, sosiaali- ja ter-
veysalan vuorovaikutteisissa harjoi-
tuksissa, haastattelijana ty6harjoittelu-
paikan haussa, virtuaalisen robotin oh-

jelmoinnin harjoituksissa

harjoitukset

Robottia on kéytetty opetustarkoituk-

seen maahanmuuttajien opetuksessa

opetus

Robottia on kiaytetty hankkeen mai-

nostamiseen kauppakeskuksessa

mainostus

Robottia on kéytetty vanhainkodissa

viihdyttdjd, ohjaaja

Robottia on kiytetty maahanmuutta-

neiden kielen opetuksen tueksi

kielen opetus

Taulukko 2 Ryhmittely kuvauskategorioihin

Markkinointi | Opetus  ja | Asiakaspalvelu ja | Viihdyttija ja
ja esittely harjoittelu luennointi ohjaaja

esitykset harjoitukset | roskien lajittelusta | vanhainkoti

ja  sparraaja/ kertominen

puhuja

osallistujien ju- | vuorovaiku- | hyvinvoinnista ker- | disko

tuttaja tus tominen
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esittelija haastattelu ruokalistasta kerto- | henkilostopéiva
minen
tervehtija kielen oppi- | kdsien pesusta ker- | avoimet ovet -ta-
minen tominen pahtuma
mainostaja asioiden opet- | asiakaspalvelutilan- | jumppaohjaaja
taminen teet
markkinoija tietovisat kdvijoiden haus-
kuuttaja
houkuttelija aivojumppa
ohjeiden antaja
Oppimisen tu- | Vuorovaiku- | Oppijan tunteisiin | Onnistumisen Kertaami-
kija tus ja  motivaatioon | osoittaminen nen
vaikuttaminen
kielten oppimi- | tuki ~ vuoro- | keskittyminen liike ja puhe toisto
nen vaikutus- ja
asiakaspalve-
lutilanteissa
yksilollinen kuuntelu- ja | vélikappale; lem- | yllatykset tehostaminen
oppiminen vuorovaiku- | ped ja ystdvéllinen,
tussuhde fyysinen, interaktii-
vinen
harjoituksissa turvallinen, lemped | tdhdet
eri roolit ja hyva oppimisil-
mapiiri
oppimisen tu- positiivinen ja inhi- | kannustava  pa-
keminen millinen tunneside | laute

vertainen
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kannustava, kan-
nustava palaute

yhdessd onnistumi-
sen ilo
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5 TUTKIMUKSEN EETTISYYS JA LUOTETTAVUUS

Tieteellisen tutkimuksen tekemisessd on tarkedd noudattaa hyvien tieteellisen kdytdnnon perus-
periaatteita. Vain niitd periaatteita noudattaen tehty tutkimus ja sen tulokset voivat olla eetti-
sesti hyviksyttdvid ja luotettavia. Eurooppalaisen tutkimuseettisen ohjeistuksen mukaan hyvin
tieteellisen kdytdnnon perusperiaatteita ovat luotettavuus, rehellisyys, arvostus ja vastuunkanto.
Naiiden noudattamisesta on vastuussa jokainen tutkimusta tekeva henkilo tai tutkimusryhmain

kuuluva jisen. (Tutkimuseettinen neuvottelukunta 2024.)

5.1 Tutkimukseen osallistuvat henkil6t

Tutkittavien suojaan kuuluu, ettd tutkimukseen osallistuvat henkildt osallistuvat tutkimukseen
vapaachtoisesti. Heiltd keréttiin lomakkeella vapaachtoinen suostumus. Tutkimukseen osallis-
tuvan suostumus on nahtivilla liitteend, liite 1. Jokaisella haastateltavalla henkil6lla oli mah-
dollisuus kieltdytya osallistumasta tutkimukseen sekd keskeyttdd osallistuminen tutkimuksen
aikana. Heilld oli my0s oikeus kieltdd jélkikéteen itseen koskevan aineiston kaytto tutkimusai-
neistona. Tutkimusta tekevin henkilon on varmistettava, ettd tutkimukseen osallistuva henkil6
tietdd, mihin hin tutkimuksen alussa suostuu. Lisdksi tutkijan tulee varmistaa, etti osallistuja
tietdd, mistd tutkimuksessa on kyse. Tutkija on huolehdittava etiikan nédkdkulmasta, ettd yksit-
tdistd tutkimukseen osallistuvaa henkil6a ei tunnisteta. (Tuomi & Sarajérvi 2012.) Huolehdin

tutkimusta tehdesséni sen eri vaiheissa, ettd haastateltavien henkiléiden anonymiteetti sdilyy.

5.2 Tutkijan positio

Tédma tutkimus on osa henkildkohtaista kasvuprosessia asiantuntijana ja opettajana. Tydssé ja
asiantuntijuudessa kehittyminen on minulle tirkedd ja luontevaa. Yli viiden vuoden ajan mi-
nulla on ollut mahdollisuus kehittdd robottiavusteista suomi toisena kielen opetusta oppilaitok-
sessa ja tyopaikoilla. Olen myds tutkinut aihetta ja kirjoittanut aiheeseen liittyvié artikkeleita.

Aiheeseen liittyen olen luennoinut Suomessa ja ulkomailla. Tutkijan omalla kokemustaustalla
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voi olla merkitysté tutkimuksen siséltoon. Tutkijan oma kokemustausta avartaa ymmarrysta ja
mahdollistaa aiheen syvillisen kuvaamisen ja pohdinnan (Virtanen 2006). Tiivis yli viiden vuo-
den mittainen tyoskentelyni ja kehittdmistyd Nao-robotin parissa voi mahdollisesti vaikuttaa
tutkimusaineistoni analysointiin. Tdhdn erityisesti minun tulee tutkijana kiinnittéa erityisti huo-
miota. Minun on otettava huomioon, ettd tulkitsen asioita mahdollisimman neutraalisti ja ob-
jektiivisesti. Tdydellinen objektiivisuus ei kuitenkaan ole mahdollista. Tutkijan on mahdotonta
kokonaan sulkea pois omaa ajatteluaan ja kokemustaustaansa, mutta on tarkedé tiedostaa omat
asenteensa ja uskomuksensa aiheeseen ndhden. Kuitenkin on parhaansa mukaan pyrittivé toi-

mia niin, etteivit ne vaikuttaisi tutkimukseen liikaa. (Eskola & Suoranta 1998, 17.)

Keskeisti tutkijan asemassa on luottamus. Heti aluksi, ottaessani yhteyttd oppilaitoksiin, ker-
roin ensimmadisen yhteydenoton yhteydesséd oppilaitoksen edustajalle, ettd teen tutkimusta yk-
sityishenkiloné. Kerroin, ettd en tee tutkimusta robottia myyville tai Nao-robottien koulutuksia

jarjestdville yrityksille.

5.3 Tutkimuksen luotettavuus ja eettisyys

Tutkimuksen luotettavuus pohjautuu hyvin tieteellisen kdytdnnon noudattamiseen. Tdma tar-
koittaa, ettd tutkimusta tehdessi on noudatettu tiedeyhteison tunnustamia toimintatapoja, kuten

rehellisyyttd. (Tuomi & Sarajérvi 2012.)

Yleisen laadullisen tutkimuskriteerien lisdksi fenomenografiselle tutkimukselle on maéritelty
omat luotettavuuskriteerit. Laadullisen aineiston ja aineistosta tulkinnan avulla 16ydettyjen
merkitysten ja merkityskategorioiden luotettavuus riippuu siitd, miten ne vastaavat tutkimus-
henkildiden ilmaisuissaan tarkoittamia merkityksid sekd missd méérin ne vastaavat teoreettisia
lahtokohtia. Laadullisen tiedon luotettavuudessa on kysymys tulkintojen paikkansapitdvyy-
destd (Syrjdld ym. 1994, 129; Sin 2010, 305-319). Fenomenografisessa tutkimuksessa on tér-
kedd, ettd tutkimukseen osallistuvat henkil6t ja tutkija puhuvat samasta asiasta ja etti aineisto

vastaa tutkimushenkil6iden kertomia kasityksii ja kokemuksia.

Olen pyrkinyt tutkimuksessani noudattamaan ja toimimaan edelld mainittuja hyvié tieteellisen
kdytdnnon perusperiaatteita. Tutkimustani varten kdyttdmani tiedot ovat luottamuksellisia. Tut-
kimuksen yhteydessd saamiani tietoja ei tulla luovuttamaan ulkopuolisille, eika tietoja kdytetd

muuhun kuin tutkimus tarkoitukseen.
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Aineistoa késitellesséni ja analyysi tehdessdni olen parhaani mukaan pyrkinyt jattimaidn omat
aiheeseen liittyvét olettamukset ja kertyneet kokemukset taustalle. Aineistoa analysoidessani
olen palannut lukemaan alkuperdistd haastatteluaineistoa useampaan kertaan, jotta tulkintani
aineistosta olisi mahdollisimman rehellistid. Tutkimuksen aineiston on oltava merkityksellistd
ongelmanasettelun taustana oleviin teoreettisiin kdsityksiin ndhden (Syrjdld ym. 1994, 129).
Johtopéatokset eli tulkitut merkitykset ja merkityskategoriat ovat pétevid silloin, kun ne vastaa-
vat sitd mitd tutkimukseen osallistuvat haastateltavat tarkoittivat. Tutkijan ei saa tehdd vaéria,
harhaanjohtavia tulkintoja tai omia pditelmid aineiston ilmaisuista (Syrjdld ym. 1994, 129).
Pyrin ty0ssidni kuvaamaan mahdollisimman seikkaperdisesti tutkimusprosessia, tutkimukseen
osallistuvia henkil6itd, aineiston keruuta seké tulkintaprosessia ja sen kulkua. Merkitysten tul-

kintaa todennan havainnollistavin esimerkein.

Tutkimuksen eettisyys edellyttdd, ettd tutkimus on uskottavalla pohjalla. Tutkimuksessani olen
alusta alkaen tdhdidnnyt rehellisyyteen ja avoimuuteen. Olen pyrkinyt valitsemaan ja tarkaste-
lemaan teoriaosassa kéyttdméni ldhdemateriaalia kriittisesti. Nao-robottiin liittyvid suomenkie-
lisid lahdemateriaaleja oli véhin saatavilla. Laadukkaimmat tutkimukset ja materiaalit olivat
englanninkielisid. Haastateltavia henkil6itd olen ohjeistanut tarkasti ennen haastattelun aloitta-
mista. Toimitin jokaiselle haastatteluun osallistuvalle henkil6lle haastateltavan henkilon suos-
tumuslomakkeen, tieteellisen tutkimuksen tietosuojailmoituksen, haastattelukysymykset sekd
tutkimussuunnitelmani. Jokainen henkil0 sai itsendisesti tehdd paédtoksen, osallistuuko haastat-
teluun. Pyrin laadukkaaseen tutkimussuunnitelmaan ja sopivaan tutkimusasetelmaan. Pyrin

myos tekemédn tutkimuksestani hyvén ja mahdollisimman avoimen kirjallisen raportin.
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6 NAO-ROBOTTI AMMATILLISISSA OPPILAITOKSISSA
SUOMESSA

Téssd luvussa esitellddn fenomenografisen analyysin tulokset, milld tavoin Nao-robottia on
hy6dynnetty tutkimushenkildiden késitysten perusteella ammatillisissa oppilaitoksissa ja mi-
ten Nao-robottia voidaan hyddyntdd osana oppimisprosessia. Molemmat alaluvut siséltavét
aitheeseen liittyvid katkelmia haastateltavien késityksistid. Alalukujen alussa on kuvattu haas-

tateltavien henkildiden kéasityksistd muodostetut kuvauskategoriat.

6.1 Miten Nao-robottia hydodynnetdén suomalaisissa ammatillisissa oppilaitok-
sissa

Kasityksia
Nao-robotin
hyodyntamisesta
suomalaisissa ammatillisissa
oppilaitoksissa

Asiakaspalvelu ja

Markkinointi ja esittely Opetus ja harjoittelu L
luennointi

Viihdyttaja ja ohjaaja

Kuvio 1. Késityksid Nao-robotin hyddyntdmisestd suomalaisissa ammatillisissa oppilaitoksissa

Ylla olevassa kuviossa (kuviol) esitelldéin, miten Nao-robottia on hyddynnetty tutkimushenki-
16iden kisitysten ja kokemusten perusteella suomalaisissa ammatillisissa oppilaitoksissa. Haas-
tateltavien kasitysten ja kokemusten mukaan Nao-robottia hyddynnettiin jokaisessa tutkimuk-
seen osallistuvassa yhdeksdssd ammatillisessa oppilaitoksessa markkinointitarkoituksiin, esi-
merkiksi erilaisten asioiden tai tapahtumien esittelijand. Haastateltavat kertoivat, ettd robotti
toimi osassa oppilaitoksissa niissd jérjestetyissd esityksissd sparraajana ja puhujana, tapahtu-

man tai esimerkiksi hankkeen mainostajana. Robottia kdytettiin useissa oppilaitoksissa erilaissa
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tilaisuuksissa yleison tilaisuuteen tai esittelypisteelle houkuttelijana. Markkinointi- ja esittely-
tehtévissd robotti toimi muun muassa tapahtumaan osallistuvien jututtajana tai tervehtijana.
Messutyyppisissi tilaisuuksissa osallistujat saattoivat kdyda tervehtimissé robottia. Erilaisissa
tilaisuuksissa robottia hyddynnettiin asiakaspalvelu- ja esittelytehtavissd. Robottia on hyddyn-

netty oppilaitoksissa erilaisten ohjeiden antajana.

“Markkinointitarkoituksiin ehkd suurin syy miksi robotti on hankittu. On ollut oppilai-

toksen aulassa kertomassa ruokalistasta ja késienpesusta.” HS

” —Robottiin on laadittu dialogi, joka sisdltdid tietoa oppilaitokseen liittyen. Esimer-

kiksi missd tietty paikka tai tyohuone sijaitsee.” H7

Osa haastateltavista henkildistd nosti haastattelussa esiin, ettd on hyvé, jos markkinoinnissa

hyoddynnetty Nao-robotti saa ndkyvyyttd mediassa.

"—robottia on hyodynnetty koulumarkkinoinnissa — hyvd, ettd ndikyy myos lehdessd,

mitd robotti on tehnyt— HS5

Jokaisessa oppilaitoksessa Nao-robottia hyddynnettiin opetuskdytdssd. Sitd hyddynnettiin hy-
vin monipuolisesti erilaisissa opiskelijoille suunnatuissa oppimis- tai harjoittelutehtdvissi. Ro-
bottiin ja/tai Elias-sovellukseen oli laadittu erilaisia harjoituksia esimerkiksi ldédkkeiden jaka-
minen tai tyo- tai koulutuskokeiluhaastattelu. Robotti on antanut opiskelijoille ohjeita, muun
muassa kotikaljan valmistusohjeita, késien pesuun liittyvid ohjeita, hampaiden pesuohjeita ja
sitvoukseen liittyvien vaiheiden ohjeistusta. Robottia hyddynnettiin monipuolisesti erilaisissa
vuorovaikutteisissa harjoituksissa, esimerkiksi sosiaali- ja terveysalan vuorovaikutustilan-
teissa, vaikeiden asiakastilanteiden harjoittelussa, opiskelijan vuorovaikutukseen aktivoimi-
sessa, asiakaspalvelutilanteissa sekd suomen kielen puheharjoituksissa. Viidessd oppilaitok-

sessa yhdeksésta robottia hyddynnettiin ohjelmointiharjoituksissa. Kolmessa oppilaitoksessa
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robottia kéytettiin vieraskielisten opiskelijoiden suomen kielen oppimisen tukena.

" —kdytetddn maahanmuuttajien opetuksessa—S2-paketti robotille, joka sisdltdd ope-
tusohjelmat esimerkiksi sanaleikkejd. Aukkoteksti, johon opiskelija kirjoittaa vastauk-
sen. Tdtd on erinopeuksilla. —Robotti on yksi opetusmenetelmistd, erilainen opetusvd-

line — S2-opiskelijat harjoittelivat sanastoa ohjelmoimalla Nao-robottia.” H2

Tédmin liséksi Nao-robottia hyddynnettiin luokkatilanteessa myos ruotsin ja englannin kielen

opetuksessa.

"—Lucia-tapahtumassa—kutsuneet ruotsinkielisestd koulusta opiskelijoita, joiden

kanssa harjoiteltu dialogiharjoituksia ruotsiksi.” H3
” —preppauskurssi aikuisille englannin kielen opiskeluun.” H3

" —osallistavassa opetuksessa—olen laatinut englanninkielisid pelejd.” H8

Matematiikan opetuksessa Nao-robotin kanssa harjoiteltiin peruslaskutoimituksia, muun mu-
assa yhteen-, vihennys- ja kertolaskuja. Nao-robottia hyddynnettiin my0s sosiaali- ja terveys-
alan opiskelijoiden opetuksessa. Opiskelijoilla oli mahdollisuus harjoitella robotin kanssa 144-

kelaskuja.

“matematiikkatehtdvid esimerkiksi plus-, miinus-, kertolaskut ja nditd niin, ettd kun en-

simmdisen pddsee ldpi, pddsee seuraavaan laskutehtdvédn.” H2

Robotti on ohjannut aivojumppaa ja fyysistd jumppaa. Robottiin oli laadittu myos tietovisoja.
Yksi haastateltavista oli laatinut robotiikkakurssin. Yksi haastateltavista toi haastattelussa
esiin, ettd heidén oppilaitoksessaan robottia ei kéytetd kielten opetuksessa. Nao-robottia hyo-
dynnettiin oppilaitoksissa haastateltavien kisitysten ja kokemusten mukaan asiakaspalvelu- ja
luennointitarkoituksissa. Robotti kertoi roskien lajittelusta, ruokalistasta, kdsien pesusta seké

thmisen hyvinvointiin liittyvistd asioista. Viihdyttdjdnd ja ohjaajana Nao-robottia
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hyodynnettiin kuudessa oppilaitoksessa yhdekséastd. Oppilaitoksen henkilostd on kayttanyt

Nao-robottia vanhainkodissa, jossa vanhukset halusivat ottaa robotin syliin.

"—robotti on ohjannut aivojumppaa—siivouksen eri vaiheissa, esimerkiksi tilan sii-

vous, robotti on antanut vaihe vaiheelta ohjeita.” H6

Haastateltavien késitysten ja kokemusten mukaan Nao-robotti toimii oppilaitoksissa viihdyt-
tdjand ja ohjaajana. Robottia hyddynnetdin tilaisuuksissa yleisdmagneettina. Oppilaitosten
erilaisissa tapahtumissa esimerkiksi avoimet ovet, henkildstopdivé ja Taitaja-kilpailut, robotti
on toivottanut kavijit tervetulleiksi tai robotin kanssa on voinut keskustella. Haastatteluissa
tuli my6s ilmi, ettd Nao-robotti on yleison hauskuuttaja. Robotti toimii keskustelukaverina

esimerkiksi opiskelijoille jdrjestetyssd tapahtumissa.

2

tapahtumissa, esimerkiksi opiskelijoille jdrjestetyissd diskoissa. Sielld voi jutella ro-

botin kanssa ja tutustua robottiin.” H6

Nao-robottia on hyddynnetty neljdssd oppilaitoksessa jumppaohjaajana tai jumppakaverina.

"—fyysiselld robotilla voidaan havainnollistaa asioita, jumppa on ollut hyvd, teknolo-

gia on tullut tutuksi hoiva-alalla” H5

Yhden haastateltavan kasityksen mukaan, ettd heiddn oppilaitoksessaan Nao-robotti toimii

jumpparobottina.
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6.2 Miten Nao-humanoidirobottia hyodynnetdén osana oppimisprosessia

Kasityksia
Nao-robotin
hyédyntamisesta osana
oppimisprosessia

| | | | |
Oppijan tunteisiin ja . .
Oppimisen tukija Vuorovaikutus motivaatioon Oipisiunise Kertaaminen

X X osoittaminen
vaikuttaminen

Kuvio2. Kisityksid Nao-robotin hyddyntdmisestid osana oppimisprosessia

Y114 oleva kuvio (kuvio 2) kuvaa, miten Nao-robottia on hyodynnetty osana oppimisprosessia
tutkimushenkildiden kisitysten ja kokemusten perusteella suomalaisissa ammatillisissa oppi-
laitoksissa. Tutkimushenkil6iden késitysten ja kokemusten mukaan Nao-robottia voidaan hyo-
dyntdd monin eri tavoin oppimisprosessissa. Se voi toimia oppimisen ja vuorovaikutuksen tu-
kijana sekd vaikuttaa myonteisesti oppijan tunteisiin ja motivaatioon. Robotti voi palkita opis-
kelijan onnistumisen harjoituksen paitteeksi antamalla positiivista palautetta sanallisesti tai
litkkeen avulla. Elias-sovelluksessa oleva virtuaalinen robotti antaa harjoituksen paitteeksi téh-
tid palkinnoksi. Téhtid on mahdollista saada yhdesti kolmeen kappaletta. Robottiavusteisessa
oppimisessa kertaaminen on keskeinen tapa tukea oppijan oppimista. Haastatteluissa beha-
vioristinen-, konstruktivistinen tai situationaalinen oppimiskésitys ei noussut termini esille.
Haastateltavien vastauksista oli kuitenkin poimittavissa behavioristiseen-, konstruktivistiseen-
ja situationaaliseen oppimiskésitykseen liittyvid elementtejd. Tutkimushenkildiden mukaan
Nao-robotilta saa kannustavaa palautetta ja onnistumisesta palkinnon muun muassa tihtien
muodossa, tdllainen arvioinnin tapa voidaan liittd4 behavioristiseen oppimiskasitykseen. Beha-
vioristiseen oppimiskasitykseen viittasivat myods oppimiskokonaisuuksien pilkkominen pie-
nempiin kokonaisuuksiin tai opettavan aiheen jaksoittaminen, opitun toistaminen ja kertaami-
nen (Rauste-von Wright ym. 2003). Konstruktivistiseen oppimiskasitykseen oli haastateltavien
vastauksista liitettdvissd muun muassa viittaus siihen, ettd robotti ei saa olla irrallinen oppimis-
tilanteista, oppiminen mydnteisessd ilmapiirissa edistdd oppimista, Nao-robotin kanssa oppija
on innostunut. (Rauste-von Wright ym. 2003). Oppimista voi innostaa myds virtuaalisen robo-

tin antamat palkinnot, jotka voidaan kokea pelillisiksi elementeiksi. Tutkimushenkil6t toivat
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esille, ettd kun oppija on hyvélld tuulella, hin ei ajattele, ettd on opiskelemassa, oppiminen
tapahtuu ikédn kuin itsestddn. Konstruktivistisen oppimiskésityksen mukaan opittu palautuu
mieleen emootioiden kautta. Konstruktivistiseen oppimiskésitykseen liittyy muun muassa op-
pijan mydnteinen tunnetila ja motivaatio seké luokassa vallitseva ilmapiiri. (Rauste-von Wright
ym. 2003.) Situationaaliseen oppimiskésitykseen tutkimushenkildéiden vastauksista on liitettd-
vissd muun muassa Nao-robotin kdyttdminen erilaisissa oppimisymparistdissa ja oppimistilan-
teissa. Liséksi situationaaliseen oppimiskisitykseen viittasivat tutkimushenkildiden vastauk-
sista ympdristoihin ja tilanteisiin liittyvdt muut oppijat, heiddn antama tuki, kannustus ja yh-

desséd oppimisen ja onnistumisen ilo. (Lehtovaara 1996a.)

Jokainen kymmenestd haastateltavasta kertoi, ettd Nao-robotti voi tukea oppijan oppimista. Ro-
bottia voi hyddyntdd muun muassa vieraan kielen oppimisessa. Kolmessa oppilaitoksessa Nao-
robottia hyddynnettiin kielen oppimisessa. Kuusi haastateltavaa kertoi, ettei oppilaitos hyo-

dynné robottia kielen oppimiseen.

”S2-opiskelijat harjoittelivat sanastoa ohjelmoimalla Nao-robottia.” H2

2

preppauskurssi aikuisille englannin ja suomen kielen opetuksessa, —dialogiharjoi-

tuksia ruotsiksi.” H3

Haastateltavat kokemuksien mukaan robotti mahdollistaa opetustilanteissa yksilollisen oppimi-
sen ja paremman keskittymisen. Yhdessé oppilaitoksessa robottia kdytettiin usein aikuisten op-

pijoiden yksildopetuksessa.

2

robotti mahdollistaa yksilollisempid polkuja — yksilollisempdd opetusta — sanas-

toa, ammattisanastoa — "~ H1

"—henkilé (oppija) keskittyy ja asiat jdad paremmin mieleen.” H2

Yhden haastateltavan vastauksessa korostui robotin erilaiset roolit harjoitustehtivien aikana.
Toisessa oppilaitoksessa Nao-robottia oli kdytetty osallistavassa opetuksessa muun muassa

pantomiimissa, missé oppijan oli tiedettdvd, miké urheilulaji on kyseessé.
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"Ndyttelemistd vaativia harjoituksia, esimerkiksi robotti voisi toimia ikdihmisen roo-

lissa.” H1

Nao-robottia hyodynnettiin oppimisprosessissa oppimisen tukijana. Eri kohderyhmille robotti
ndhtiin hyvéni vilineend tukemaan oppimista. Robotti koettiin erdénlaisena turvallisena vali-

kappaleena oppijan ja opettajan vililla.

“Oppijalle muodostuu turvallinen olo robotin kanssa—robottia ei koeta pelottavaksi.
Asetelma, jossa ei ole auktoriteettia. —robotti haluaa auttaa—robotin kanssa haluaa

tehdd, ei pelota virheet ” H3

Haastateltavien kasitysten mukaan Nao-robotti toimii oppimisprosessissa vuorovaikutuksen tu-
kijana. Robotti tukenut vuorovaikutustilanteissa oppija oppimista. Yksi haastateltava nosti
esiin, ettd oppijalle muodostuu kuuntelu-keskustelu-vuorovaikutussuhde, joka on turvallinen ja
kiinnostava, mik osaltaan auttaa oppijaa keskittyméén kuunteluun ja sitd myotd aktivoi puhu-

maan.

"—aran henkilon tukeminen. Opiskelijan aktivoiminen, mikdli opiskelija ei kerro asi-

oita, hdn kertoo asioita mielellddn robotille tai robotin vieressd olevalle ohjaajalle” H6

Haastateltavat kertoivat, ettd Nao-robotti vaikutti eritavoin oppijan tunteisiin sekd oppimismo-
tivaatioon. Oppimistilanteessa robotti auttoi oppijaa keskittyméén, vaikutti oppimisilmapiiriin
luomalla turvallisen, lempein ja hyvin oppimisilmapiirin. Oppijalla saattoi syntyé positiivinen
ja inhimillinen tunneside robotin kanssa. Robotti koettiin vertaisena, fyysisend, lempeéni, ys-

tévillisend ja interaktiivisena oppimiskumppanina.
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”S2-opiskelijat—kokivat onnistumisen iloa, kun olivat ohjelmoineet robottia ja saaneet

sen litkkumaan. Olivat ylpeitd saavutuksistaan” H2

2

'yvd ilmapiiri, pienid ylldtyksid, kiva opetustuokio. —Robotin olemus/hahmo ja tapa

viestittdd kehollisesti on lemped ja ystivdllinen” H3

"Kun opiskelija opiskelee robotin kanssa, hin on usein innostunut. Robotti herdttdd
tunteita, oppija on hyvdlld tuulella. Kun oppija on hyvdlld tuulella, hén ei ajattele, ettd

on opiskelemassa. Hdin on avoin oppimiselle ja oppiminen tapahtuu ikddn kuin itses-

tdadn” H4

Robotin ja/tai Elias Robot -sovelluksen antama kannustus ja kannustava palaute vaikuttivat op-

pijan motivaatioon.

“"Motivaatio kasvaa, tehostaa oppimista, voi lisdtd opiskelijan osallistumista tapahtu-

maan.” H6

Haastateltavat myds korostivat, ettd robotti kiinnostaa opiskelijoita. Kiinnostuksen myotéi opis-

kelijat kiinnostuvat myds opiskeltavasta asiasta.

’

“Robotti kiinnostaa opiskelijoita—opiskelijat ovat myos kiinnostuneet ohjelmoinnista.’

H7

"—opiskelijat ovat kiinnostuneet ohjelmoinnista. Iltse virkkddamdlld, he ovat iloisia, kun

onnistuvat. Kiinnostaa, mitd robotti tekee ja touhuaa.” H8
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Haastateltavien kisitysten ja kokemusten mukaan Nao-robotin koettiin lisddvan oppimisen iloa,
yhdessd ja ryhméssd onnistumisen iloa. Sen ndhtiin lisddvén innostusta, hyvéntuulisuutta,
avointa oppimisen tunnetta. Yhdessé vastauksessa korostettiin, ettd robotti on mahdollistaja ja

oppimismenetelmien monipuolistaja ja rikastaja.

“Pareittain oppimisessa jaettu ilo ja onnistumisen ilo. Pari mukana onnistumi-

sessa.” H3

Yhdessé haastattelussa kymmenesti tuli esille, ettd Nao-robotin ja Elias Robot -sovelluksessa
olevan virtuaalisen robotin antama palaute ja/tai palkinto onnistuneesta tehtavén suorituksesta
oppimistuokion aikana tai lopuksi, voi tukea oppijan oppimista. Oppija voi saada onnistuneesta
suorituksesta robotilta kehuja, kannustavan palautteen, aplodeja, ylldtysdénen, varikkaat silmat,
robotin késien taputuksen tai eri madrén tdhtid. Myos Sun & Kangas ja Ruokamo (2024) tuovat
kirjallisuuskatsaukseen perustuvassa artikkelissaan esiin, ettd oppimispelissd saaduilla palkin-
noilla, esimerkiksi tdhdilld, on positiivinen vaikutus oppijan motivaatioon oppimissuorituksen
aikana. Kannustimien kdyttd voi motivoida opiskelijoita osallistumaan tehtdvain. Niilld on tér-
ked yhteys opiskelijoiden suoritukseen, ponnisteluihin ja edistymiseen. (Sun & Kangas & Ruo-
kamo 2024.) Kahden haastatellun henkilon késityksen ja kokemuksen mukaan pelillisyys op-

pimisen tukena oli merkityksellinen.

"Pelillisyys ja kun voittaa tihtid, palkinnon, on hyvd asia.” H4

Haastateltavien kidsitysten ja kokemusten mukaan kertaaminen on yksi tapa tehostaa oppimista.
Kertaamalla ja toistamalla robotin kanssa opittavia asioita oppiminen voi ne jadda paremmin

mieleen.

’

"Olisi hyvd tunnistaa, missd robotti on toimivin. Toistojen kautta oppiminen.’

HI

"Toistaminen on tosi tdrked asia. Robotti voi toistaa monta kertaa.” H4
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7 POHDINTA JA JATKOTUTKIMUSAIHEET

United Roboticsin verkkosivuilla Nao-robottia esitelldédn oppimiseen ja sosiaaliseen vuorovai-
kutukseen soveltuvana robottina (United Robotics Group 2024). Halusin Pro gradu -tutkiel-
massani selvittdd, miten Nao-robotteja hyddynnetédén suomalaisissa toisen asteen ammatilli-
sissa oppilaitoksissa ja voidaanko niitd hyodyntdd osana oppimisprosessia. Tutkimuksessa
kiinnostuksen kohteena olivat Nao-robottia kdyttdvien henkildiden késitykset, miten Nao-ro-
bottia on hyddynnetty oppilaitoksessa seké kasitykset siitd, voidaanko Nao-robottia hyddyntédd
oppimisprosessissa. Tutkimukseni mukaan Nao-robottia on hyddynnetty tutkimukseen osal-
listuvissa yhdeksdssd ammatillisessa oppilaitoksessa hyvin monin eri tavoin. Yllattava tutki-
mustulos oli, ettd Nao-robottia hyddynnettiin jokaisen haastatellun kokemuksen mukaan kai-
kissa yhdeksidssd oppilaitoksessa markkinointitarkoituksiin, erilaisten asioiden tai tapahtu-
mien esittelijdnd ja niin kutsuttuna tapahtumien vetonaulana. Perehtymiini aiemmin tehtyihin
tutkimuksiin ja tutkimuskatsauksiin peilaten, edelld mainittua Nao-robotin hyddyntdmisté

markkinointitarkoitukseen ei niista tullut esille.

Nao-robottiin liittyvid tutkimuksia on loydettévissd paljon. Tutkimuksiin liittyvét henkilot
ovat padsddntoisesti paivakoti-ikdisid lapsia tai ala- ja yldkouluikéisid lapsia tai nuoria. Tutki-
musta ammatillisen toisen asteen koulutuksen opetuskéytossd hydodynnettivistd sosiaalisista
roboteista on erittdin vihan. Taémén vuoksi tutkimukseni vertailu muihin tutkimuksiin oli haas-
tavaa. Myoskién tutkimuksia, joissa Nao-robotin kéyttdjit olisivat olleet nuoria aikuisia tai
aikuisia ei 10ytynyt. Voitaneen todeta, ettd tekeméni tutkimus on perusteltu ja se tdydentéa jo

olemassa olevia tutkimuksia.

Violeta Rosandan ja Andreja Isteni¢ Starcic¢in (2019) tekemissd koosteessa on tarkasteltu,
milld tavoin sosiaalisia robotteja on kéytetty luokkamuotoisesti eri luokkatasoilla eri oppiai-
neissa. Heiddn koosteensa on tehty Web of Science -tietokannasta vuodesta 2006 vuoteen
2018. Rosandan ja Starc¢i¢in koosteen mukaan Nao-robotteja on hyddynnetty padsadntdisesti
nuoremman véeston piirissé, lastentarhasta yldkoululaisiin. Heidén koosteensa mukaan Nao-
robotteja on kdytetty oppimisen avustajina esimerkiksi toistoharjoituksissa, oppimisen akti-
voijina esimerkiksi innostajana. Lisdksi Nao-robottia on hyddynnetty arkipdivian aktivitee-
teissa ja edistdmddn ongelmanratkaisutaitoja. Nao-robotteja on hyddynnetty muun muassa

matematiikan, fysiikan, suunnittelun- ja tietokonekursseilla, mekaniikassa, geometriassa,
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vieraan kielen oppimisessa ja musiikissa. Omassa tutkimuksessani havaitsin samankaltaisuuk-
sia Rosandan ja Star¢icin tekeméén tutkimusten koosteeseen Nao-robotin hyddyntdmistarkoi-
tuksista. Heiddnk&én koosteessaan ei mainita, ettd Nao-robottia olisi kdytetty markkinointitar-

koituksiin.

Natasha Randalin (2019) ja Amirovan ym. (2021) tekemiin koosteisiin Nao-robotin hyddyn-
tdmisestd oppimisprosessissa tuli myods minun tutkimuksessani samankaltaisia tuloksia. Tut-
kimuksessani jokainen kymmenestd haastateltavasta oli sitd mieltd, ettd Nao-robottia voidaan
kayttdd osana oppimisprosessia. Natasha Randall (2019) on tutkinut robottien hy6dyntamista
kielenoppimisessa. Tutkimus siséltdd 79 tutkimusta vuosien 20042017 viliseltd ajalta. Tut-
kimuksiin osallistujat olivat lapsia. Natasha Randallin tuloksissa todetaan, ettd robotit voivat
auttaa kaiken ikéisid oppimaan kieltd. Robotit auttavat oppimaan erityisesti silloin, kun niitd
kdytetddn ihmisohjaajan apuna. Minun tutkimuksessani jokainen kymmenesté haastateltavasta
oli sitd mieltd, ettd Nao-robotti voi tukea oppijan oppimista, ei pelkdstdén kielen oppimista
vaan oppimista yleensd. Tutkimushaastattelussa tuli esille, ettd Nao-robottia hyddynnettiin op-
pimisprosessissa oppimisen tukijana. Eri kohderyhmille robotti néhtiin hyvina vélineena tu-
kemaan oppimista. Robotti koettiin erdénlaisena turvallisena vélikappaleena oppijan ja opet-
tajan vélilld. Randallin (2019) tutkimuksessa korostui vahvana robotin positiivinen vaikutus
kielen oppijan tunnetiloihin, kuten oppimismotivaatioon, ahdistukseen kayttda kieltd, tehti-
védn sitoutumiseen ja luottamukseen puhua. Tutkimuksessani oli havaittavissa samankaltaisia
tuloksia. Robotti mahdollisti opetustilanteissa yksilollisen oppimisen ja paremman keskitty-
misen oppimistilanteessa. Haastateltavan mukaan oppijalle muodostuu kuuntelu-keskustelu-
vuorovaikutussuhde, joka on turvallinen ja kiinnostava, mik4 osaltaan auttaa oppijaa keskitty-
maén kuunteluun ja sitd myota aktivoi puhumaan. Tutkimukseni mukaan Nao-robotti vaikutti
eritavoin oppijan tunteisiin sekd oppimismotivaatioon. Oppimistilanteessa robotti auttoi oppi-
jaa keskittyméén, vaikutti oppimisilmapiiriin luomalla turvallisen, lempeén ja hyvédn oppimis-
ilmapiirin. Lisd@ksi robotin ja/tai Elias Robot -sovelluksen antama kannustus ja kannustava pa-
laute vaikuttivat oppijan motivaatioon. Voitaneen todeta, ettd Nao-robotti ja Elias Robot -so-

vellus ovat oppimista tukeva ja varteenotettava opetusmenetelma.

Amirova ym. (2021) kirjoittamassa katsauksessa on 16ydettavissd myos yhtenevid tuloksia mi-
nun tutkimukseeni. Amirova ym. (2021) nostavat esiin robotin lapsen kumppanina, joka lie-
vittdd opettajan taakkaa sekd sitouttaa lapset oppimiseen. Robotti voi toimia esimerkkind,

jonka avulla voidaan esitelld robotteja sekd ohjelmointia. Myds Simon So ja Naomi Lee (2022)
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ovat tutkimuksessaan havainneet, ettd Nao-robotin ja lapsen vélille voi syntyad oppimistuokion
aikana positiivinen ja ystévillinen suhde. Minun tutkimuksessani osa haastattelemistani hen-
kiloistd kertoivat, ettd heidédn kokemuksensa mukaan oppimistilanteessa Nao-robotti auttoi
oppijaa keskittymain, vaikutti oppimisilmapiiriin luomalla turvallisen, lempeén ja hyvén op-
pimisilmapiirin. Oppijalla saattoi syntya positiivinen ja inhimillinen tunneside robotin kanssa.
Nao-robotti koettiin vertaisena, fyysisend, lempeén4, ystivéllisend ja interaktiivisena oppimis-
kumppanina. Myds Amirovan ym. (2021) tutkimuksessa tuotiin esille, ettd kun lapsi opiskelee
uusia sanoja, hin opiskelee niitd mieluummin Nao-robotin kuin tabletin kanssa. Amirova ym.
(2021) kertovat, ettd Nao-robotti voi olla kumppani oppijalle. Robotti voi muistuttaa oppimis-
tehtévisti, joita tulee tehdi seka robotti voi auttaa tunneilla ja kyselld tuntiin liittyvista asioista.
Vastaavan kaltaisia tutkimustuloksia ovat raportoineet Mubin & Stevens & Shahid & Al Mah-
mud ja Dong (2013) tutkimuskatsauksessaan. Heidén tutkimuksensa mukaan robotin roolista
riippuen, robotti voi esimerkiksi kannustaa ja antaa palkinnon oppijalle onnistuneesta suori-
tuksesta, robotti ja oppija voivat yhdessé ratkaista tehtdvid seka robotti voi aktivoida ja sitout-

taa oppijaa oppimiseen.

Osassa tutkimukseeni osallistuvista oppilaitoksissa Nao-robottia on hyddynnetty hyvinkin
monipuolisesti opetuksessa. Yllattavana seikkana havaitsin, ettd niissd oppilaitoksissa, joissa
Nao-robottia oli kéytetty innovatiivisesti, robottia kdyttivét tai sithen ohjelmia suunnittelivat
henkil6t, joilla ei ollut tieto- ja viestintdtekniikkaan liittyvaéd koulutusta. Joissakin suomalai-
sissa ammatillisissa oppilaitoksissa Nao-robotti on vain yhden alan tai yhden opettajan kay-
tossd. Tdlloin robotin kadyttd keskittyy tiettyyn aihealueeseen tai oppiaineeseen. Haastatte-
luissa robottiavusteiseen oppimiseen liitetyt behavioristinen-, konstruktivistinen tai situatio-
naalinen oppimiskésitys ei noussut terminé esille. Haastateltavien vastauksista oli kuitenkin

poimittavissa nédihin oppimiskasityksiin liittyvid elementte;jé.

Viidessd oppilaitoksessa yhdekséstd Nao-robotti on hankittu hankerahoituksella tai Opetus-
hallituksen mydntamailld rahoituksella. Kahdeksassa oppilaitoksessa robotin kéytto oli satun-
naista, vain yhdessa suhteellisen sdédnnollistd. Tulos ylldtti minut. Erityisesti yllatti, ettd Nao-
robotin sddnndllinen ja monipuolinen hyddyntdminen oli satunnaista ja suunnittelematonta.
Satunnaisesti robottia hyddyntévien haastateltavien vastauksista kévi ilmi, ettd mikéli Nao-
robotti oli hankittu hankkeeseen, oli sitd hyddynnetty hankkeen aikana sédénnéllisesti. Tutki-
mukseni tarkoituksena ei ollut selvittia sitd, mitkd syyt ovat vaikuttaneet robottien kdyton hii-

pumiseen hankkeiden paittymisen jdlkeen. Syitd voi vain arvailla. Olisiko yksi mahdollisesti
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Nao-robotin ja robottiavusteisen oppimisen jatkosuunnitelmien puute ja niukat resurssit ro-
bottiavusteisen opetuksen kehittdmiseen. Selkeyttdisikd suunnitelmallisuus, tavoitteellisuus ja
oppijan tarpeisiin perustuva opetus robottiavusteisen opetusmenetelmin jalkauttamista oppi-
tunneille ja opetusmenetelmén edelleen kehittimistd. Myos opettajien yhteistyo ja yhteisopet-
tajuus voisivat olla keino, jolla voisi lisdti robotin kdytt6d opetusmenetelmina. Opettajat voi-
sivat oppia toisiltaan ja saada tukea kollegoilta Nao-robotin ja sithen mahdollisesti liitetyn
Elias Robot -sovelluksen hyddyntdmismahdollisuuksiin opetuksessa ja mahdollisiin eteen tu-

leviin haasteisiin.

Euroopan komission julkaisema 2" Survey of Schools: ICT in Education (2019) innoittamana
kysyin haastateltaviltani henkil6iltd, onko heiddn oppilaitoksissaan laadittu oppilaitoskoh-
taista suunnitelmaa tai linjausta robotin hyddyntdmisestd opetuksessa tai robottiavusteisesta
oppimisesta. Yhdessdkddn oppilaitoksessa ei haastateltavien mukaan ollut laadittu suunnitel-
maa Nao-robotin kdytosti tai robottiavusteisesta oppimisesta. Yhdessd oppilaitoksessa oli laa-
dittu digistrategia, mutta siihen ei yksityiskohtaisesti ollut linjattu Nao-robotin kdytostd. Toi-
sen oppilaitoksen haastateltava henkilo kertoi, ettd oppilaitoksen johdolta on vahva tuki pu-
heen tasolla ja ettd johtaja on suositellut robotin kiyttéd. Kolmannessa oppilaitoksessa suun-
nitelma robotin kdyttoon oli huomioitu, mutta kirjallista suunnitelmaa ei ole tehty. Neljannessi
oppilaitoksessa ei suoranaisesti ole tehty Nao-robottiin liittyvdd suunnitelmaa, mutta oppilai-
toksen uudistetussa strategiasta on poimittavissa opetuksen kehittdmiseen viittaavia lauseita,
joilla voidaan robotin kdyttod perustella. Voisiko Nao-robotin sddnnollisempéé kayttod edistdd
selkedlld suunnitelmalla, miten Nao-robottia hyodynnetdén opetuksessa ja muussa kadytossé,
esimerkiksi markkinoinnissa. Olisiko hyddyllistd pohtia, miten opettajat saataisiin innostu-
maan ja hyddyntdméén robottia esimerkiksi pienryhméopetuksessa, ettei robotin hyddyntédmi-
nen jdisi vain kokeilunhaluisten ja roboteista kiinnostuneiden henkiléiden varaan. Yhden op-
pilaitoksen tapa hyodyntdd Nao-robottia IT-tukihenkil6iksi opiskelevien opinnoissa kuulosti
kokeilun arvoiselta. Oppilaitoksen IT-tukihenkiloksi opiskelevat opiskelijat harjoittelevat
Nao-robotin ohjelmointia, ohjelmien asentamista sekd muuta robottiin liittyvad ja mahdollis-
tavat ndin muiden alojen opettajille Nao-robotin kdyton. Voisiko tdssa yksi keino lisdtd Nao-
robotin hyodyntdmistd opetuksessa, kun alan opettaja voisi ensisijaisesti keskittyd tuottamaan

opiskelijalle raatdloityd ammattiala- tai oppiainekohtaista siséltod robotille.

Useammassakin haastatteluun osallistuvassa oppilaitoksessa tavoitellaan Nao-robotin hyo-

dyntdmistd laaja-alaisemmin muun muassa eri ammattialojen tai yhteisten tutkinnonosien
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opetukseen. Kielen opetuksessa Nao-robottia on hyddynnetty paljon. (Randall ym. 2019;
Engwall ym. 2022; Van den Berghe ym. 2019). Useampia tutkimuksia (Arsi¢ & Gaji¢ &
Vidojkovi¢ & Macesi¢-Petrovi¢c & Basi¢ & Parezanovi¢ 2022; Yang, Qin & Lu, Huan &
Liang, Dandan & Gong, Shengrong & Feng, Huanghao 2024) on tehty Nao-robottien hyd-

dyntdmisessé autistien kuntoutuksessa.

Osaamisen ennakointifoorumi on arvioinut koulutuksen tulevaisuuden kehitystd vuonna
2035. Heiddn ndkemyksensd mukaan jokaiselle oppijalle tullaan tarjoamaan tulevaisuudessa
ohjaus- ja neuvontapalveluja, ndiden palveluiden tarkoituksena on lisdtd oppimisen yksilol-
lisyytté. Palveluiden tarkoituksena on myos lisétd kasvatuksen ja koulutuksen kohdentumista
jokaisen yksilon henkilokohtaisten tarpeiden mukaan. Osaamisen ennakointifoorumin arvion
mukaan oppijoiden diagnoosit tulevat lisddntymédn tulevaisuudessa. Tama tarkoittaa, ettd
mielenterveyteen ja oppimisvaikeuksiin kiinnitetddn aiempaa enemman huomiota. (Opetus-
hallitus 2022; Valtioneuvosto 2022.) Tutkimustulosteni perusteella voisi olla syytd pohtia,
olisiko robottiavusteinen opetusmenetelmé kokeilemisen arvoinen opetusmenetelmi amma-
tillisen toisen asteen erityistd tukea tarvitseville opiskelijoille. Amirovan ym. (2021) teke-
mastd tutkimuksesta voisi 10ytyd ammatillisella toisella asteella hyddynnettdvid keinoja eri-
tyistd tukea tarvitseville opiskelijoille. Hyotyisiko opiskelija esimerkiksi hdnen yksilollisiin

tarpeisiinsa radtdloidyistd robottiavusteisista oppimistuokioista.

Tutkimukseeni haastattelemat henkil6t toivoivat muun muassa teknologispedagogista koulu-
tusta. Koulutuksen toivottiin sisdltdvin esimerkiksi toisilta oppimista asiantuntijan johdolla.
Toivottiin my0s, ettd Nao-robottia kédyttdvat voisivat yhdessa tehdd opetusohjelmia ja oppia
toisiltaan. Liséksi toivottiin tietoa Nao-robotin mahdollisuuksista opetuskiytdssd, esimerkkeja
tai ideoita niistd eri ammattialoilta. Haastateltavat toivoivat myds tietoa ja esimerkkeji robotin
hyo6dyistd opetuksessa, millaisissa tilanteissa olisi toimiva tapa kdyttdd Nao-robottia, ja mitkd
ovat hyvit opetustavat robotin kanssa. Myo6s Choregraphe-ohjelmointikoulutusta ja koulutusta
Elias Robot -sovelluksen kéyttoon toivottiin, samoin tietoa CHAT GPT:n hyodyntdmismah-
dollisuuksista. Lisdksi ehdotettiin oppilaitoksen johdolle koulutusta, jotta he ymmartaisivét
mitd Nao-robotti kykenee tekemddn. Osa haastatelluista toivoi myds lisdd tutkimuksellista 13-
hestymistapaa sekd niin ikdé valtakunnallista Nao-robottien kanssa opetus- ja kehitystyoté te-

kevien verkostoa.

Tutkimuksessani esille tulleisiin koulutustoiveisiin ja Nao-robotteja kéyttdvien henkildiden

verkostotoiveisiin olisi aiheellista tarttua. Nao-robotit ovat varteenotettava opetusviline


https://arxiv.org/search/cs?searchtype=author&query=Yang,+Q
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ammatillisella toisella asteella. Opetusteknologian hyodyntdminen on kokonaisvaltainen pro-
sessi. Sithen kuuluvat teknologiaan ja teknologiseen kehitykseen liittyvét tekniset edellytyk-
set. Liséksi opetusteknologian hyddyntdmiseen liittyvét keskeisesti pedagogiset seikat seka
asenteisiin ja johtamiseen liittyvét teemat. Koulutukseen liittyvét kehittymislinjaukset ovat
oleellisia. Niiden tehtdvénd on mairittdd ja luoda puitteita ja edellytyksid koulumaailman di-
gitalisaatiolle ja opetusteknologian hyddyntédmiselle. (Opetushallitus 2022; Opetushallitus
2024.) On siis 1oydettdvé tasapaino tekniikan ja sitd hyddyntdvien ihmisten vilille. Nao-ro-
bottiin liittyvd teknologia ja ohjelmointi voi aluksi olla opettajalle haasteellista. Tdmén vuoksi
tarvitaan jatkuvaa kouluttautumista ja vertaisoppimista. Tarkedd on myos muutos asenneta-
solla, johon kuuluu keskeisend osana teknologian hyvéksyminen osaksi omaa opetustyGota.
Yhteni tekijand teknologian hyviaksymiseen voi olla tydnantajan ja kollegoiden tuki seki ro-
bottiavusteiseen opetukseen tarvittava riittdvda resurssi. Jotta robottiavusteinen opetusmene-
telmé uudistuu ja kehittyy, on keskeistd hyvi sidosryhméyhteisty6 opettajien ja Nao-robotteja
kehittdvien henkildiden vililld. Punya Mishra ja Matthew J Koehler (2006) ovat kehittineet
technological pedagogical content knowledge (TPCK) -mallin, jonka tavoitteena on yhdistda
teknologia, pedagogiikka ja opetettavan aineen siséllon hallinta. Mishran ja Koehlerin (2006)
mallissa keskeistd on, ettd opettaja pohtii osaamistaan ja sitd, miten opettaja yhdistdd opetuk-
sessa kdyttdimansad teknologian opettavaan aiheeseen ja kadyttimiinsi pedagogiseen menetel-
maén. Tdhdn malliin perehtyminen ja sen hyddyntdminen voisi olla tarkoituksen mukaista ro-

bottiavusteista opetusmenetelméd hyddyntéville opettajalle. (Mishra & Koehler 2006.)

Koen, ettd pdédsin tutkimuksessani asettamiini tavoitteisiin. Olen tarkastellut aihetta tarpeeksi
laajasti. Perehdyin ennen tutkimukseni aloittamista laajasti Nao-robotteihin keskittyviin suo-
men- ja englanninkielisiin tutkimuksiin. Pyrin valitsemaan tutkimukseeni huolellisesti sellai-
sia tieteellisid ldhteitd, jotka ovat luotettavia ja sopivat viitekehykseen. Otin myos yhteyttd
Yhdysvaltoihin selvittddkseni, onko aiheeseen liittyen tehty aiempia tutkimuksia. Nama aut-
toivat hahmottamaan aihetta ja avarsivat kdsitystdni, millaisia kokeiluja Nao-robottien kanssa
eri puolilla maailmaa on tehty. Ndiden my6td oma kasitykseni vahvistui, ettei tutkimusta,
missa olisi tutkittu, miten Nao-robotteja on hyodynnetty ammatillisella toisella asteella tai mi-
ten Nao-humanoidirobottia hyddynnetddn osana oppimisprosessia, ole tehty Suomessa tai
maailmalla. Fenomenografia tutkimusmenetelména osoittautui tutkimukseni kannalta hyvéksi
metodologiseksi valinnaksi. Tyoni edetessd pohdin, sainko tarpeeksi haastateltavia, joilla on
tietoa ja kokemusta, kuinka heidén oppilaitoksessaan hyddynnetddan Nao-robottia. Olisiko op-

pilaitoksesta pitdnyt haastatella useampia henkil6itd — rajata ehkéd haastattelut opettajiin, jotka
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kayttavit opetuksessaan Nao-robottia. Pohdin, oliko kaikkien haastateltavien henkildiden tie-
tamys Nao-robotin hyddyntdmisestd oppilaitoksissaan tarpeeksi laaja ja osasivatko he kuvata

Nao-robotin hyddyntdmistd oppilaitoksessa tarpeeksi monipuolisesti.

Tutkimus tuotti uutta tietoa siitd, kuinka Nao-robotteja hyddynnetddn suomalaisissa amma-
tillisissa oppilaitoksissa sekd miten robottia voidaan kdyttdd osana oppimisprosessia. Tutki-
mus my®ds lisdé robottiavusteisen oppimismenetelméin tunnettavuutta. Tutkimustuloksia voi-
vat hyodyntdd Nao-robottien kanssa toimivat henkil6t esimerkiksi ammatillisen koulutuksen
henkil6sto, opettajat, ohjaajat, padllikot tai johtajat. Tyo voi olla my6s hyddynnettdvissé so-
veltuvien osin ihan kaikille, jotka ovat kiinnostuneita Nao-roboteista. Tutkimustuloksia voi-
vat hyddyntdd myOs Nao-robottien parissa tutkimustyotd tekevit henkilot seka liséksi Nao-
robotteja ja niiden sovelluksia myyvit yritykset sekd niiden koulutuksia jarjestavit tahot. Tyo
sisdltdd kiteytettynd tarvittavan tiedon Nao-roboteista, muun muassa siitd, millaisia oppimis-
késityksia liitetdén robottiavusteiseen oppimiseen sekd miten Nao-robotteja hyddynnetdin
suomalaisissa ammatillisissa oppilaitoksissa, erityisesti millaisissa tarkoituksissa, tilanteissa,
ympéristdissé tai tilaisuuksissa. TyoOni voi antaa ideoita Nao-robottien parissa tydskentele-
ville, muun muassa millaisiin kéyttotarkoituksiin eri organisaatioissa toimivat henkilot ovat

Nao-robottia kdyttineet.

Nao-roboteissa ja robottiavusteisessa oppimisessa riittdd vield paljon tutkittavaa. On tarkeda
olla tietoinen Nao-robotteihin ja robottiavusteiseen pedagogiikkaan liittyvistd kehityksesta
ja ennakoida sitd. Olisi hyvé saada késitys, millaisia mahdollisuuksia robottiavusteisella op-
pimisella on ammatillisella toisella asteella ja miten sitd voitaisiin kehittdd. Nao-robotteihin
liittyvissa tutkimuksissa kohderyhména on pienet lapset tai yldkouluikdiset nuoret. Olisi hyo-
dyllisté tutkia, miten nuoret aikuiset tai varttuneemmat henkilot hytyvit robottiavusteisesta
oppimisesta ammatillisella toisella asteella tai miten robottiavusteinen oppiminen voi tukea
heiddn oppimistaan. Robottiavusteisiin oppimistuokioihin osallistuneilta henkildiltd voisi
selvittdd, millaisia kokemuksia heilld on robottiavusteisesta oppimista ja miten he ovat siitd
hy6tyneet. Myoskédédn Nao-robottien rooleista oppimistuokioiden aikana ammatillisella toi-
sella asteella ei ole tehty tutkimusta. Kaiken kaikkiaan pidempiaikaista Nao-robotteihin liit-

tyvéa seurantatutkimusta on véhin saatavilla.



48

Léahteet

Amirova, Aida & Rakhymbayeva, Nazerke & Yadollahi, Elmira & Sandygulova, Anara &
Johal, Wafa. 2021. 10 Years of Human-NAO Interaction Research: A Scoping Review. Front.
Robot. Al 8:744526. doi: 10.3389/frobt.2021.744526

Nader Assadi Aidinlou & Minoo Alemi & Fahime Farjami & Muhammad Makhdoumi. Ap-
plications of Robot Assisted Language Learning (RALL) in Language Learning and Teaching.
International Journal of Language and Linguistics. Special Issue: Foreign Language Teaching
and Learning (Models and Beliefs). Vol. 2, No. 3-1, 2014, pp. 12-20. doi:
10.11648/5.1j11.s.2014020301.12

Aldebaran & United Robotics Group. 2022. NAO the humanoid and programmable robot |
Aldebaran

Arsi¢, Bojana & Gaji¢, Anja & Vidojkovi¢, Sara & Macesic¢-Petrovi¢, Dragana & Basi¢, Ale-
ksandra & Parezanovié¢, Ruzica Zdravkovi¢ (2022). The use of Nao robots in teaching children
with autism. European Journal of Alternative Education Studies. 7 (1). (PDF) THE USE OF
NAO ROBOTS IN TEACHING CHILDREN WITH AUTISM (researchgate.net) (Luettu
14.7.2024)

Bartneck, Christoph & Forlizzi, Jodi (2004). A design-centered framework for social human-
robot interaction. RO-MAN 2004. 13th IEEE International Workshop on Robot and Human
Interactive Communication. bartneckForlizziROMAN2004.pdf

Belpaeme, Tony & Kennedy, James & Ramachandran, Aditi & Scassellati, Brian & Fumihide,
Tanaka (2018). Social robots for education: A review. Sci. Robot. 3, eaat5954.
DOI:10.1126/scirobotics.aat5954

Breazeal. Cynthia (2003). Toward sociable robots, Robotics and Autonomous Systems, Vol-
ume 42, Issues 3—4, 2003, Pages 167-175, ISSN 0921-8890. https://doi.org/10.1016/S0921-
8890(02)00373-1

Chalmers, Christina & Keane, Therese & Boden, Marie & Williams, Monica. Humanoid ro-
bots go to school. Educ Inf Technol 27, 75637581 (2022). https://doi.org/10.1007/s10639-
022-10913-z



https://www.aldebaran.com/en/nao
https://www.aldebaran.com/en/nao
https://www.researchgate.net/publication/359814496_THE_USE_OF_NAO_ROBOTS_IN_TEACHING_CHILDREN_WITH_AUTISM
https://www.researchgate.net/publication/359814496_THE_USE_OF_NAO_ROBOTS_IN_TEACHING_CHILDREN_WITH_AUTISM
https://www.bartneck.de/publications/2004/designCentredFrameworkForSocialHRI/bartneckForlizziROMAN2004.pdf
https://doi.org/10.1126/scirobotics.aat5954
https://doi.org/10.1016/S0921-8890(02)00373-1
https://doi.org/10.1016/S0921-8890(02)00373-1
https://doi.org/10.1007/s10639-022-10913-z
https://doi.org/10.1007/s10639-022-10913-z

49

Daily Shaundra B. & Melva J. James & David Cherry & Porter. John J. III & Shelby S. Darnell
Isaac Joseph & Roy Tania. 2017. Affective Computing: Historical Foundations, Current Ap-
plications, and Future Trends in M. Jeon (Ed.), Emotions and Affect in Human Factors and

Human-Computer  Interaction  (pp.  213-231).  Elsevier = Academic  Press.

https://doi.org/10.1016/B978-0-12-801851-4.00009-4

Egido-Garcia, Verénica & Estévez, David & Corrales-Paredes, Ana & Terron-Lopez, Maria-
José & Velasco-Quintana, Paloma-Julia (2020). Integration of a Social Robot in a Pedagogical
and Logopedic Intervention with Children: A Case Study. Semsors 20(22): 6483.
http://dx.doi.org/10.3390/s20226483

Elias Robot. 2023. Elias Robot | Elias Robot (Luettu 1.2.2023)

Engwall, Olov & Lopes José. 2022. Interaction and collaboration in robot-assisted language
learning for adults, Computer Assisted Language Learning, 35:5-6, 1273-
1309. DOI: 10.1080/09588221.2020.1799821

Eskola, Jari & Suoranta, Juha. 1998. Johdatus laadulliseen tutkimukseen. Tampere: Vasta-

paino.

Euroopan parlamentti. 2021. Mitd tekoédly on ja mihin sitd kdytetddn? https://www.euro-

parl.europa.eu/news/fi/headlines/priorities/tekoaly-eu-ssa/20200827STO85804/mita-tekoaly-

on-ja-mihin-sita-kaytetaan (Luettu 14.5.2023)

European Commission, Directorate-General for Communications Networks, Content and
Technology, 2nd survey of schools: ICT in education: objective 1: benchmark progress in ICT
in schools, final report, Publications Office. 2019. https://data.curopa.eu/doi/10.2759/23401
(Luettu 29.3.2023)

European Schoolnet & University of Liége. European Union, 2019. 2nd Survey of Schools:

ICT in Education | Shaping Europe’s digital future (europa.eu) (Luettu 29.3.2023)

Fong, Terrence & Nourbakhsh, Illah & Dautenbahn, Kerstin. 2003. A survey of socially inter-
active robots. Robotics and Autonomous Systems. Volume 42. Issues 3—4. Pages 143-166.

ISSN 0921-8890. https://doi.org/10.1016/S0921-8890(02)00372-X.



https://doi.org/10.1016/B978-0-12-801851-4.00009-4
http://dx.doi.org/10.3390/s20226483
https://www.eliasrobot.com/elias-robot-app?lang=fi
https://doi.org/10.1080/09588221.2020.1799821
https://www.europarl.europa.eu/news/fi/headlines/priorities/tekoaly-eu-ssa/20200827STO85804/mita-tekoaly-on-ja-mihin-sita-kaytetaan
https://www.europarl.europa.eu/news/fi/headlines/priorities/tekoaly-eu-ssa/20200827STO85804/mita-tekoaly-on-ja-mihin-sita-kaytetaan
https://www.europarl.europa.eu/news/fi/headlines/priorities/tekoaly-eu-ssa/20200827STO85804/mita-tekoaly-on-ja-mihin-sita-kaytetaan
https://data.europa.eu/doi/10.2759/23401
https://digital-strategy.ec.europa.eu/en/library/2nd-survey-schools-ict-education-0
https://digital-strategy.ec.europa.eu/en/library/2nd-survey-schools-ict-education-0
https://doi.org/10.1016/S0921-8890(02)00372-X

50

Goodrich, Michael A. & Schultz, Alan C. 2008. Human-Robot Interaction: A Survey. Foun-
dations and Trends in Human-Computer Interaction: Vol. 1: No 3, pp 203-275.
http://dx.doi.org/10.1561/1100000005.

Hamamsy, Laila El & Johal, Wafa & Asselborn, Thibault & Nasir, Jauwairia & Dillenbourg,
Pierre. 2019. Learning By Collaborative Teaching: An Engaging Multi-Party CoWriter Activ-
ity. 28th IEEE International Conference on Robot and Human Interactive Communication

(RO-MAN), New Delhi. India. pp. 1-8. doi: 10.1109/RO-MAN46459.2019.8956358.

Han, Jeong & Jo, Miheon & Jones, Vicki & Jo, Jun Hyung. 2008. Comparative study on the
educational use of home robots for children. Journal of Information Processing Systems, 4(4),

159-168. https://doi.org/10.3745/J1PS.2008.4.4.159.

Harris, Lois Ruth. 2011. Phenomenographic perspectives on the structure of conceptions: The
origins, purposes, strengths and limitations of what/how and referential/structural frameworks.

Elsevier, Educational Research Review 6 (2), 109-124.

Hirsjarvi, Sirkka & Hurme, Helena. 2001. Tutkimushaastattelu: teemahaastattelun teoria ja

kaytantd. Helsinki: Yliopistopaino.

Honkalammi, Hilla-Marja. 2022. Kokemuksia robotista kieltenopetuksessa. Kieli, koulutus ja

yhteiskunta, 13(1). Saatavilla: https://www.kieliverkosto.fi/fi/journals/kieli-koulutus-ja-yh-

teiskunta-helmikuu-2022/kokemuksia-robotista-kieltenopetuksessa

Huusko, Mira & Paloniemi, Susanna. 2006. Fenomenografia laadullisena tutkimussuuntauk-

sena kasvatustieteissd. Kasvatus 37 (2), 162-173.

Hypponen, Olli. 2004. Erilaisia opetusmenetelmid - Kuvaukset, vahvuudet ja haasteet Ope-
tuksen ja opiskelun tuki — TKK. http://www.dipoli.tkk.fi/ok/p/yoop/2004/lp/LP-05-opetusme-
netelmia.rtf (Luettu 27.6.2023)

Hypponen, Olli & Lindén, Satu. 2009. Opettajan késikirja — opintojaksojen rakenteet,
opetusmenetelmét ja arviointi. Teknillisen korkeakoulun opetuksen ja opiskelun tuen julkai-

suja 4/2009. http://lib.tkk.fi/Raportit/2009/isbn9789522480637.pdf (Luettu 27.6.2023)



http://dx.doi.org/10.1561/1100000005
https://www.kieliverkosto.fi/fi/journals/kieli-koulutus-ja-yhteiskunta-helmikuu-2022/kokemuksia-robotista-kieltenopetuksessa
https://www.kieliverkosto.fi/fi/journals/kieli-koulutus-ja-yhteiskunta-helmikuu-2022/kokemuksia-robotista-kieltenopetuksessa
http://www.dipoli.tkk.fi/ok/p/yoop/2004/lp/LP-05-opetusmenetelmia.rtf
http://www.dipoli.tkk.fi/ok/p/yoop/2004/lp/LP-05-opetusmenetelmia.rtf
http://lib.tkk.fi/Raportit/2009/isbn9789522480637.pdf

51

InfoFinland.fi. 2023. https://www.infofinland.fi/fi/education/the-finnish-education-system.
(Luettu 23.4.2023)

Jarvis, Peter. 2006. Teaching styles and teaching methods. Teoksessa Peter. Jarvis (ed.) The
theory and practice of teaching. Oxon: Routledge, 28-37.

Jonassen, David & Mayes, Terry & McAleese, Ray. 1993. A Manifest for a constructivist
approach to uses of technology in higher education. Teoksessa Dufty, T & Lowyck, J. &
Jonassen, D. (toim.) Designing Environments for constructive learning. Berlin: Springer, 231-

247.

Kanehiro, F., Suleiman, W., & Griffin, R. (2022). Editorial: Humanoid Robots for Real-World
Applications. Frontiers in Robotics and Al, 9. https://doi.org/10.3389/frobt.2022.938775

Kauppila, Reijo. 2003. Opi ja opeta tehokkaasti. Psyykkinen valmennus oppimisen tukena.
Jyviaskyld: PS-kustannus.

Kouri, Susanna & Kopman, Ellinoora & Ahtinen, Aino & Ramirez Millan, Valentina. 2020.
Customized Robot-Assisted Language Learning to Support Immigrants at Work: Findings and
Insights from a Qualitative User Experience Study. In Proceedings of ACM HAI '20, Novem-
ber 10-13, 2020, Virtual Event, NSW, Australia, 9 pages.
https://doi.org/10.1145/3406499.3415065

Kumar, Ratan. (2023). The Ethics of Humanoid Robots. Delhi Skill and Entrepreneurship
University https://doi.org/10.13140/RG.2.2.11277.82404

Koépman, E. & Kouri, S. (2022). Kokemuksia humanoidirobotin kdytostd maahanmuuttajien
suomen kielen opetuksessa tyOpaikoilla. Kieli, koulutus ja yhteiskunta, 13(1). Saatavilla:

https://www kieliverkosto.fi/fi/journals/kieli-koulutus-ja-yhteiskunta-helmikuu-2022/koke-

muksia-humanoidirobotin-kaytosta-maahanmuuttajien-suomen-kielen-opetuksessa-tyopai-

koilla

Laki ammatillisesta koulutuksesta 2017/531. Annettu Helsingissd 11.8.2017. https://www.fin-
lex.fi/fi/laki/alkup/2017/2017053 (Luettu 23.4.2023)



https://www.infofinland.fi/fi/education/the-finnish-education-system
https://doi.org/10.3389/frobt.2022.938775
https://doi.org/10.1145/3406499.3415065
https://doi.org/10.13140/RG.2.2.11277.82404
https://www.kieliverkosto.fi/fi/journals/kieli-koulutus-ja-yhteiskunta-helmikuu-2022/kokemuksia-humanoidirobotin-kaytosta-maahanmuuttajien-suomen-kielen-opetuksessa-tyopaikoilla
https://www.kieliverkosto.fi/fi/journals/kieli-koulutus-ja-yhteiskunta-helmikuu-2022/kokemuksia-humanoidirobotin-kaytosta-maahanmuuttajien-suomen-kielen-opetuksessa-tyopaikoilla
https://www.kieliverkosto.fi/fi/journals/kieli-koulutus-ja-yhteiskunta-helmikuu-2022/kokemuksia-humanoidirobotin-kaytosta-maahanmuuttajien-suomen-kielen-opetuksessa-tyopaikoilla
https://www.finlex.fi/fi/laki/alkup/2017/2017053
https://www.finlex.fi/fi/laki/alkup/2017/2017053

52

Lehtovaara, Maija. 1996a. Situationaalinen oppiminen: ontologisia ja epistemologisia 1dhto-
kohtia. Teoksessa J. Lehtovaara & M. Jaatinen (toim.), Dialogissa osa 2: Ihmisend ihmisyh-

teisossd. Tampere: Tampereen yliopiston jidljennepalvelu.

Leppilampi, Asko & Piekkari, Ulla. 1999. Opitaan yhdessa: Aikuiskoulutusta yhteistoimin-
nallisesti. Lahti: Asko Leppilampi Oy.

Marton, Ference & Booth, Shirley. 1997. Learning and awareness. Mahwah, New Jersey: Erl-

baum Assosiates.

Metsamuuronen, Jari. 2009. Tutkimuksen tekemisen perusteet ihmistieteissd 4. Tutkijalaitos.

Helsinki: International Methelp Oy.

Mubi, Omar & Stevens, Catherine Joanna & Shahid, Suleman & Al Mahmud, Abdullah &
Dong, Jian-Jie. 2013. A Review of the Applicability of Robots in Education.
DOI:10.2316/Journal.209.2013.1.209-0015

Niikko, Anneli. 2003. Fenomenografia kasvatustieteellisessd tutkimuksessa. Joensuu. Joen-

suun yliopisto.

Opetushallitus 2022. Koulutus tulevaisuudessa. Ennakointindkymid koulunkdyntiin, kehitté-

miseen ja osaamiseen. Koulutus tulevaisuudessa — Ennakointindkékulmia koulunkdyntiin, ke-

hittdmiseen ja osaamiseen (oph.fi) (Luettu 21.4.2024)

Opetushallitus. 2023. Ammatillinen koulutus Suomessa. https://www.oph.fi/fi/koulutus-ja-

tutkinnot/ammatillinen-koulutus-suomessa (Luettu 23.4.2023)

Opetus- ja kulttuuriministerio. 2023. Kasvatuksen ja koulutuksen digitalisaation linjaukset

2027. Opetus- ja kulttuuriministerion julkaisuja: 2023:17. Kasvatuksen ja koulutuksen digita-

lisaation linjaukset 2027 (valtioneuvosto.fi) (Luettu 15.10.2024)

Opetushallitus. 2024. Digitalisaatio ammatillisessa koulutuksessa -verkoston tapaaminen tee-
malla: tutkittua ja selvitettyd tietoa liittyen digitalisaation edistdmiseen ja osaamistarpeisiin.

https://www.oph.fi/fi/tapahtumat/2024/digitalisaatio-ammatillisessa-koulutuksessa-verkos-

ton-tapaaminen-teemalla-tutkittua (Luettu 28.12.2024)

Pandey, Amit Kumar & Gelin, Rodolphe. 2017. Humanoid Robots in Education: A Short Re-
view. https://doi.org/10.1007/978-94-007-7194-9_113-1 (Luettu 11.7.2024)



http://dx.doi.org/10.2316/Journal.209.2013.1.209-0015
https://www.oph.fi/sites/default/files/documents/Koulutus_tulevaisuudessa.pdf
https://www.oph.fi/sites/default/files/documents/Koulutus_tulevaisuudessa.pdf
https://www.oph.fi/fi/koulutus-ja-tutkinnot/ammatillinen-koulutus-suomessa
https://www.oph.fi/fi/koulutus-ja-tutkinnot/ammatillinen-koulutus-suomessa
https://julkaisut.valtioneuvosto.fi/bitstream/handle/10024/164853/OKM_2023_17.pdf?sequence=1
https://julkaisut.valtioneuvosto.fi/bitstream/handle/10024/164853/OKM_2023_17.pdf?sequence=1
https://www.oph.fi/fi/tapahtumat/2024/digitalisaatio-ammatillisessa-koulutuksessa-verkoston-tapaaminen-teemalla-tutkittua
https://www.oph.fi/fi/tapahtumat/2024/digitalisaatio-ammatillisessa-koulutuksessa-verkoston-tapaaminen-teemalla-tutkittua
http://dx.doi.org/10.1007/978-94-007-7194-9_113-1

53

Patrikainen, Risto. 1999. Opettajuuden laatu. Thmiskésitys, tiedonkésitys ja oppimiskasitys

opettajan pedagogisessa ajattelussa ja toiminnassa. Jyviskyld: PS-kustannus.

Petraki, Eleni & Herath Damith. 2022. Teaching and learning robotics: A pedagogical per-
spective. Teoksessa: Herath, D., St-Onge, D (eds) Foundations of robotics. Springer, Singa-
pore. https://doi.org/10.1007/978-981-19-1983-1 2

Punua, Mishra & Koehler, Matthew J. 2006. Technological Pedagogical Content Knowledge:
A Framework for Teacher Knowledge. Teachers College Record, 108(6), 1017-1054.
https://doi.org/10.1111/j.1467-9620.2006.00684.x

Rauste-von Wright, Maijaliisa, von Wright, Johan. 1994. Oppiminen ja koulutus. Helsinki:
WSOY.

Rauste-von Wright, Maijaliisa., von Wright, Johan., Soini, Tiina. 2003. Oppiminen ja koulu-
tus. Helsinki: WSOY.

Randall, Natasha. 2019. A Survey of Robot-Assisted Language Learning (RALL). ACM
Trans. Hum.-Robot Interact. 9, 1, Article 7 (December 2019), 36 pages.
https://doi.org/10.1145/3345506

RobotLAB Group. 2023. https://www.robotlab.com/classroom-robots (Luettu 23.4.2023)

Rosanda, Violeta & Starc¢i¢in, Andreja Isteni¢. 2019. A review of social robots in classrooms:
Emerging educational technology and teacher education. ESD60-09.pdf (kpfu.ru) (Luettu
10.7.2024)

ROS Robots 2023. https://robots.ros.org/nao/ (Luettu 23.4.2023)

Ruohotie, Pekka. 2000. Oppiminen ja ammatillinen kasvu. Juva. WSOY.

Sin, Samantha. 2010. Considerations of quality in phenomenographic research. International
Journal of Qualitative Methods, 9(4), 305-319.
https://doi.org/10.1177/160940691000900401 (Luettu 29.9.2024)



https://doi.org/10.1007/978-981-19-1983-1_2
https://doi.org/10.1111/j.1467-9620.2006.00684.x
https://doi.org/10.1145/3345506
https://www.robotlab.com/classroom-robots
https://eandsdjournal.kpfu.ru/en/wp-content/uploads/sites/2/2019/10/ESD60-09.pdf
https://robots.ros.org/nao/
https://doi.org/10.1177/160940691000900401

54

So, Simon & Lee, Naomi. 2023. Pedagogical exploration and technological development of
humanoid robotic system for teaching to and learning in young children. Cogent Education,

10 (1). https://doi.org/10.1080/2331186X.2023.2179181 (Luettu 10.8.2024)

SoftBank Robotics Europe (n.d). NAO Next Gen: the new robot of Aldebaran Robotics.
https://www.youtube.com/watch?v=nNbj2G3GmAo

Sun, Liping & Kangas, Marjaana & Ruokamo, Heli. 2024. Game-based features in intelligent
game-based learning environments: a systematic literature review. Interactive Learning Envi-

ronments, 32(7), 3431-3447. https://doi.org/10.1080/10494820.2023.2179638

Suni, Minna. 2011. Maahanmuuttajakin tarvitsee tyoeldmén kieli- ja viestintétaitoja. Kieli,

koulutus ja yhteiskunta, 2 (7). Saatavilla: https://www.kieliverkosto.fi/fi/journals/kieli-koulu-

tus-ja-yhteiskunta-marras-joulukuu-201 1/maahanmuuttajakin-tarvitsee-tyoelaman-kieli-ja-

viestintataitoja

Syrjild, Leena & Ahonen, Sirkka & Syrjdldinen, Eija & Saari, Seppo. 1994. Laadullisen tut-
kimuksen tyotapoja. Helsinki: Kirjayhtyma.

Tuomi, Jouni & Sarajdrvi, Anneli. 2012. Laadullinen tutkimus ja siséllonanalyysi. Helsinki:

Kustannusosakeyhtié Tammi.

Tuomi, Jouni & Sarajdrvi, Anneli. 2018. Laadullinen tutkimus ja siséllonanalyysi. Helsinki:

Kustannusosakeyhtiéo Tammi.

Tutkimuseettinen neuvottelukunta 2024. Tutkimuseettinen neuvottelukunta (Luettu 7.9.2024)

Tynjdld, Pdivi. 1999. Konstruktivistinen oppimiskisitys ja asiantuntijuuden edellytysten
rakentaminen koulutuksessa. Teoksessa A. Eteldpelto & P. Tynjdld (toim.) Oppiminen

ja asiantuntijuus. Tyoeldmain ja koulutuksen nédkdkulmia. Helsinki: WSOY, 160-179

Tynjéla, Pdivi. 1999. Oppiminen tiedon rakentamisena: Konstruktivistisen oppimiskésityksen

perusteita. Helsinki: Tammi.

United Robotics Group. 2024. NAO: the educational robot | United Robotics Group (Luettu
10.8.2024)


https://doi.org/10.1080/2331186X.2023.2179181
https://www.youtube.com/watch?v=nNbj2G3GmAo
https://doi.org/10.1080/10494820.2023.2179638
https://www.kieliverkosto.fi/fi/journals/kieli-koulutus-ja-yhteiskunta-marras-joulukuu-2011/maahanmuuttajakin-tarvitsee-tyoelaman-kieli-ja-viestintataitoja
https://www.kieliverkosto.fi/fi/journals/kieli-koulutus-ja-yhteiskunta-marras-joulukuu-2011/maahanmuuttajakin-tarvitsee-tyoelaman-kieli-ja-viestintataitoja
https://www.kieliverkosto.fi/fi/journals/kieli-koulutus-ja-yhteiskunta-marras-joulukuu-2011/maahanmuuttajakin-tarvitsee-tyoelaman-kieli-ja-viestintataitoja
https://www.tenk.fi/fi
https://unitedrobotics.group/en-us/robots/nao

55

Valtioneuvosto 2022. Ammatillinen koulutus. Laadun ja tasa-arvon kehittimisohjelma 2020-
2022. Helsinki: Valtioneuvosto. https://julkaisut.valtioneuvosto.fi/bitstream/han-
dle/10024/162296/OikeusOsata.pdf (Luettu 13.5.2023)

Valtioneuvosto 2023. Vahva ja wvilittivd Suomi. Neuvottelutulos hallitusohjelmasta
16.6.2023. Helsinki: Valtioneuvosto. Vahva ja vélittdvd Suomi : Neuvottelutulos hallitusoh-

jelmasta 16.6.2023

Van den Berghe, Rianne & Verhagen, Josje & Oudgenoeg-Paz, Ora & van der Ven, Sanne &
Leseman, Paul. 2018. Social Robots for Language Learning: A Review. Review of Educa-

tional Research, 89 (2), 259-295. https://doi.org/10.3102/0034654318821286

Varto, Juha. 1992. Laadullisen tutkimuksen metodologia. Tampere: Kirjayhtyma.

Veivo, Outi. 2022. Tehokas opettaja vai hauska lelu? — Sosiaaliset robotit kielten oppimi-

sessa. Kieli, koulutus ja yhteiskunta, 13(1). Saatavilla: https://www.kieliverkosto.fi/fi/jour-

nals/kieli-koulutus-ja-yhteiskunta-helmikuu-2022/tehokas-opettaja-vai-hauska-lelu-sosiaali-

set-robotit-kielten-oppimisessa

Virtanen, Juha. 2006. Fenomenologia laadullisen tutkimuksen ldhtokohtana. Teoksessa J.

Metsamuuronen (toim.), Laadullisen tutkimuksen kisikirja. (149-214). International Methelp.

Vuorinen, Ilpo. 2001. Tuhat tapaa opettaa: Menetelméopas opettajille, kouluttajille ja ryhméan

ohjaajille. Tampere: Resurssi.

Yang, Qin& Lu, Huan & Liang, Dandan & Gong, Shengrong & Feng, Huanghao. 2024. Sur-
prising Performances of Students with Autism in Classroom with Nao Robot. Saatavilla:

https://doi.org/10.48550/arXiv.2407.12014



https://julkaisut.valtioneuvosto.fi/bitstream/handle/10024/162296/OikeusOsata.pdf
https://julkaisut.valtioneuvosto.fi/bitstream/handle/10024/162296/OikeusOsata.pdf
https://valtioneuvosto.fi/documents/194055633/200124071/Neuvottelutulos+hallitusohjelmasta+16.6.2023.pdf/2febf7a7-d5a1-6f17-df2d-95561de7a6de/Neuvottelutulos+hallitusohjelmasta+16.6.2023.pdf?t=1686924779616
https://valtioneuvosto.fi/documents/194055633/200124071/Neuvottelutulos+hallitusohjelmasta+16.6.2023.pdf/2febf7a7-d5a1-6f17-df2d-95561de7a6de/Neuvottelutulos+hallitusohjelmasta+16.6.2023.pdf?t=1686924779616
https://doi.org/10.3102/0034654318821286
https://www.kieliverkosto.fi/fi/journals/kieli-koulutus-ja-yhteiskunta-helmikuu-2022/tehokas-opettaja-vai-hauska-lelu-sosiaaliset-robotit-kielten-oppimisessa
https://www.kieliverkosto.fi/fi/journals/kieli-koulutus-ja-yhteiskunta-helmikuu-2022/tehokas-opettaja-vai-hauska-lelu-sosiaaliset-robotit-kielten-oppimisessa
https://www.kieliverkosto.fi/fi/journals/kieli-koulutus-ja-yhteiskunta-helmikuu-2022/tehokas-opettaja-vai-hauska-lelu-sosiaaliset-robotit-kielten-oppimisessa
https://arxiv.org/search/cs?searchtype=author&query=Yang,+Q
https://arxiv.org/search/cs?searchtype=author&query=Lu,+H
https://arxiv.org/search/cs?searchtype=author&query=Liang,+D
https://arxiv.org/search/cs?searchtype=author&query=Gong,+S
https://arxiv.org/search/cs?searchtype=author&query=Feng,+H
https://doi.org/10.48550/arXiv.2407.12014
https://doi.org/10.48550/arXiv.2407.12014

Liitteet
Liite 1

Haastattelusuostumus

TUTKIMUKSEEN OSALLISTUVAN SUOSTUMUS
Nao-robottien hyodyntiminen ammatillisissa oppilaitoksissa Suomessa

Sinua on pyydetty osallistumaan Kati Susanna Kourin pro gradu -tutkimukseen, joka tdhtda
maisterin tutkintoon Lapin yliopistossa. Luethan suostumustekstin huolellisesti ennen allekir-
joittamista ja kysyt, mikéli kaipaat lisdtietoja jostakin yksityiskohdasta.

Tutkimuksen tavoitteena on selvittdd, miten Nao-humanoidirobotteja hyddynnetddn ammatil-
lisissa oppilaitoksissa Suomessa; erityisesti millaisissa tarkoituksissa, tilanteissa, ympéris-
toissd tai tilaisuuksissa. Lisédksi selvitdn, onko oppilaitoksissa laadittu suunnitelmaa Nao-robo-
tin hyodyntdmisestd opetuksessa esimerkiksi opetuksen digitalisaatiosuunnitelmissa tai -lin-
jauksissa.

Sinua on pyydetty osallistumaan tutkimukseen, koska oppilaitoksessanne on Nao-robotti ja
olet tydskennellyt Nao-robotin kanssa.

Tutkimus toteutetaan touko-syyskuun 2023 aikana. Mikéli péétét osallistua, sinua pyydetdén
30-45 min. Teams-haastatteluun. Osallistuminen ei aiheuta sinulle minkdanlaista haittaa, vaa-
raa tai uhkaa.

Tutkimuksessa kerdtdéin seuraavanlaista aineistoa: haastattelija kirjoittaa muistiinpanoja.
Muistiinpanoja sdilytetdén pro gradu -tutkimuksen tekemisen ajan tutkijan omistamassa lukol-
lisessa kaapissa. Muistiinpanoihin on péésy vain tutkijalla. Tutkimuksen valmistuttua muis-
tiinpanot hévitetian.

Osallistumisesi ei tuota vélitontd hyotyad sinulle tai muille, mutta se voi hyodyttdad kehittdmis-
tyOtdsi Nao-robotin parissa.

Aineistoa tai osia siitd voidaan raportoida, esittdd tai julkaista Lapin yliopiston verkkosivuilla
tai sosiaalisessa mediassa.

Aineistossa esiintyvien henkil6llisyys salataan ja luottamuksellisuus turvataan siten, etteivét
osallistujat ole tunnistettavissa julkaistavista tai julkisesti esitettdvistd aineisto-otteista. Kati
Susanna Kouri (tutkija) ja Lapin yliopisto ovat sitoutuneet yksityisyytesi ja henkilotietojesi
suojaamiseen. Aineistoa kasitellddn lainmukaisesti ja tutkimuseettisid periaatteita kunnioit-
taen.

Osallistuminen on tdysin vapaaehtoista. Sinulla on oikeus keskeyttda osallistuminen tutki-
mukseen milloin tahansa ilman seurauksia. Suostumuksesta on laadittu kappale seké tutki-
jalle ettd osallistujalle. Tutkijalle luovutettu allekirjoitettu suostumus sdilytetdén osana tutki-
musaineistoa.



Keminmaa 22.8.2023

PAIKKA ja PAIVAYS (pp/kk/vvvv)

ALLEKIRJOITUS / osallistuja ALLEKIRJOITUS / Kati Susanna Kouri
Nimen selvennys

Mikdli sinulla on kysyttdvéd tutkimukseen liittyen, voit ottaa yhteytta:

Kati Susanna Kouri
kkouri@ulapland.fi
Puh. xxx XXX XXXX



Liite 2

Tutkimuslomake

Hei,

Olen aikuiskasvatustieteen opiskelija ja teen Lapin yliopiston kasvatustieteiden
tiedekunnassa maisterin tutkintoon kuuluvaa pro gradu -tutkielmaa siitd, miten Nao-robotteja
hyddynnetddan ammatillisissa oppilaitoksissa Suomessa. Haastattelujen avulla pyrin saamaan
tietoa, Nao-robottien kayttotarkoituksista ammatillisessa koulutuksessa. Erityisesti millai-
sissa tarkoituksissa, tilanteissa, ymparistdissa tai tilaisuuksissa niitd hyddynnetédén.

Tutkimusaineiston kerdén teemahaastatteluilla. Haastattelut olisi tarkoitus toteuttaa touko-
kesdkuun 2023 aikana. Haastattelut toteutetaan yksilohaastatteluina Teams-sovelluksella.
Haastattelun kesto on noin 30—45 min. Haastatteluaineistoa késitellddn erittdin luottamuksel-
lisesti ja anonyymisti siten, ettei haastateltavien henkil6llisyys kdy ilmi tutkielman eri vai-
heissa. Aineistoa kdytetddn vain tutkimustarkoitukseen ja keritty aineisto hévitetédn tutki-
muksen valmistuttua. Haastattelun kysymykset tulen ldhettimaén tutkimukseen osallistujille
tiedoksi ennen haastattelun ajankohtaa.

Pyydén saada haastatella teitd tutkielmaani.
Vastaan mielelldni tutkielmaani liittyviin kysymyksiin.

Ystévillisin yhteistyoterveisin

Kati Susanna Kouri

Lapin yliopisto, kasvatustieteellinen tiedekunta
kkouri@ulapland.fi

Puh. xxx xxx xxxx



Liite 3

Pro gradu -tutkielman haastattelurunko

Taustatiedot

Oppilaitos:

Haastateltavan nimi:

Haastateltavan tehtévi organisaatiossa:

Nao-robotin malli:

Haastattelukysymykset

Miksi robotti on hankittu?

Mihin tarkoitukseen oppilaitoksessanne kédytetddn Nao-robottia?
Millaisissa tilanteissa/tilaisuuksissa Nao-robottia kdytetdian?
Mité robotin kéytolla tavoitellaan?

Kaytetaanko robottia sddnndllisesti vai satunnaisesti?

Onko oppilaitoksessanne kdytossé digitalisaatiolinjaus/-suunnitelma, johon on linjattu robotin

kaytosta tai robottiavusteisesta oppimisesta?
Millaista perehdytystd/koulutusta robotin kdytt66n on saatu?

Jos kylla, niin millaista perehdytystéd/koulutusta?

Onko robotin hyddyntdmisesti opetuskdytdssa saatu koulutusta tai perehdytysta?

Jos kylla, millaista?
Jos ei, miksi ei?
Millaista koulutusta toivoisit?

Millaisissa ympéristdisséd Nao-robottia kdytetddn?



Kayttadko haastateltava tydssddn robottia?
Jos vastaus edelliseen on kyll4, niin jatkokysymykset:
Miten ja missé olet kdyttanyt robottia (esim. opetuksessa/ohjauksessa/markkinointitarkoituk-

siin/muihin tarkoituksiin)

Mikdli olet kdyttanyt robottia opetukseen, minka aineen opetukseen? Millaista siséltdd olet

robottiin suunnitellut (ohjelmoinut?)

Voiko robotti mielestdnne tukea oppijan oppimista?
Kylla Miten?

Ei Miksi ei?

Kayttadko oppilaitoksessanne muut henkil6t robottia?

Minké alan henkilditd he ovat?

Haluatko lisétd jotakin muuta aiheeseen liittyen?

Onko sinulla kysyttivaé tutkimukseeni liittyen?
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