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Glinlimiizde, ig hayatinin yogun temposuyla birlikte hem kadin hem de erkek
bireylerin yasam alanlarina ayirabildikleri zaman azalmaktadir. Temizlik i¢in
geleneksel yontemlerin yani sira, teknolojik aletlere olan ilgi de artmaktadir.
Elektrikli siiptirgeler, pratiklik ve zaman tasarrufu saglamanin yani sira is giiciinii de
hafifletmektedir. Son donemde ise, kendi kendine hareket edebilen, navigasyon
sistemi ile yasam alanini tarayip uzaktan kontrol edilebilen robot siipiirgeler, giinliik
temizlik ihtiyacini karsilamak i¢in hayatimiza girmektedir. Bu yenilikler, ev islerini
daha kolay ve verimli hale getirerek, yasam kalitesini ve standartlarini
yiikseltmektedir.

Calismanin temel amaci, robot siipiirge alimlarinda miisteri tercihlerini
belirlemek ve bu tercihlerin satin alma kararlari tizerindeki etkilerini analiz etmektir.
Bu baglamda, misterilerin oncelik verdigi fiyat, emis giicli, ¢alisma siiresi, toz
haznesi, su haznesi, sarj siiresi, yiikseklik ve ses seviyesi gibi énemli 6zellikleri
belirlemek amaciyla bir anket ¢alismasi gerceklestirilmistir. Potansiyel robot
siipiirge miisterilerine yoneltilen anket, farkli 6zelliklere sahip kartlardan robot
slipirge modellerini tercih Onceliklerine gore puanlama yapmalarimi isteyerek
miisteri tercihlerini ortaya c¢ikarmayr amaglamaktadir. Sonrasinda, yaygin olarak
kullanilan Konjoint Analiz yontemi ile robot siiplirgelerde hangi 6zelliklere daha
fazla vurgu yapildigi belirlenmektedir.

Calismanin sonucunda, potansiyel miisterilerin en fazla sarj siiresi ve fiyat
ozelliklerine 6nem gosterildigi goriilmiisken ¢alisma siiresine ve toz haznesine ise
en az Onem gosterildigi analiz sonuglarinda goriilmiistiir. Robot siipiirge treticileri
icin potansiyel miisterilerin taleplerini dikkate alarak bunun iizerinde gelistirme
saglamalar agisindan 6nem arz etmektedir. Bu sebeple, robot siipiirge lreticileri,
farkli potansiyel miisterilerin istek ve taleplerine uygun modeller gelistirerek hedef
kitlelerine yonelik memnuniyeti artirabilirler. Ek olarak bu ¢aligma, robot siipiirge
almay1 diisiinen potansiyel miisterilere, satin alirken dikkate almalar1 gereken
onemli faktorler hakkinda fikir vermektedir.

ANAHTAR KELIMELER: Siipiirge, Mekanik Siipiirge, Elektrikli
Siipiirge, Robot Siipiirge, Konjoint Analizi



ABSTRACT

DETERMINING THE FACTORS CONSIDERED BY CUSTOMERS
IN THEIR CHOICE OF ROBOTIC VACUUM CLEANERS THROUGH
CONJOINT ANALYSIS METHOD

MSC THESIS
DAMLA AKYUZ
BOLU ABANT IZZET BAYSAL UNIVERSITY
INSTITUTE OF GRADUATE STUDIES
DEPARTMENT OF BUSINESS ADMINISTRATION
(SUPERVISOR:ASSOC.PROF. DR.HAKAN TAHIRI MUTLU)
BOLU, JULY 2024
(XVI + 101 pages)

In today's fast-paced work environment, both men and women find
themselves with diminishing time to allocate to household chores. Alongside
traditional cleaning methods, there is a growing interest in technological appliances.
Electric vacuum cleaners not only provide convenience and time-saving benefits
but also alleviate physical strain. Recently, autonomous robot vacuum cleaners
have entered our lives, capable of self-navigation and remote control via navigation
systems, meeting daily cleaning needs. These innovations streamline household
chores, elevating quality of life and standards.

The primary aim of this study is to discern customer preferences in robot
vacuum cleaner purchases and analyze their influence on buying decisions. To
achieve this, a survey was conducted to identify key features such as price, suction
power, operating time, dustbin capacity, water tank capacity, charging time, height,
and noise level, which customers prioritize when considering a purchase. The
survey, directed at potential robot vacuum cleaner customers, involves rating
different models based on their preference priorities using cards with various
features. Subsequently, through the widely used Conjoint Analysis method,
emphasis on specific features in robot vacuum cleaners is determined.

The findings indicate that potential customers prioritize battery life and
price, while operating time and dustbin capacity are of lesser concern.
Understanding these preferences is crucial for robot vacuum cleaner manufacturers
to tailor their product development efforts accordingly, catering to the demands of
different customer segments. By doing so, manufacturers can enhance customer
satisfaction among their target audiences. Furthermore, this study provides potential
customers contemplating a robot vacuum cleaner purchase with insights into key
factors to consider during their decision-making process.

KEYWORDS: Vacuum Cleaner, Mechanical Vacuum Cleaner, Electric
Vacuum Cleaner, Robot Vacuum Cleaner, Conjoint Analysis

Vi



ICINDEKILER

Sayfa

KABUL VE ONAY SAYFASI ...ttt iii
ETIK BEYAN ..ottt iv
OZET ... e v
ABST RACT L.t vi
ICINDEKILER .........cocoiiiiiieeeeeeeeeeee e vii
SEKIL LISTES........cooviiiiiiieceeeeeee e, Xii
TABLO LISTESI........cccooooiiiiiiieiie e Xiv
KISALTMA VE SEMBOLLER LISTESI ..........cccccovvviiiiiiiiccn, XV
TESEKKUR .......cooooiviiiiiieeteeeeeeeetee e en st XVi
GIRIgh.. 4 4 4 48 . ... 1
BIRINCI BOLUM ......oooooiiiiiciiisisiee e s 3
1. TEMIZLIK VE HIJYEN ......cocoooviiiniininieccscse s 3
1.1.1  Mekanik SUPUIEE.......ccccvriiiiiiiiiiiicc e 4
1.1.2 Daniel HESS ....oviiieiiiiiciieieeee e 4
1.1.3  Ives W. MCGaAffeY......cccociiiiiiiiie e 5
1.1.4 Melville Reuben Bissell..........ccocoiiiiiiiiiinece e 7

1.2. EleKtrikli STPUIZE «...vveieveiieeiiieiee e 9
1.2.1.Hubert CeCil BOOtN...........ccoeeiieiiiieece e 9
1.2.2. James Blaine Kirby ya da Jim Kirby ..o 11
1.2.3 James Murray SPangler .........cccooeiererininienieiee e 12
1.2.4 William HOOVET ......ceeiieie et 14

1.3. Elektrikli Siipiirgenin Geli$imi ..........covevivriiieriiiiieniinieenee e 15
TKINCI BOLUM ..o 17
2. ROBOT SUPURGE ........coooiiiiiiiiincncis e 17
2.1  Robot Siipiirgenin Tarithgesi........covvviriiiiiiiiiiiiicie 18

Vil



2.2 Robot Siipiirgelerin Baslangici: ELECTROLUX TRILOBITE.. 20

2.2.1 Ultrasonik SensoOrler .........ccocceiiiiiiiiiiiiiesieeee e 21
22,2 Manyetik Seritler .......ccoovviiiieiiiiiiie 22
2,23 Temizlik ModIart ........ccoviiiiieiiiiieiic e 22
2.2.4  Pil Omrii ve OtOMASYON ......vvcvrriveriecrerieeiescaeseseeiesessessseaans 22
2.3 Pazarin Geniglemesi: ROOMBA............ccccviiiiniiiiniiie e 23
2.3.1 Ogzellikler ve Teknik GeliSmeler..........cococvvrvererererereesinnennn, 23
2.3.1.1 Insan Algilama ve Kaginma Ozelligi ..........cocvevvveveveveriverennnns 23
2.3.1.2 Probabilistic Localization............c.ccccoviirviiniciiiiiicc 24
2.3.2 Kullanicr Etkilesimi ve Sosyal Etkiler.........ccccooiiiiiiiinnnnn 24
2.3.2.1 Insan-Robot THSKIIETi........cccvevrvrveeiieeceieeee et 24
2.3.2.2 KiSiSCIIESHIME .....eeeveeeiieciiieiee et 25
2.3.2.3 Enerji Verimliligi ve Cevresel Etkiler .............ccoccovviiinnnnnn. 25
2.4  Robot Siiplirgelerde Lidar Teknolojisi .........ceevvveereriieieieniiieennnn. 25
2.5 Robot Siiplirgelerde Yapay Zeka Kullanimi .........c.cccceviineennen. 26
2.6 Tirkiyede Kullanilan Bazi Robot Siipiirge Markalart................. 28
2,61 XIBOMI 1.t 28
2.6.1.1 Xiaomi Robot Vacuum S10+: .......cccooviiviiiiiieinencrcencnes 28
2.6.2 RODOIOCK.......ccoiviiiiiiiiicc e 29
2.6.2.1 Roborock S8 Sonic Robot SUpUrge: ........ccccovevvvrviriniinnnn 29
2.6.3 PRIIPS oo s 30
2.6.3.1 Philips 7000 Serisi Islak ve Kuru Robot Siipiirge:................. 30
2,64 FaKIl oo 30
2.6.4.1 Robert RS 780 Titresim Moplu Akilli Robot Siipiirge........... 30
2.7  Robot Siiplirge Segerken Dikkat Edilmesi Gerekenler ............... 31
2.7.1 Navigasyon ve Haritalama TeknolojiSi.........c.cccccvrvveriverrrnnnne. 31
2.7.2 Pil Omrii ve Sarj KapasiteSi.........ocovrvrererrrreererereriniecreresenens 31

viii



2.7.3 Sensor ve Engel Algilama Sistemleri .........ccooeveeiiiiiiininnnnn 32

2.7.4 Temizlik Modlar1 ve OzellestirilebilirliK.............cccovrrrerernnnee. 32
2.7.5 Yapay Zeka ve Ogrenme Yetenegi........cococovvrererevervrrrererennnn. 33
2.7.6 Kullanict Deneyimi ve Ergonomi.........ccccooveiieiiiiecneenennenn 33
2.7.7 Maliyet ve Ekonomik Degerlendirme.............ccccooovvirvininnnnne. 33
2.8  Robot Siiplirgenin Calisma Prensibi.........ccccccovvveiiiiiiciiien, 34
2.8.1 Sensorler ve Algilayictlar .........cccoooveiiiiieii e 34
2.8.2 Motorlar ve Hareket Sistemi........c.covviirniiiiiiiicinici 35
2.8.3 Temizlik MeKaniZmast .........ccccovervieiieiiiesiinieesee e 35
2.8.4 Pil ve Sar] SiStemi......cccccvviviiiiiiiiiiiieic e 35
2.8.5 Kontrol ve Programlama.........cc.cccoeevieiieniiiininnnne e 36
2.9 Robot Siipiirgenin Avantajlar1 ve Dezavantajlart........................ 36
2.9.1 Robot Siiplirgenin Avantajlart ...........c.ceevvverieiinienienennenn 37
2.9.1.1 Zaman TaSarrufu .........cccocrireiniieisieeescsreese e 37
2.9.1.2 Otomatik ve Manuel Modlar ............cccooeoiininciniincces 37
2.9.1.3 Kompakt ve Verimli Tasarim.........cccocovererrieninniecneneenenn 38
2.9.1.4 Gelismis Engel Algilama...........cccooovviiiiiiiiiee, 38
2.9.1.5 Gelismis Pil YONEtIMI .......oovvviiiiiiiiiiiiiiiiieeee e 39
2.9.2 Robot Siipilirgenin Dezavantajlart ..........ccccovvviieiiiiininiinnnn, 39
2.9.2.1 GUITIH SEVIYEST ..eeviiiiiiiiiiiiiii i 39
2.9.2.2 Yetersiz Temizlik Performansi...........cccooiviieniiniiinicniienn. 40
2.9.2.3 Yiiksek Maliyet .......cccviiiiiiiiiiiiiiiiiiece e 40
2.9.2.4 Bakim GereKSINImi........ccocuveiieiiianiieiiie e 41
2.9.2.5 Engel Algilama Sorunlari..........ccccvvviiiiiiiiniiiiii 41
2.10  Global Pazarda Pazar HaCmi ...........ccccoeiieviiiiiiiiiice, 41
2.11 Robot Siipiirgenin Global Pazar Degeri..........cccccoveviviiiicnnnnn. 43
2,12 Robot Siipiirgenin Tiirkiye Pazar Degeri........c.c.cocevvvvrinernnnnn. 43



2.13 Robot Siipiirgenin Gelecek Pazar Degeri ..........coeveiiiiennenne 44

UCUNCU BOLUM ........oooiiieeeeeeeeeeeeeee et 45
3. KONJOINT ANALIZI ......ccooovviiiiiiiiescceeens 45
3.1 Konjoint Analizi TanImI .......cccceeveieienenineseeeeee e 45
3.2 Konjoint Analizinin Tarihsel Geligimi ...........cccoovvvviiieiiniinnene. 45
3.3 Konjoint Analizinin Amaglart ..........ccceeveveiiiiienniiieniiie e 47
3.4 Konjoint Analizinin Varsaymmlart ..........ccccoeiiiniiiiiniiieninninns 48
3.5 Konjoint Analizinin Uygulamasi ve Yontemleri...........ccc.ceeeeee 48
3.6 Konjoint Analizinin Avantajlar1 ve Kullanim Alanlari............... 49
3.7 Konjoint Analizinin Dezavantajlari..........c.cccoocniiiiiiniiniiiinnnn, 50
3.8 Konjoint Analizine Ait Ornek Uygulamalar ................c.cccoevenen. 51
DORDUNCU BOLUM .........cooiiiiiiiininiinteissiesesssseseesiesiesiesens 52
4. UYGULAMA VE SONUCLARIN DEGERLENDIRILMESI..... 52
4.1  Arastirmanin Konusu, Amaci ve Onemi .........c.cocooevererererenennnnn. 52
4.2 Arastirmanin Ozgin DeFeri ........ccocovevrvererreeerereererieeesene s 52
43  Arastirmanin Orneklemi ve Verilerin Elde Edilmesi.................. 53
4.4  Arastirmanin Kisitlart........cccccooieiiiii e 53
4.5  Arastirmanin DeSeNi........cccceeiiiiiiiiiiiiiie e 53
4.6 Arastirma Sorulari..........ccccceeiiiiiii i 53
4.7 Veri Toplama Metodu .........cccoeverireiiiiiiniseee s 54
4.8 BUIQUIAN ..o s 58
4.8.1 Deger Tahmini .......ccccviiiiiiiiiiiii e 59

4.6.2. Tercih Edilen Robot Siipiirgenin Demografik Degiskenlere Gore

Dagiliminin INCEIENMESI.......c.cvcvvieieiririiiircieie e 77
4.6.2.1. Tercih Edilen Robot Siipiirgenin Cinsiyete Gore Dagilimi... 77

4.6.2.2.Tercih Edilen Robot Siipiirgenin Medeni Duruma Gore
DaAGIIMIL 1 79

4.6.2.3. Tercih Edilen Robot Siipiirgenin Yasa Gore Dagilimt.......... 80

X



4.6.2.4. Tercih Edilen Robot Siiplirgenin Egitim Diizeyine Gore
DAGIIIIMT 1ot 81

4.6.2.5. Tercih Edilen Robot Siipiirgenin Gelir Diizeyine Gore Dagilimi

....................................................................................................................... 84
SONUC ..ottt ettt en ettt s, 87
ONERILER ........cocooviviiiieiieeieeeeeee ettt 91
KAYNAKGCA ......ooooooeiiieeieeeees et s e en s enes st enss s asn s 92
INTERNET ERISIM KAYNAKLARI .........c..cccoovviviirieereesernsnnans 99

Xi



SEKIL LISTESI

Sekil 1.1 Daniel Hess, 1869 Patentli Mekanik Siipiirge..........ccccocoevervrnnnne 5)
Sekil 1.2 Ives McGaffey, 1869 Mekanik SUPUIge ..........ccoeevevvvvirvennnnnn 6
Sekil 1.3 Melville Reuben Bissell, 1876 Patent Mekanik Siipiirge.............. 8
Sekil 1.4 Hubert Cecil Booth Elektrikli SUpiirge .........coccovvvvviiiieiiieennnnen. 11
Sekil 1.5 James Murray Spangler Elektrikli Stiplirge.........cccoovevvevivvninnnen. 13
Sekil 1.6 William Hoover Elektrikli SUPUIge .......ccccovvvervviiiiieniiiiieee, 14
Sekil 2.1Elektrolux Robot STPUIEe ........ccovveiviiiiiiiiciiciccseee e 21
Sekil 2.2Xiaomi Robot SUPUIEE.........ccevvvriiiiiiiiiiiiie e 29
Sekil 2.3 Roborock Robot SUPUIEe ........ccoveviiiviiiiiiiiiiiesc 29
SekKil 2.4 Philips Robot SUPUIEE........ccvevveiiririiieieiicsieeee e 30
Sekil 2.5 Fakir RObOt SUPUIZE ......ccvvvveiieriiiiiiiciice e 31
Sekil 2.6 Global Pazarda Elektrikli Siipiirge Boyutu ..........ccooviiiiinnnnn. 42

Sekil 4.1 Genel Degerlendirme Sonucunda Ozelliklerin Onem Katsayilari

Sekil 4.3 Fiyat Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih Edilme
STKIIZL e 63
Sekil 4.4 Fiyat Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih Edilme
SIKIIZT e 64
Sekil 4.5 Emis Giicli Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme S1KIIZL «..ovieieeee e 65
Sekil 4.6 Emis Giicii Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme S1KIZ1 c.ooiiviiiiiiii 65
Sekil 4.7 Calisma Siiresi Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme S1KIIZ1 «..ovieieeee e 66
Sekil 4.8 Caligsma Siiresi Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme S1IKIZT c.oovviiiiiic 66
Sekil 4.9 Toz Haznesi Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme S1KIIZ1 «..ovieieeee e 67

xii


file:///C:/Users/Monster/OneDrive/Masaüstü/Damla%20Akyüz.docx%23_Toc173453152
file:///C:/Users/Monster/OneDrive/Masaüstü/Damla%20Akyüz.docx%23_Toc173453154
file:///C:/Users/Monster/OneDrive/Masaüstü/Damla%20Akyüz.docx%23_Toc173453155
file:///C:/Users/Monster/OneDrive/Masaüstü/Damla%20Akyüz.docx%23_Toc173453156
file:///C:/Users/Monster/OneDrive/Masaüstü/Damla%20Akyüz.docx%23_Toc173453157
file:///C:/Users/Monster/OneDrive/Masaüstü/Damla%20Akyüz.docx%23_Toc173453159
file:///C:/Users/Monster/OneDrive/Masaüstü/Damla%20Akyüz.docx%23_Toc173453159
file:///C:/Users/Monster/OneDrive/Masaüstü/Damla%20Akyüz.docx%23_Toc173453160
file:///C:/Users/Monster/OneDrive/Masaüstü/Damla%20Akyüz.docx%23_Toc173453160
file:///C:/Users/Monster/OneDrive/Masaüstü/Damla%20Akyüz.docx%23_Toc173453161
file:///C:/Users/Monster/OneDrive/Masaüstü/Damla%20Akyüz.docx%23_Toc173453161

Sekil 4.10 Toz Haznesi Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih

Edilme S1IKIIZT c.ooieiiiiii 68
Sekil 4.11 Su Haznesi Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme STKIIGT .ooviiviiiiiiic e 69
Sekil 4.12 Su Haznesi Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme S1IKIIZT ..o 69
Sekil 4.13 Yiikseklik Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme STKIIGT .ooviiviiiiiiiiie e 70
Sekil 4.14 Yikseklik Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme SIKIIZT ..o 70
Sekil 4.15 Sarj Olma Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme S1KIGI1 ..ooovviiiiiii 71
Sekil 4.16 Sarj Olma Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme SIKIIZT ..o 71
Sekil 4.17 Ses Seviyesi Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme S1KIZ1 oo 72
Sekil 4.18 Ses Seviyesi Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme STIKIIZT c.voiveiiiiiiiie e 72
Sekil 4.19 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Cinsiyete Gore
DAGIIIMI 1.t ne e 78
Sekil 4.20 En Cok Tercih Edilen Robot Siiplirge Kartlarinin Medeni
Duruma GOre Dagilimi ......cccooiiiiiiiicee e 79
Sekil 4.21 En Cok Tercih Edilen Robot Siipilirge Kartlarinin Yasa Gore
DAGIIMI L.t 80
Sekil 4.22 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarmin Egitim
Diizeyine GOre DaBIlim .......cooivviiiiiieiiee e 82
Sekil 4.23 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Gelir Diizeyine
GOTE DAGIIMIL...iiiiiicc e 83
Sekil 4.24 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Cocuk Sayisina
GOTE DAGIIMIL ... 85

Xiii



TABLO LIiSTESI

Tablo 4.1 Ortagonal Dizayn ile Olusturulan Kartlar.............cccccoovevieennn. 55
Tablo 4.2 Demografik Degiskenler............ccocoviiiiiiiiiicncec s 58
Tablo 4.3. Model TanImMI ........ocveiiiiriieie e 59
Tablo 4.4 Genel Analiz Sonuglarinin Korelasyon degerleri ..................... 60
Tablo 4.5 Ozelliklerin Géreceli Onem Yiizdeleri........c.cccovvveevererriennen, 60

Tahmin DEGETIeri .....cccvviiiiiiiiii e 62
Tablo 4.7 Kombinasyon Kartlaria Verilen Puanlarin Incelenmesi.......... 73
Tablo 4.8 En Yiiksek Ortalamaya Sahip Ug Kartin Incelenmesi.............. 76
Tablo 4.9 En Diisiik Ortalamaya Sahip Ug¢ Kartin incelenmesi................ 77

Tablo 4.10 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlariin Cinsiyete Gore
DaAGIIMI ¢ 78
Tablo 4.11 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Medeni

Duruma GOre Dagilimi ......cccccoooviiiiiiiiiiiii 80
Tablo 4.12 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Yasa Gore
DAaGIIMI coeei s 81

Tablo 4.13 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Egitim
Diizeyine GOre Dagilimi ........coccviiiiiiiiiiiiiic 82
Tablo 4.14 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Gelir Diizeyine
GOTE DAGIIMIL .. 84
Tablo 4.15 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Cocuk
Sayisina GOre DagIimI........coociiiiiiiiiiii 85

Xiv



KISALTMA VE SEMBOLLER LIiSTESI

ABD: Amerika Birlesik Devletleri

Al: Artificial Intelligence

BBC: British Broadcasting Corporation
CAGR: Bilesik Yillik Biiyiime Orani
IBM: International Business Machines
IR: Infrared (Kizilotesi)

LIiDAR: Light Detection and Ranging
M.O.: Millattan Once

SLAM: Simultaneous Localization and Mapping
TL: Tiirk Lirast

USD: United States Dollar

Y.Y.: Yiizyll

YZ: Yapay Zeka

XV



TESEKKUR

Bu ¢aligmanin tiim siirecini 6zenle degerlendirip inceleyen, kiymetli
zaman ve bilgilerini esirgemeden katki sunan saygi deger danisman hocam Dog.
Dr. Hakan Tahiri MUTLU’ya tesekkiir eder, minnet ve saygilarimi sunarim.

Tez calismamin tiim siireglerinde sevgisi ve destegi ile her zaman yanimda

olan annem Sefika Akyiiz’e ve babam Kadir Akyiiz’e i¢ten siikranlarimi sunarim.

Damla AKYUZ

XVi



GIRIS

Ev isleri giinliik yasamin kaginilmaz bir pargasidir. Bezlerden siipiirgelere,
firgalardan kovalara kadar temizlik i¢in kullanilan temel aletlerin bir¢ogu eskiden
oldugu gibi giinlimiizde de kullanilmaktadir. Ancak ev igerisinde ¢alisan birey
sayisindaki artig ile birlikte ev isleri i¢in ayrilan vakitte azalma s6z konusu
olmustur. Glinlimiizde is hayatinda aktif rol oynayan kadin ve erkek bireylerin
hayat standartlarin1 daha kolaya indirgemek ve zaman faktoriinii daha verimli
kullanmak amaciyla teknolojik aletlere olan yonelimleri artmaktadir.

Her insan saglikli ve mutlu bir yasam i¢in isini daha az enerji harcayarak,
kisa zamanda yapip diger faaliyetlerine yeterli zaman ayirmayi ister. Kisinin
yapmak zorunda oldugu isleri yerine getirmesi, harcadigt zaman ve enerjiyi
azaltarak yorgunlugunu minimuma indirmesi i¢in yardimci araglar kullanmasi
gerekir (Safak ve Terzioglu, 1987:5) Toplumsal ve pazarlama alanlarindaki
dinamik degisimlerin temel kaynaklarindan biri olan teknoloji, siirekli evrim
gecirerek ilerlemektedir. Teknolojik araglarin 6nemi ve kullanimi her gegen giin
genis bir yelpazede yayginlasmaktadir.

20.yy baslarindan bu yana elektrikle calisan ev aletlerinin piyasaya
stiriilmesi, ev sahipleri icin is yiikiinii, zaman tasarrufunu ve kendilerine olan
vakitlerinin artmasina yonelik amaclar dogrultusunda gelisip yenilenmektedir.
Elektrikle calisan ev aletlerinden elektrikli siipiirgeler modern bir bulus gibi
goriinse de kokleri 19.ylizyilin sonlarina kadar uzanmaktadir. Ev yagaminin 6nemli
bir parcasi olan temizlik eyleminin toz ve kir kavramini yok etme istegi ile fakat
bunu is giiciinii hafifleterek yapmaya yonelik talep artisi, elektrikli siiplirgelerin
piyasaya ¢ikis1 yoniinde olanak saglamistir. Ilk baslarda benzinle galisan elektrikli
slipiirgenin atas1 olan hali ve toz temizleyiciler kullanilirken zaman igerisinde
gelisen teknoloji ile beraber ev tipi kompakt motorlu elektrikli siipiirgelere gegis
saglanmaktadir. Uzun yillar boyunca kullanilan bu elektrikli siipiirgelerin kullanimi1
halen devam etmektedir ancak ev islerine ayrilan vakitten tasarruf etme ve ayni
zamanda is giiciiniin de hafiflemesi amaciyla bu elektrikli siipiirgelere ek olarak
kendi kendine insan yonlendirmesi ile calisabilen, giinliik temizlik ihtiyacini
karsilayan robot siipiirgeler yasamimiza dahil olmustur. Robot siipiirge, giiniimiizde
hala gelismekte olan bir teknoloji aletidir. Teknolojiyle dogru orantili olarak

degisen ve gelisen robot siipiirgelerin tercih edilebilirliligi artmaktadir.
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Robot siiplirge markalari, misterilerin robot siipiirge tercihinde dikkat
ettikleri 6zelliklerin ve faktorlerin satin alma kararlarini nasil etkiledigi bilgisi
pazarlama stratejilerinin tasarlanmasi ve uygulanmasi, pazar paymi genisletme
amacii gergeklestirmek agisindan kritik bir 6neme sahiptir. Robot siiplirge iireten
markalar, artan talebi karsilamak ve miisterilere genis bir secenek yelpazesi sunmak
adina siirekli olarak yeni modeller gelistirmektedir. Bu ¢esitlilik, miisterilerin hangi
Ozelliklere odaklanmalari gerektigi konusunda belirsizlik yaratabilir ve karar verme
siirecini karmasiklastirabilir.

Calismanin temel hedefi, robot siiplirge alimlarinda miisteri tercihlerini
belirlemek ve bu tercihlerin satin alma kararlar1 iizerindeki etkilerini analiz
etmektir. Bu baglamda, miisterilerin 6ncelik verdigi 6zellikleri belirlemek amaciyla
bir anket calismas1 gergeklestirilecektir. Potansiyel robot siipiirge kullanicilarina
yoneltilen anket, farkli 6zelliklere sahip kartlardan robot siiplirge modellerini tercih
onceliklerine gore puanlama yapmalarini isteyerek miisteri tercihlerini ortaya
cikarmay1 amaglamaktadir. Sonrasinda, yaygin olarak kullanilan Konjoint Analiz
yontemi ile robot siipiirgelerde hangi Ozelliklere daha fazla vurgu yapildigi
belirlenecektir. Elde edilen veriler, istatistiksel analizlere tabi tutularak sonuglar
yorumlanacaktir. Bu c¢alismanin bulgularinin, robot siiplirge iireten firmalarin
misteri beklentilerini dikkate alarak pazarlama stratejilerini sekillendirme ve
potansiyel miisterilere satin alma siireclerinde rehberlik etme konusunda onemli
katkilar saglayacagi diistiniilmektedir.

Bu calismanin genel amag¢ ve Onemi giris boliimiinde aciklanmaktadir.
Birinci boliimde, mekanik siipiirgenin ve elektrikli siiplirgenin tarihgesi, tarihsel
gelisimi, dnciileri, 6zellikleri gibi konulara yer verilmektedir. Ikinci boliimde, robot
stiplirgenin tarihgesi, tarihsel gelisimi, ¢alisma prensipleri, bazi robot siipiirge
markalari, yapay zeka, global boyutta pazar hacmi, avantaj ve dezavantajlar1 gibi
konular ele alinirken, tiglincii bolimde Konjoint Analizi yontemi detaylariyla
aciklanmaktadir. Son olarak dordiinci  bolimde ise toplanan veriler

degerlendirilerek potansiyel katkilar incelenecektir.



BIiRINCI BOLUM

1. TEMIiZLIiK VE HIJYEN

Temizlik ihtiyaci, insanlik tarihindeki en temel ve evrensel
gereksinimlerden biri olup, insanlarin saglik ve hijyen ihtiyaglarini karsilamak i¢in
hayati 6neme sahip olmustur. Antik donemlerden baslayarak, toz, kir ve atiklarin
birikmesi, hastaliklarin yayilmasina ve saglik sorunlarinin ortaya ¢ikmasina neden
olabilirdi. Bu nedenle, temizlik ¢abalari, saglik ve hastalik 6nleme stratejilerinin
merkezinde yer almistir. Ayrica, temizlik sosyal normlar ve kiiltiirel beklentilerin
bir yansimasi olarak da goriilmiistiir. Temiz bir ¢evre, sayginlik ve toplumsal kabul
acisindan 6nemli bir rol oynamustir. Ek olarak, estetik gereksinimler ve konfor
arayist da temizlik ihtiyacini beslemistir. Temiz bir ortam, insanlarin ruhsal ve
duygusal iyilik hallerini artirarak genel yasam kalitesini yiikseltmistir. Dolayisiyla,
temizlik ihtiyaci, tarih boyunca insanlarin saglik, hijyen, kiiltiirel uyum ve yasam
konforu gibi cesitli alanlardaki temel gereksinimlerini karsilama ve koruma
cabalarinin merkezinde yer almistir (Kozak, 2023).

Temizlik, saglik ve yasam konforu acisindan onemli oldugu i¢in, ¢esitli
kiiltiirlerde ve donemlerde farkli temizlik araglar1 ve yontemleri gelistirilmistir.
M.O. insanlar, tarih dncesi donemlerden itibaren evlerini temizlemek icin basit ve
dogal malzemelerden yapilmis araglar kullanmislardir. Dallar, saplar, palmiye
yapraklart ve hatta hayvan kuyruklari gibi malzemeler, toz ve Kirin
temizlenmesinde kullanilmistir. Antik Misir ve Roma donemlerinde, temizlik
araglarinin gelisimi biraz daha ileriye gitmis ve 6zellikle zengin siniflar i¢in 6zel
olarak tasarlanmis fircalar ve siiplirgeler tiretilmistir. Temizlik aletlerinin evrimi,
insanlik tarihindeki énemli dénemeclerden biri olmustur. Insanlar, tarih &ncesi
donemlerden beri temizlik ihtiyaglarim1 karsilamak i¢in c¢esitli araglar
gelistirmislerdir. Ozellikle Antik Misir ve Roma dénemlerinde, temizlik araclarinin
kullanim1 bir miktar yayginlagsmis ve zengin simiflar i¢in 6zel olarak tasarlanmis
araclar iiretilmistir. Orta Cag ve Ronesans doneminde, temizlik genellikle zengin
siiflarin ayricali§i olmustur ancak Ronesans donemiyle birlikte, temizlik kavrami
ve uygulamalar1 genis topluluklara yayillmistir. Endistri Devrimi, temizlik
aletlerinin tiretiminde bir devrim yaratmistir. Metal tellerden yapilan siipiirgeler ve

mekanik stipiirgelerin icadi, temizlik islemlerini biiyiik 6l¢iide kolaylagtirmistir. 20.
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yiizyilda, temizlik aletleri teknolojisi biiylik bir evrim gecirmistir. Elektrikli
stipiirgelerin yant sira, buharl temizleyiciler, otomatik yikama makineleri ve ¢evre
dostu temizlik malzemeleri gibi yenilik¢i iirtinler gelistirilmistir. Giinlimiizde,
temizlik aletleri genis bir yelpazede bulunmakta olup, ev temizligini daha etkili ve

verimli hale getirme potansiyeline sahiptir" (Kozak, 2023; Oguz, 2022).

1.1.1 Mekanik Siipiirge

Sanayi Devriminden 6nce ¢ogu evin siipiirgelerle temizlenebilen ahsap veya
tag zeminleri vardi. Sanayi Devriminin tam hiziyla devam ettigi donemde, bazi
tiriinler, insanlar i¢in daha 6nce ulagilmasi zor olan imkanlar1 daha erisilebilir hale
getirmistir. Hali ve kilimler daha uygun fiyatli hale gelince daha ¢ok insan evinde
bunlar1 bulundurmaya baslamistir. Bu kapsamda, halilar, ¢iplak zeminlere gore
daha zor temizlenen ylizeyler arasinda yer almaktadir. Halilar1 temizleme zamani
geldiginde insanlar halilar1 disariya asmakta, hali ¢irpicilarla dovmekteydiler ama
bu yontem pek pratik degildi. Yenisinin icat edilmesi gerekiyordu ve bu durum ise,
insanlar1 hali temizligi i¢cin daha etkili yontemler gelistirmeye yonlendirmistir

(Okea ve Koizhaiganova, 2014; Ozdemir ve Cakmak, 2018).

1.1.2 Daniel Hess

Daniel Hess, Iowa'nin West Union sehrinde ikamet eden bir mucit olarak
bilinmekte olup, hali temizligi i¢in vakumlu bir temizlik yontemi olarak
benimseyen ilk birey olarak tarithe gecmistir. 1860 yili Temmuz ayinda, "hali
stiptirgesi" adini verdigi bir icat i¢in 29,077 numaral1 bir patent almistir. Hess'in bu
icads, silindir fir¢alar1 ve vakum tireten bir koriik sistemi igeren mekanizma tlizerine
kurulmugtur. Kortikler genislediginde, hava ve tozu iglerine ¢ekme kapasitesine
sahiptirler. Daraldiklarinda ise, tozlu havayr iginde su bulunan iki silindire
iifleyerek kirlerin bu su icerisinde hapsolmasini saglamaktadir. Hess'e gore, bu su
dolu silindirler, kirleri etkili bir sekilde ortadan kaldirmak amaciyla filtre gorevi
gormektedir. Bu yontem, diger temizlik yontemlerinin yaptig1 gibi tozu bulutlar
halinde dagitmak yerine, kirin tek bir yerde toplanmasina yardimci olmaktadir.
Silindirler dolu oldugunda, bosaltilabilir, temizlenebilir, tekrar su ile doldurulabilir
ve makineye geri takilabilirdi. Ancak, Hess icadini basarili bir sekilde
pazarlayamamistir ve seri iliretime gegis saglayamamistir. Makineyi kullanmak ¢ok

zordu ¢linkii temizlik i¢in koriikler siirekli olarak pompalanmak zorundaydi. Ancak,
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bu yontem olumlu bir adimdi ¢iinkii bu icat, hali temizligi alaninda ¢igir agan bir
adim olarak kabul edilmekte ve giiniimiizdeki modern elektrikli siipiirgelerin
temelini olusturan ilkelerden birini icermektedir. Hess'in bulusu, temizlik
teknolojisinin evriminde kritik bir rol oynamakta ve hali temizligi i¢in daha etkili,

pratik araglarin gelistirilmesine onciiliikk etmektedir (Yan, Cai ve Yang, 2023).

D. HESS,
OARPET SWEEPER.

No. 29,077. Patented July 10, 1860.
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Sekil 1.1 Daniel Hess, 1869 Patentli Mekanik Siipiirge
(https://edisonvacuums.com/the-complete-history-of-vacuum-cleaners-
1860-present/)

1.1.3 lves W. McGaffey

Ives W. McGaffey, Amerikali bir mucit ve sanayi girisimcisi olarak
bilinmektedir. En ¢ok, 1869'da icat ettigi "Whirlwind" adli mekanik siipiirge ile
bilinmektedir. McGaffey'in siipiirge tasarimi, o donemdeki temizlik yontemlerine
onemli bir yenilik getirmis ve ev temizligi konusunda Onemli bir adim
olusturmustur. McGaffey'in "Whirlwind" siipiirgesi, elle gevrilen bir krankin
yardimiyla c¢alisan bir mekanizma igermektedir. Bu siipiirge, tozu ve kirleri emmek
icin tasarlanmistir ve temizlik siirecini daha etkili hale getirerek ev i¢i hijyen
standartlarin1 artirmigtir. Whirlwind'in ¢alisma prensibi oldukg¢a basit olarak
soylenmektedir. El giiciiyle c¢alistirilan kayis tahrikli vantilator, hava akisini

olusturarak ¢evredeki toz ve kirleri toplamak i¢in bir vakum etkisi olusturmaktadir.
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Bu sayede, kullanicilar siiplirme islemi sirasinda etkili bir sekilde
temizlik yapabilirlerdi.1869'da McGaffey'in bu icadi i¢in aldig1 patent, mekanik
siipiirge teknolojisinin ilk orneklerinden biridir. Bu tasarim, zamanla siipiirge
teknolojisinin evrimine katkida bulunarak, daha sonraki elektrikli stipiirgelerin
gelisimine zemin hazirlamistir. McGaffey, sanayi devrimi donemindeki icatlarinin
yan1 sira, patent ve inovasyon alanlarindaki ¢alismalariyla da taninmustir. Icatlari,
temizlik endiistrisinin gelisimine katkida bulunmus ve modern ev temizlik

araclarina ilham kaynagi olmustur (Jabridin, Zulkifli ve Mohd, 2020).

Lves W JMELatte '3
St Wecping - lachine.

NEILLeS, ZDrtented June 8.14467.

Sekil 1.2 Ives McGaffey, 1869 Mekanik Siipiirge
(https://edisonvacuums.com/the-complete-history-of-vacuum-cleaners-
1860-present/)
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1.1.4 Melville Reuben Bissell

Melville R. Bissell, 1876 yilinda Grand Rapids, Michigan'da hali temizligi
i¢cin Ozel olarak tasarlanmis bir siipiirge icat eden bir mucit olarak bilinmektedir.
Bissell, seramik diikkan1 isleten bir girisimci olarak, esi Anna'min temizlik
ihtiyaclarina yonelik bir ¢dziim bulma gabasiyla bu icad1 gergeklestirmistir. Icadim
patentleyerek Bissell Carpet Sweeper Company'yi kurmus ve bu siiplirgeyi
gelistirmesiyle ev temizligi endiistrisine onemli bir katki saglamistir. Bissell'in
stipiirgesi, bir ahsap kutu iizerine insa edilmis ve tekerleklerle donatilmis bir yapiya
sahiptir. Kutu, uzun bir sapla itilebilen bir kol olarak kullanilabilecek sekilde
tasarlanmigtir. Tekerlekler, doner fir¢alara bagli bir tambur {izerine monte edilmis
ve donerek halinin yiizeyini temizlemistir. Bu mekanizma sayesinde toplanan kir
ve toz, kutunun ig¢ine biriktirilmis ve bosaltilabilen bir kap i¢inde depolanmistir.
Bissell'in icadi, hali temizligi konusunda etkili bir ¢6ziim sunmasiyla hizla
popiilerlik kazanmistir (Schorman, 2008).

Bissell ve esi Anna, siiplirge basta olmak {izere temizlik araglarini tireterek
islerine baslamis ve bu iiriinleri evlerinde yerel kadinlar tarafindan {irettirerek
tamamlamiglardir. Bu siipiirge, etkili temizlik araglari gelistirme konusundaki
basaristyla, Melville R. Bissell'in ismini ev temizligi endiistrisinde one ¢ikarmistir.
Melville R. Bissell'in siipiirgesi, doneminin ev temizligi i¢in yenilik¢i bir ¢6ziimii
olarak kabul edilmis ve hem mekanik 6zellikleri hem de kullanim kolaylig: ile 6n
plana ¢ikmistir. Doner firca mekanizmasi ve vakum sistemi, hali temizligi i¢in etkili
bir yontem sunarken, hafif ve manevra kabiliyeti yiiksek tasarimi kullanicilarin
temizlik islemini daha verimli bir sekilde gerceklestirmelerine olanak tanimigtir

(Schorman, 2008).



¥. R. BISSELL.
CARPET-SWEEPER.
No. 182,346. Patented Sept. 19, 1876.
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Sekil 1.3 Melville Reuben Bissell, 1876 Patent Mekanik Siipiirge
(https://khazairugcleaning.com/blog/evolution-of-the-vacuum-cleaners-
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1.2. Elektrikli Siipiirge

Elektrikli siipiirge, ev ve is yerlerinde kullanilan temizlik ekipmanlarindan
biridir ve genellikle bir elektrik motoru tarafindan c¢alistirilan bir vakum sistemine
dayanir. Temel olarak, elektrikli siipiirge, ¢esitli zemin tiirlerinde toz, kir ve diger
partikiilleri toplamak ve temizlemek i¢in tasarlanmis bir cihazdir. Elektrikli
stiptirge, genellikle bir elektrik kablosu araciligiyla ev veya isyerinin prizine
baglanir ve elektrik motoru tarafindan giliclendirilir. Bu motor, hava akisim
olusturmak icin bir fan1 ¢alistirir ve bu fan, bir vakum olusturarak kirli havay1
cihazin igine ¢eker. Bu islem, siiplirgenin altindaki bir baslik veya emme ucu
aracilifiyla zemin {iizerindeki toz ve kirleri emerek ve bir filtre sisteminden
gecirerek temiz hava disariya atilmasmi saglar. Elektrikli siipiirgelerin cesitli
bilesenleri arasinda bir toz torbasi veya toz haznesi, filtreler, emme basliklari, motor
ve kontrol diigmeleri bulunur. Toz torbasi veya toz haznesi, toplanan kir ve tozun
biriktirilmesini saglar ve diizenli araliklarla bosaltilmas1 veya temizlenmesi gereken
bir kaptir. Filtreler, toz ve kirin hava ile birlikte cihazdan ¢ikmasini 6nleyerek i¢
mekanin temiz kalmasini saglar. Emme basliklari, farkli zemin tiirlerine uyum
saglamak i¢in farkli sekil, boyut ve 6zelliklere sahip olabilir (Milli Egitim Bakanhg,
2011).

Elektrikli siipiirgeler, ev ve is yerlerindeki temizlik islemlerini daha etkili
ve verimli hale getiren 6nemli araglardir. Geligsen teknoloji ile birlikte, elektrikli
stiplirgelerin performansi, kullanim kolaylig1 ve enerji verimliligi siirekli olarak
artmaktadir. Bu nedenle, elektrikli siipiirgeler, modern yasamin vazgecilmez bir
parcasi haline gelmistir ve ev temizligi standartlarini yiikseltmek i¢cin 6nemli bir rol

oynamaktadirlar (bilimgenc.tubitak.gov.tr, 2024).

1.2.1.Hubert Cecil Booth

1901 yilinda, H. Cecil Booth adl1 bir mucit, motor giiciiyle ¢alisan etkileyici
bir vakum temizleyici gelistirmistir. Bu makine o kadar biiyiik ve giigliiymiis Ki bir
arabaya monte edilmesi ve Londra, Ingiltere'deki sokaklarda gekilmesi
gerekmektedir. Emis giicli biiyiik bir vakum pompasi tarafindan saglanmakta ve
operatdr, temizlenmek istenen binaya 100 fitlik bir hortumla girmesi
gerekmektedir. Booth'un miisterilerinden biri Kralige Victoria’imis; biiyiik
makineyi saraya getirmekte ve hem zeminleri temizlemekte hem de misafirlerini

eglendirmektedir. Booth'un makinesi Ingiliz deniz kislalarinda "Veba"nin sona
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ermesinden kredi almaktadir. Toz ve kir, mikroplarin barindirilmasindan sorumlu
tutulmakta. Vakum temizleyici, kislalardan sayisiz kamyon dolusu kir ¢ikardiktan
sonra vebanin sona erdigi anlagilmaktadir. Bu mucizevi olaymn haberleri her yere
yayilmakta ve Atlas Okyanusu'nun her iki tarafindaki insanlar vakum temizleyiciler
yapmaya baglamaktadir. Bugiin bile, temizleyicilerin mikroplarin yayilmasini
onleme fikriyle pazarlandig1 goriilmektedir. Daha sonra bu sistem gelistirilmekte
ve “emici silipiirge makinesi’nin ilk proto tipini o yil iginde yapilmasi
basarilmaktadir (Feder, 2005; Pickup, 2015).

Booth, icten yanmali bir motorla ¢alistirilan biiyiikk bir cihaz
yaratmaktadir. Takma adi "Sisiren Billy" Booth'un ilk benzinle c¢alisan, ath
elektrikli stipiirgesidir. Bu makine bir kumas filtreden bir pistonlu pompa tarafindan
¢ekilen havaya dayanmakta ve herhangi bir fir¢a igermemektedir. Vacuum Cleaner
Co. adl1 bir sirket tarafindan kurulmakta ve 25 Subat 1902 giinii, Booth, sirketini
tanitan ilk brostirlerini bastirmaktadir. Makine binaya getirilemeyecek kadar biiytik
olmasina ragmen, ¢alisma prensipleri giiniimiiz elektrikli siipiirgeleriyle ayniydi.
Bunu elektrikle ¢alisan bir model takip etmektedir. Her iki tasarim da son derece
hantald: ve at arabasiyla taginmasi gerekiyordu. "Elektrikli siiptirge" terimi ilk kez,
Booth'un icadin1 pazarlamak ic¢in kurulan sirket tarafindan, 1901 yilinda
kullanilmaktadir. O donemde, pek az evde elektrik bagli ve emici siiplirgenin fiyati
da herkesin alamayacagi kadar pahalidir. Bu nedenle Booth, irettigi makineleri
satmak yerine bir temizlik servisi kurmayi diistinmektedir. Dort tekerlekli bir ath
arabanin tizerine akaryakit ya da elektrikle ¢aligsabilen ¢ok gii¢lii bir emici pompa
yerlestirmektedir. Bu pompa, isteyen miisterinin evinin Oniine kadar arabayla
tasinmaktadir. 230 metre uzunlugundaki hortum, birinci kat pencerelerinden
birinden binanin i¢ine sokulduktan sonra tiim hali, perde ve dosemeler lizerindeki
tozlar emilmektedir. Vakum makinelerinin giirtiltiisiiyle ilgili sikayet edilmekte ve
cevreden gegen atlarin tirktiigli, arabacilar ¢ok zor durumlarda kaldig: belirtilmistir

ve hatta atlar1 korkutmaktan para cezasi aldigi sdylenilmektedir (Pickup, 2015).
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Sekil 1.4 Hubert Cecil Booth Elektrikli Stipiirge
(https://livesretold.co.uk/hubert-booth)

1.2.2. James Blaine Kirby ya da Jim Kirby

James B. Kirby ya da Jim Kirby, Amerika'da yasayan Iskog asill bir mucitti
ve genellikle Kirby elektrikli siipiirgelerinin mucidi olarak taninmakta, ancak
200'den fazla icada sahiptir. Kirby, 28 Eyliil 1884'te dogmus ve babasinin Biiyiik
Goller'in deniz mithendisi oldugu bilinmektedir. Cleveland, Ohio'da yasamiglardir
ve Lincoln Lisesi'ne devam ederken James sokak lambasi yakicisi olarak
caligmaktadir. Gorevi, gaz sokak lambalarin1 yakip sondirmektir. Bir yandan
elektrik derslerine katilarak elektrik hakkinda bilgi edinmektedir. Ilk icatlarindan
biri, Knocks adinda bir adamin siparis ettigi bir masaj makinesidir. Masaj makinesi,
1903 ve 1904 yillar1 arasinda P. A. Geier'e satilmakta ve "Royal" ad1 altinda iiretilip
satilmaktadir. Bir sonraki icadi, Cleveland'dan belirli bir doktorun siparis ettigi ilk
telesekreterlerden biridir. Merkezi kismi, elektrikle kontrol edilen ve arayan kisiye
doktorun mesgul oldugunu ve mesaj birakirsa kaydedilecegini ve doktorun geri
dondiigiinde oynatilacagini bilgilendiren Edison'un fonografina dayanmaktadir.
Doktor daha sonra bu makineyi patente baglamaktadir. 1906'da bir at arabasina
monte edilmis bir vakum temizleyiciden ilham alan James Kirby, tek bir kisi
tarafindan kullanilabilen ve daha tasinabilir olan daha kiigiik bir varyant yapmaya
karar vermektedir. 1ilk siipiirge makinesi "Domestic Cyclone" olarak
adlandirilmakta ve toz igin suyu bir filtre olarak kullanmaktadir. Bir dolum igin iki
kova suya ihtiyag varmis ve sik sik bosaltilmasi gerekiyormus. Domestic Vacuum

Cleaner Company tarafindan pazarlanmakta ve iki alt varyansta satilmaktadir. Bir
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tanesi 25 dolara satildig1 ve elle pompalanmasi gereken bir model oldugu, digeri ise
elektrik motoruna sahiptir ve 85 dolara satilmaktadir. Bu modeller ¢alismaktadir
ancak kirli suyu bosaltmak karmasikmis ve kirliymis, bu yiizden Kirby 1907'de bir
sonraki modelini gelistirmekte ve Kirliligi yakalayan ve havayi filtreleyen bir bez
torba kullanmaktadir (http://www.vacuumcleanerhistory.com, 2024).

Kirby'nin elektrikli siipiirgeleri, o zamanlar gériinmeye baslayan kutu tipi
stiplirgelere gore bir adim ileriye gitmistir ¢iinkii daha hafif olmalar1 ve daha verimli
temizlik saglayan ek aparatlara sahiptiler. Bu ilk modellerin ardindan, Kirby,
Edward, Clarence ve Walter diye Frantz kardeslerle tanismaktadir, ilk ikisi insaat
malzemeleri isinde, Walter ise bir mekanik isinde. Kirby'nin siipiirgelerini yapma
ve satma haklarini almaktadirlar ve farkli varyantlarda tiretmektedir. Model B
yalnizca dar emme nozuluyla satilmakta, Model C genis bir nozul ve bir firca
icermekte ve Model D hava ile galisan bir firga ile yapilmaktadir. 1919'dan itibaren
Kirby, Scott & Fetzer Sirketi'nden George Scott ve Carl Fetzer ile ¢caligmaktadir.
Cleveland'da demirci olan bu sirket, ikinci Diinya Savas: sirasinda askeri silahlar
tiretmekte ve Kirby'nin siipiirgelerini gelistirmektedir. 1935'ten beri, James B.
Kirby'nin adi altinda elektrikli siipiirgeler iiretip satmaktadirlar. Jim Kirby, son
yillarin1 Ohio, Richfield'daki ciftliginde ve Scott & Fetzer ile Frantz Kardesler

arasinda ¢alisarak gegirmektedir (http://www.vacuumcleanerhistory.com, 2024).

1.2.3 James Murray Spangler

James Murray Spangler tasinabilir elektrikli siipiirgenin ilk versiyonunu icat
eden bir mucittir. Spangler, 20 Kasim 1848'de Pennsylvania'nin Plain ilgesi'nde
dogmaktadir. Akron'a tagindiktan sonra, Aultman Sirketi i¢in satis elemani olarak
caligmaya baslamakta ve bu siiregte icat etmeye de baslamaktadir. Spangler, kendisi
oldukga alerjik olan ve isyerinde kullandigi hali siipiirgesinin neden oldugunu
diistindiigli oksiirtik ve astim atagi ile miicadele etmekteydi. Bu saglik sorununu
hafifletmek i¢in temel bir emici siiplirge tasarlamaktadir. Spangler'n ilk emici
stipiirgesi, sadece bir kutu vantilator, bir siipiirge sap1, bir teneke sabun kutusu ve
tozu toplamak i¢in bir yastik kilifindan olusmaktadir. Bu primitif cihazin kullanimi
zor olmasina ragmen, etkili bir sekilde ¢calismakta ve Spangler'in oksiiriik ve astim
semptomlarin1 azaltmaya yardimci olmaktadir. Spangler, bu ilk prototipi

gelistirmeye devam etmekte ve nihayetinde 2 Haziran 1908'de, Hal1 Siiplirge ve
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Temizleyici igin ABD Patent Numaras1 889,823"ii almaktadir (en.wikipedia.org,
2024).

Spangler, Elektrikli Emici Siipiirge Sirketi'ni kurarak iiretim siirecine
baslamaktadir ancak, tiretim siireci olduk¢a yavas ve haftada sadece 2-3 emici
stipiirge iiretebilmektedir. Spangler, cihazini seri iiretime gegirecek yatirimecilar
bulamamakta ve nihayetinde kuzeni Susan Hoover'a patentini satmaktadir. Hoover,
bu icad1 ticari bir basariya doniistiirmek icin ¢alismakta ve 1908'de Spangler'in
patentini satin almaktadir. Yeni makineyi tanitmak i¢in kapidan kapiya satis taktigi
kullanarak, Hoover, satislar1 biiylik olglide arttirmaktadir. James M. Spangler,
Hoover Sirketi'nde ¢alismakta ve icadinin ticarilestirilmesine yardimci olmaktadir.
Ancak, 1915 yilinda hayatin1 kaybetmektedir (en.wikipedia.org, 2024).

James Spangler'm emici siipiirge icadi, elektrikli siipiirge teknolojisinin
baslangicini temsil eder ve ev temizligi alaninda 6nemli bir adimdir. Bu icat, daha
sonraki elektrikli siipiirge modellerinin gelistirilmesine ilham vermis ve ev

temizligi uygulamalarini kokiinden degistirmektedir (en.wikipedia.org, 2024).

PATENTED JUNE 2, 1908

J. M. SPANGLER.
OARPET SWEEFER AND CLEANER.
APPLICATION FILED sEET. 14, 2007,

Sekil 1.5 James Murray Spangler Elektrikli Siipiirge
(https://khazairugcleaning.com/blog/evolution-of-the-vacuum-cleaners-

timeline/)
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1.2.4 William Hoover

Spangler'm kuzeni Susan Hoover, kendi finansal sikintilartyla bogusan
isadam1 William Hoover ile evliydi. Hoover, atlarin yerini otomobillerin almaya
basladigi donemde eyerler, takimlar ve diger deri iirlinleri yapip satmaktadir.
Hoover, karisinin ona Spangler'in elektrikli siipiirgesi hakkinda bilgi vermesi ve bir
gosterim ayarlamasi lizerine yeni bir is firsati dogurmaktadir. Hoover, siipilirgeyi
etkileyici bulmakta ve Spangler'in patentlerini satin almaktadir. Elektrikli Emici
Stipiirge Sirketi'nin bagkani olup ve adin1 Hoover Sirketi olarak degistirmektedir
(https://www.hooverdirect.co.uk, 2024).

Hoover, miisterilere iicretsiz denemeler sunmaya baslamakta ve kapidan
kapiya satic1 pazarlama taktigi uygulamaktadir bu da ev kadinlarina o zamanlar ne
kadar 1yi ¢alistiklarin1 gostermek icin icadi evlere gotiirebilme avantaj1 saglamakta
ve satiglar patlamaktadir. Sonunda, neredeyse her Amerikan evinde bir Hoover
stiptirgesi bulunmaktadir. Hoover, yillar iginde Spangler'in siipiirgesini daha da
gelistirdigi, ciinkli genellikle Spangler'in orijinal modeli bir kek kutusuna

benzemektedir (https://www.hooverdirect.co.uk, 2024).

Sekil 1.6 William Hoover Elektrikli Stipiirge
(https://www.thoughtco.com/james-spangler-hoover-vacuum-cleaners-
4072150)
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1.3. Elektrikli Siipiirgenin Gelisimi

Hoover elektrikli siipiirgelerin diinyasinda iistiinliik kurmaktadir. Aslinda,
Hoover zamanla elektrikli siipiirge kelimesi igin bir esanlam haline gelmeye
baslamakta ve insanlar haliy1 siipiirdiiklerinde "haliy1 hooverlamak™ diye bahseder
olmaktadirlar. Bir yil sonra, 1909'da, Fred Wardell Eureka Vakum Sirketi'ni
kurmaktadir. Sirket, bugiin hala faaliyet gostermektedir ve ilk basta elektrikli
siipiirgeleri satmaya baslamaktadir. 1913 yilinda Eureka, kendi elektrikli
stipiirgelerini liretmeye de baslamaktadirlar. Yaklasik 1910°lu yillarda, vakum
temizleyici Avrupa'da da piyasaya siiriilmektedir. Danimarkali Fisker ve Nielsen
Sirketi (bugiin Nilfisk olarak bilinir), ilk vakum temizleyiciyi satisa sunmakta ve 0
zamanlar  17.5 kilogram agirfhigindaki Cl1  modelini  gelistirmektedir
(https://hoover.com, 2024)

1920'de ise tek kullanimlik elektrikli siiplirge torbalari ilk kez
kullanilmaktadir. Bu, Air-Way Sanitizer tarafindan gelistirilmektedir. Ohio'da
baslayan Air-way Sanitizor Sirketi, elektrikli siipiirgeler i¢in ilk tek kullanimlik
kagit toz torbast olan "filtre lifi" adl1 yeni bir {irlinii tanitmaktadir. Air-Way ayrica
ilk 2 motorlu dikey elektrikli siipiirgenin yani sira ilk "giic bashgi" elektrikli
stiptirgesini de yaratmaktadir. Sirketin web sitesine gore, Air-Way, kir torbasinda
bir contanin kullanilmasi ve elektrikli siipiirgede bir HEPA filtresinin ilk kez
kullanilmast konularinda da bir ilke imza atmaktadir. Bir yil sonra, 1921'de,
Electrolux ilk elektrikli siipilirgesini piyasaya Electrolux Model V5 olarak
stirmektedir. Bu aslinda bugiin bildigimiz ilk kutu tip1 elektrikli stipiirgedir. Ancak,
heniiz tekerleklerle donatilmamistir ancak zemine kaydirmak i¢in iki demir serit
bulunmaktadir. Ik Kirby elektrikli siipiirgesi 1935 yilinda piyasaya Kirby Model C
olarak siiriilmektedir. Ayrica, bir yay ile ¢alisan Vacuette de gelistirilmistir.
Elektrikli siipiirgeyi ileri geri hareket ettirerek emis kuvveti olusturulmustur. Bu
noktadan itibaren, elektrikli siipiirge gelismeleri ikinci diinya savasi etrafinda
durma noktasia gelmektedir. Bunun nedeni, halilarin ve makinelerin ¢ok pahali
olmasiymis. Bu arada, halilar disar1 asilarak ve doviilerek temizlenirmis
(https://www.thoughtco.com, 2024).

Ik el tipi kablosuz siipiirge olan Black & Decker DustBuster, 1979'da
piyasaya siiriilmektedir. 11k yil i¢inde bir milyon kopya satilmaktadir ve bu biiyiik
bir basartya doniismektedir. Yeni DustBuster modelleri giiniimiize kadar hala

piyasaya siiriilmeye devam etmektedir. 5 yi1l sonra ve 127 prototip sonrasinda,
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James Dyson 1983'te icat¢1 James Dyson, G-force Elektrikli Siipiirgesini icat
etmektedir. Bu, ilk torbasiz cift siklonlu makine olarak bilinmektedir. Bulusunu
iireticilere satamay1 basaramadiktan sonra, Dyson kendi sirketini kurmakta ve
1993'te ilk torbasiz elektrikli siipilirgesini Dyson Dual Cyclone'u (Dyson DCO1)
pazarlamaya baslamakta, bu da Ingiltere'de yapilmis en hizli satilan elektrikli
siipiirge olmaktadir. ilk modelden itibaren Dyson'in renk kullanimmin tasarimin
onemli bir parcasi oldugu aciktir. 1996 yilinda, ilk robot elektrikli siipiirge
Elextrolux Trilobite olaraak piyasaya siiriilmektedir. Robot elektrikli siiptlirge bir
ekranla donatilmigtir. Elextrolux Trilobite, otomatik olarak ¢alisan ilk elektrikli
stipirge ve takip eden bir¢cok akilli elektrikli siipiirgenin ilki olmaktadir
(https://www.thoughtco.com, 2024).

Elektrikli siipiirgelerin diinya pazarindaki konumu, teknolojik yeniliklerin
ve tiiketici taleplerinin siirekli evrim gegirmesi nedeniyle degismektedir. Son
yillarda, kablosuz ve akilli 6zelliklere sahip robot siipiirgelerin popiilerliginde
onemli bir artig yasanmaktadir. Bu tiir yenilikler, kullanicilarin temizlik siireglerini
daha verimli ve pratik hale getirme isteginden kaynaklanmaktadir. Ozellikle yogun
yasam tarzina sahip tiiketiciler, kablosuz ve otomatik siiplirge modellerinin
sundugu kolaylik ve zaman tasarrufu avantajlarina yonelmektedirler. Ancak,
geleneksel elektrikli siipiirgeler, hala bircok ev ve isyerinde temizlik igin
vazgecilmez bir ara¢ olarak kalmaktadir. Bu tiir siipiirgelerin giiclii emis giicii ve
genis temizlik yiizeyi kapsama alani1 gibi avantajlari, bazi1 kullanicilar i¢in tercih
sebebi olmaya devam etmektedir. Ayrica, geleneksel elektrikli siipiirgeler,
derinlemesine temizlik gerektiren halilar ve dosemeler gibi zorlu yiizeylerde etkili
bir sekilde kullanilabilmektedir. Bu baglamda, elektrikli siipiirgelerin pazardaki
yeri, tiiketicilerin ihtiyaclarina ve tercihlerine yanit veren cesitli modellerin
varligiyla sekillenmektedir. Her tiiriin kendine 6zgii avantajlar1 bulunmakla birlikte,
pazardaki gesitlilik ve rekabet, slipiirme teknolojisinin siirekli olarak gelismesine

ve iyilestirilmesine olanak tanimaktadir (Eren ve Dogan, 2022).
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IKINCI BOLUM

2. ROBOT SUPURGE

Giinlik yasamda ev temizliginin vazgeg¢ilmez unsurlarindan biri olan
siiptirme islemi, farkli ihtiyaglar ve kullanim alanlarina yonelik cesitli araglar
kullanilarak ger¢eklestirilmektedir. Bu araglar arasinda dikey elektrikli siipiirgeler,
kablosuz el siiplirgeleri ve manuel siipiirgeler 6ne ¢ikmaktadir. Geleneksel siipiirme
araclarinin yam sira, son yillarda gelisen ve yenilenen teknoloji ile birlikte robot
stiptirgeler de ev temizliginde 6nemli bir yer edinmistir. Robot siipiirgeler, 6zellikle
yogun is temposu ve sehir yasaminin getirdigi zaman kisitlamalart nedeniyle ev
temizligini kolaylastiran pratik ¢dziimler sunmaktadir (Vaussard et al., 2014).
Robot siipiirgeler, kullanicilarin yasam alani temizligi i¢in harcadigi zamani en aza
indirerek, diger glinliik aktivitelerine daha fazla zaman ayirmalarini saglamaktadir
(Gross, 2020).

Robot siiplirgeler, yalnizca zamandan tasarruf saglamakla kalmayip, ayni
zamanda enerji verimliligi agisindan da avantaj saglamaktadir. Geleneksel elektrikli
stiptirgeler daha fazla enerji tiiketirken, robot siipiirgeler daha az enerji ile daha
uzun siire temizlik yapabilmektedir (Vaussard, Rétornaz, Hamel, &Mondada,
2012). Bu enerji tasarrufu, cevresel siirdiiriilebilirlik acisindan biiyilk 6nem
tagimaktadir (Nicholls&Strengers, 2019). Robot siipiirgelerin enerji verimliligi,
kullanicilarin enerji tiikketimlerini azaltarak ¢evresel ayak izlerini kiigliltmelerine
olanak tanimaktadir (Vaussard et al., 2011).

Robot siipiirgeler, sensorler, firgalar, emis motoru ve sarj istasyonu gibi
temel bilesenlerden olusmaktadir. Giiniimiizde robot siipiirgeler, gelismis lazer
tarayicilar, kameralar, ultrasonik sensorler ve kizilotesi sensorler kullanilarak
ortamlarini algilayarak harita olusturabilmektedirler (Chiu, Yeh, & Lin, 2009).
Robot siipiirgeler, yapay zekd ile mobilyalari, diger engelleri taniyabilen ve
onlardan kacginabilen algoritmalarla gelistirilmektedirler (Hasan, Zeyad, Ahmed,
Anubhove, Hossain, Hasan, &Mahmud, 2023). Geleneksel siiplirgelere gore robot
stipiirgeler, ev ortaminda bagimsiz olarak hareket edebilmekte ve daha sistematik
temizlik elde etmeyi saglayabilmektedir (Vaussard, Fink, Bauwens, Rétornaz,

Hamel, Dillenbourg, &Mondada, 2014).
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2.1 Robot Siipiirgenin Tarihcesi

Robot siipiirgeler, teknolojik ilerlemeler ve yenilik¢i mithendislik ¢oziimleri
sayesinde ev temizliginde yeni bir donemin kapisini aralamaktadir. Bu cihazlarin
teorik temelleri, Norbert Wiener'in 1948'de yayimladigi "Cybernetics: Or Control
and Communication in the Animalandthe Machine" adli eserine dayanmaktadir.
Wiener, geri bildirim dongiileri ve kontrol mekanizmalari iizerinde durarak,
makinelerin otonom hareket edebilme yetisini agiklamaktadir. Bu fikirler,
robotlarin ¢evrelerini algilayarak duruma gore tepki verebilmeleri i¢in onemli bir
temel olusturmaktadir (Wiener, 1948).

1970"er ve 1980'lerde otonom mobil robotlar {izerine yapilan arastirmalar,
robot siiplirgelerin  gelistirilmesinde  kritik rol oynamaktadir. Stanford
Universitesi'nde yaptigi caligmalarla taninan Hans Moravec, robotlarm ii¢ boyutlu
cevrelerinde nasil algilama yapabilecegini ve hareket edebilecegini aragtirmistir.
Moravec'in "Moravec Paradoksu" olarak bilinen ilkesi, robotlarin karmasik biligsel
gorevlerden ziyade basit fiziksel gorevlerde zorlandigini belirtmistir (Moravec,
1986). Bu calisma, robot siipiirgelerin engelleri algilayarak ve etraflarindan
dolasarak hareket etme kapasitelerini gelistirmek i¢in 6nemli katkilar saglamistir.

Robot siipiirgelerin teorik temellerinden biri, yapay zeka ve algoritmalardir.
Otonom sistemlerin ¢evrelerini nasil modelleyebilecegi ve optimal yollar1 nasil
hesaplayabilecegi iizerine yapilan c¢aligmalar, robot siipiirgelerin ev igindeki
hareketlerini planlama ve gerceklestirme kapasitelerini gelistirmistir. Peter Hart,
Nils Nilsson ve Bertram Raphael tarafindan 1968'de gelistirilen A* (A-star)
algoritmasi, en kisa yolu bulma problemi i¢in énemli bir ¢dziim sunmus olup, bu
algoritma robot siiplirgelerin temizlik rotalarim1  optimize etmek ig¢in
kullanilmaktadir (Chiu, Yeh, & Lin, 2009).

Yapay zekanin ev i¢i uygulamalarda kullanilmasi fikri, otomatik cihazlarin
ev islerini kolaylastirma potansiyelini kesfetmeye odaklanmistir. 1990'larin
sonlarina gelindiginde, mikroislemciler, sensor teknolojileri ve batarya
kapasitelerindeki onemli ilerlemeler, robot siipiirgelerin gercek anlamda islevsel
hale gelmesini miimkiin kilmistir (Rooks, 2001). Bu gelismeler, robotlarin ev i¢i
navigasyonu, engellerden kacinma ve temizlik islevlerini yerine getirme
kapasitelerini 6nemli dl¢lide artirmistir.

Ozellikle mikroislemcilerdeki gelismeler, robotlarm ¢evresel verileri hizli

ve verimli bir sekilde isleyerek karar alma yeteneklerini gelistirmistir. Sensor
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teknolojilerindeki ilerlemeler, robotlarin etraflarindaki nesneleri ve engelleri daha
hassas bir sekilde algilamasini saglamistir (Chiu& Win, 2011). Ayrica, batarya
teknolojisindeki iyilestirmeler, robotlarin daha uzun siire ¢alisabilmesine ve daha
genis alanlar1 temizleyebilmesine olanak tanimistir (Asafa, Afonja, Olaniyan,
&Alade, 2018).

Bu donemde, robot siipiirgelerin gelistirilmesi ve yayginlagmasi, sensor
teknolojileri ve hareket algoritmalarindaki ilerlemeler sayesinde hiz kazanmaktadir.
Ozellikle, carpisma onleyici sensdrler, haritalama ve navigasyon teknolojileri gibi
yenilikler, robot siipiirgelerin etkinligini artirmistir (Hasan et al., 2023). Bu
sensorler, robotlarin ev icindeki engelleri algilayip bunlardan kaginarak daha
sistematik ve verimli bir temizlik yapmalarina olanak tanimaktadir.

Robot siiplirgelerin  baslangici, 1996 yilinda Electrolux tarafindan
gelistirilen Trilobite modeli ile atilmaktadir. Trilobite, piyasaya siiriilen ilk ticari
robot sliplirge olarak kabul edilmektedir. Bu cihaz, ultrasonik sensorler kullanarak
etrafindaki  engelleri  algilayabilmekte ve yon  degistirebilmekteymis.
ElectroluxTrilobite'nin en dikkat ¢ekici 6zelligi, o donemde kullanilan geleneksel
stiplirgelerin ~ aksine, kullanic1 miidahalesi olmadan c¢alisabilmesi olarak
aciklanmaktadir. Ancak, Trilobite'nin sinirli pil omrii, yiiksek maliyeti ve
performansindaki sinirlamalar, genis bir kullanici kitlesine ulasmasini engellemistir
(Wang&Thorpe, 2010).

Trilobite’nin piyasaya siirlilmesinin ardindan, birkag bagka sirket de benzer
teknolojiler tizerinde ¢alismaya baslamis, ancak bu erken donemdeki cogu girigim,
yiiksek maliyetler ve teknolojik sinirlamalar nedeniyle yaygin kabul gérmemistir.
2000'l1 yillarin basinda robot siipiirgeler, iRobot firmasinin "Roomba" adl1 {iriiniinii
piyasaya siirmesiyle daha genis kitlelerce taninmaya baslamaktadir. iRobot, 2002
yilinda Roomba'y1r piyasaya siirmiis ve bu cihaz, diisiik maliyeti ve yiiksek
performansi sayesinde hizla popiilerlik kazandigi goriilmektedir. Roomba, bir dizi
sensorle donatilmis ve rastgele bir temizlik modeli kullanarak odalarin zeminlerini
etkili bir sekilde temizlemekte oldugu aciklanmaktadir. Ayrica, mobilyalarin
etrafindan dolasabilme ve temizlik tamamlandiginda otomatik olarak sarj
istasyonuna donebilme gibi ozelliklere sahip oldugu da goriilmiistiir (Thrun,
Burgard&Fox, 2005).

2000'lerin ortalarindan itibaren ve 2010'lu yillarda robot siipiirge teknolojisi

hizla ilerlemektedir. Lidar (LightDetectionandRanging) teknolojisi, robot
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stipiirgelerin ¢evrelerini daha hassas bir sekilde haritalandirmasini saglamis ve
kameralar ile diger sensorler kullanilarak daha karmasik navigasyon sistemleri
gelistirilmistir. Bu donemde robot siipiirgelerin  otonom performanslar1 ve
verimlilikleri 6nemli 6l¢lide artmistir (Smith, 2020).

Modern robot siiptirgeler, lidar, ultrasonik sensorler, kizildtesi sensorler ve
kamera gibi ¢esitli algilama sistemleri ile donatilmistir. Bu sensorler, cihazin
cevresini algilamasina, engellerden kaginmasina ve etkili bir temizlik rotasi
olusturmasina yardimci olmaktadir. Ornegin, lidar sensorleri kullanarak olusturulan
haritalar, robotun evin her kosesini detayli bir sekilde temizlemesini saglamakta
oldugu goriilmiistiir (Thrun, Burgard&Fox, 2005).

Glinlimiizde robot siipiirgeler, ileri seviye yapay zeka algoritmalari, daha
karmagik sensor sistemleri ve internet baglantisi ile donatilmistir. Bu teknolojiler,
kullanicilarin cihazlarimi uzaktan kontrol edebilmesini ve temizlik siireclerini
optimize edebilmesini saglar. Robot siipiirgeler, ev i¢i otomasyon sistemlerinin bir
pargas1 olarak akilli ev konseptinin 6nemli bilesenlerinden biri haline gelmistir
(Smith, 2020).

Robot siipiirgeler, evlerin yani sira ofisler, oteller ve diger ticari alanlarda da
yaygin olarak kullanilmaktadir. Bu cihazlar, 6zellikle yashlar ve fiziksel engelliler
icin biiyiik bir kolaylik saglar. Ayrica, temizlik is ylikiiniin azalmasi, kullanicilarin
diger giinliik islerine ve hobilerine daha fazla zaman ayirabilmesine olanak

tanimaktadir (Kim & Kim, 2018).

2.2 Robot Siipiirgelerin Baslangici: ELECTROLUX TRILOBITE

ElectroluxTrilobite, Isvecli Electrolux sirketi tarafindan tanitilan ve ticari
olarak satilan diinyanin ilk robot siipiirgesi olarak kabul edilmektedir. Bu 6ncii
cihaz, ev temizlik teknolojisinde biiyiik bir ilerlemeyi temsil ederek, temizlik
gorevlerini otonom bir ¢éziimle gerceklestirme vaadi sunmustur.

ElectroluxTrilobite'in kavramsallastiriimast 1990'larin ortalarinda bagladigi
ve 1996 yilinda BBCnin "Tomorrow's World" televizyon programinda halka
tanitilmustir.  Ilk  gdsterimin  ardindan, 2001 yilina kadar tiiketicilere
sunulmamaktadir. Trilobite'in ¢evresindeki heyecan, evde sikici bir isi otomatik
hale getirme vaadinden kaynaklanmakta ve bu, gelecekteki ev robotlari i¢in zemin

hazirlamaktadir (ElectroluxGroup, 2021). Ultrasonik ve kizilotesi sensorler,
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manyetik seritler ve ¢esitli temizlik modlar1 gibi donemin ileri teknolojik
ozelliklerine sahiptir.

Yenilik¢i tasariminin  yan1 sira, yiiksek iiretim maliyetleri yaygin
benimsenmesini sinirlamakta ve sonunda tiretimi durdurulmaktadir. Trilobite, robot
siipiirge pazarinda sonraki modeller ve rakipler {izerinde etkili olan emis giici,
navigasyon ve otonom calisma konularinda 6énemli 6lgiitler belirlenmesinde rol

oynamaktadir. (Simple Lifesaver, 2021).

H Electrolux

TRILOBITE

Sekil 2.1Elektrolux Robot Siipiirge
(https://www.electroluxgroup.com/en/history-timeline-2000-2009-27600/)

2.2.1 Ultrasonik Sensorler

Trilobite, engelleri algilayarak etrafindan dolagmasina olanak taniyan
gelismis ultrasonik sensorlerle donatilmistir. Bu teknoloji, robotun ¢evresindeki
nesnelere carpmadan yaklasabilmesini ve bu nesneleri giivenli bir sekilde
gecmesini  saglamaktadir. Ultrasonik sensorler, robotun yayilan ultrasonik
dalgalarin nesnelerden geri donmesi prensibine dayanarak mesafeleri 6lgmesine ve
potansiyel engelleri belirlemesine olanak tanimaktadir.

Ultrasonik sensorler genellikle mesafe 6lgtimiinde nesnelerin mesafesini

hassas bir sekilde 6lgmek i¢in kullanilir. Engel Algilama 6zelligi sayesinde robotik
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sistemlerde engelleri algilamak ve bunlardan ka¢inmak i¢in kullanilir. Arag¢ park
sensorler ile araglarin park sirasinda engelleri algilamasina yardimer olur. Hareket
algilama o6zelligi ile giivenlik sistemlerinde ve otomatik kapilarda hareketi
algilamak i¢in kullanilir ve endistriyel uygulamalarda ise iiretim hatlarinda

tiriinlerin pozisyonunu ve boyutlarint 6l¢mek i¢in kullanilir.

2.2.2 Manyetik Seritler

Trilobite'in hareketini belirli alanlarla siirlamak i¢in manyetik seritler
kullanilmistir. Bu seritler, robotun istenmeyen alanlara girmesini veya
merdivenlerden diismesini onleyen goériinmez bariyerler olarak hizmet etmektedir
(Thamtus, 2021). Manyetik seritlerin kullanimi, robotun navigasyonunu kontrol
etmenin etkili bir yolu olarak degerlendirilmistir.

Manyetik seritler, manyetik alanlarla yazilip okunabilir. Bir okuyucu cihaz,
manyetik alanlar1 algilayarak seritteki bilgileri ¢ozer ve kullanir. Manyetik
seritlerin avantajlari, ekonomik olmalar1 ve genis bir veri depolama kapasitesine
sahip olmalaridir. Ancak, manyetik alanlardan veya fiziksel hasarlardan

etkilenebilecekleri igin dikkatli kullanilmalar1 gerekmektedir.

2.2.3 Temizlik Modlar:

Trilobite, kullanicilarin farkli temizlik ihtiyaglarina gore uyarlanabilen
birden fazla temizlik modu sunmaktadir. Bu modlar arasinda normal, hizli ve nokta
temizligi bulunmaktadir. Normal temizlik modu, genel temizlik i¢in optimize
edilmis, hizli temizlik modu ise daha az zaman alarak yiizeysel bir temizlik
saglamaktadir. Nokta temizligi modu, belirli bir alanin yogun sekilde temizlenmesi
gerektiginde kullanilmaktadir (ElectroluxGroup, 2021).

Robotik temizlik modu, otomatik cihazlar kullanarak temizlik yapmayi
saglar ve robot siipiirgeler, robot paspaslar gibi cihazlar1 i¢erir. Bu temizlik modlari,
farkli ihtiyaglara gore belirlenir ve cesitli alanlarda hijyenin saglanmasi i¢in

uygundur.

2.2.4 Pil Omrii ve Otomasyon
Trilobite, sarj basmna 60 dakika calisabilen bir bataryaya sahip olup ve
kullanicilarin evde olmadigi durumlarda temizlik yapabilmesi i¢in tamamen

otomatik bir temizlik siireci saglamaktadir (Thamtus, 2021).
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Pil Oomrii ve otomasyon, modern teknolojinin iki temel bilesenidir ve
birbirleriyle etkilesim icindedirler. Pil Omriinii optimize etmek, otomasyon
sistemlerinin daha verimli ¢alismasini saglarken, otomasyon teknolojileri de pil
Omriinii uzatmaya yardimci olur. Bu denge, tasinabilir cihazlarin ve otomatik

sistemlerin performansini ve kullanic1 deneyimini 6nemli 6l¢iide artirir.

2.3 Pazarin Genislemesi: ROOMBA

Roomba, 2002 yilindan bu yana iRobot sirketi tarafindan iiretilen ve satilan,
ev temizlik robotudur. Bu cihaz, ev otomasyonunun onemli bir bileseni haline
gelmis ve kullanicilarla etkilesiminde gesitli sosyolojik, teknolojik ve ¢evresel
etkiler yaratmistir. Roomba, teknolojik gelismeleri, kullanici etkilesimini ve
cevresel etkileriyle ev otomasyonu alaninda o6nemli bir rol oynamaktadir.
Kullanicilarin Roomba'ya olan bagliliklari, cihazin ev i¢i sosyallesmeyi nasil
degistirdigini ve teknolojik yeniliklerin kullanici deneyimini nasil iyilestirdigini
gostermektedir.

Roomba ve benzeri robot siipiirgeler igin pazarin gelecekte daha da
genislemesi beklenmektedir. Gelisen yapay zeka ve makine 6grenimi teknolojileri,
bu cihazlarin daha akilli ve 6zellestirilebilir olmasini saglayacagi beklenmektedir.
Ayrica, nesnelerin interneti entegrasyonlari, bu cihazlarin ev otomasyon

sistemleriyle daha uyumlu ¢aligmasini miimkiin kilacagi da beklenmektedir.

2.3.1 Ozellikler ve Teknik Gelismeler

2.3.1.1 Insan Algilama ve Kacinma Ozelligi

Roomba'nin insanlar1 tanima yetenegi olmamasi, carpisma ve engelleme
sorunlarina yol acabilmektedir. Ancak, ¢evresel sensorlerin kullanimiyla,
Roomba'nin insanlardan kaginmasi saglanabilir. Bu sensorler, insan ve Roomba'nin
pozisyonlarm1 belirleyip, aralarindaki mesafeye gore hiz hesaplayarak
carpismalarin Oniine gegebilmektedir (Hisahara ve ark., 2014).

Hastaneler, oteller ve restoranlar gibi yerlerde hizmet veren robotlar,
miisterileri ve personeli tamiyarak onlarla ¢arpismadan hizmet sunmayi, bu da
kullanict deneyimini ve memnuniyetini artirdig1 gériilmektedir. Insan algilama ve
kaginma teknolojisi, robotlarin insanlarla etkilesime girerken giivenligi saglamasini

garanti ettigi, etkin calismasina olanak tanidig1 ve kesintisiz calisma sagladigini
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savunmaktadir. Bu gelismeler, robotlarin daha sorunsuz ve giivenilir bir sekilde
calismasini ve kullanicilarin robotlardan memnuniyetini artirdigi goriilmektedir.
Stirekli gelisen bu teknoloji, daha hassas ve giivenilir hale geldikge, gilinliik
yasamda ve endiistriyel uygulamalarda daha genis kullanim alanlar1 yaratacagi 6n

goriilmektedir.

2.3.1.2 Probabilistic Localization

Roomba'nin sadece saat ve temas sensorleri kullanarak c¢evresinde
lokalizasyon yapabilmesi {izerine ¢alismalar yapilmistir. Bu, sensor
gereksinimlerini 6nemli 6l¢iide azaltirken, robotun pozisyon belirsizligini azaltan
teknikler gelistirilmistir (Erickson ve ark., 2008).

Probabilistic localization, bir robotun veya otonom bir sistemin kendi
konumunu belirlemek i¢in olasiliksal yontemleri kullandig1 bir tekniktir. Bu teknik,
robotun bir harita iizerindeki konumunu ve bu konumun ne kadar giivenilir
oldugunu belirlemek i¢in sensor verilerini ve hareket tahminlerini birlestirmektedir.
Genellikle Bayes filtreleme yontemleri, 6zellikle de Bayes filtresi ve genisletilmis
Kalman filtresi, bu algoritmalar arasinda yaygin olarak kullanilmaktadir.
Probabilistik lokalizasyonun onemi, robotlarin g¢esitli ¢evresel kosullar altinda

giivenilir bir sekilde hareket etmelerini sagladigi gortiilmektedir.

2.3.2 Kaullanici Etkilesimi ve Sosyal Etkiler

2.3.2.1 Insan-Robot iliskileri

Roomba'nin kullanicilarla olan etkilesimi, ev i¢i sosyallesmeyi ve temizlik
aligkanliklarin1 degistirmektedir. Kullanicilar, Roomba'ya duyduklar1 yakinlik
sayesinde temizligin keyfini artirmis ve cihazi evlerinin bir parcast olarak
benimsemislerdir (Sung ve ark., 2007).

Insan-robot iliskileri, teknolojinin gelisimiyle birlikte giderek énem kazanan
bir alan haline gelmektedir. Bu iligki, robotlarin giinlik yasamimiza entegre
olmasiyla birlikte gesitli boyutlarda degerlendirilmektedir. Ozellikle son yillarda
otonom robotlar, evlerimizde, is yerlerimizde ve hatta kamusal alanlarda daha fazla
yer almaya baslamaktadir. Bu durum, insan-robot etkilesimini ve bu etkilesimin

psikolojik, sosyal ve etik yonlerini 6n plana ¢ikarmaktadir.
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2.3.2.2 Kisisellestirme

Roomba'nin kisisellestirilmesi iizerine yapilan ¢aligmalar, cihazin kullanici
deneyimini olumlu yonde etkiledigini géstermistir. Kullanicilar, Roomba'y1 ¢esitli
aksesuarlarla kisisellestirerek cihazla daha gii¢lii bir bag kurabilmislerdir (Sung ve
ark., 2009).

Kisisellestirme, teknolojinin ve veri analitiginin sundugu imkanlarla,
tiikketici deneyimini daha 6zel hale getiren ve kullanicilarin bireysel ihtiyaglarina
daha uygun ¢oziimler sunan bir yaklasimdir. Bu trendin ilerlemesiyle birlikte,
kullanicilarin istekleri ve beklentileri dogrultusunda tasarlanmis iriinler ve
hizmetler, rekabet avantaji saglayan Onemli unsurlar arasinda yer alacagi on

goriilmektedir.

2.3.2.3 Enerji Verimliligi ve Cevresel Etkiler

Enerji Tasarrufu, Roomba gibi robot siiptlirgelerin enerji tasarrufu saglamasi,
nasil ve ne siklikla kullanildiklarina baglidir. Bu tiir cihazlarin enerji verimliligi
tizerine gesitli degerlendirmeler yapilmistir (Hazas ve ark., 2021).

Enerji tasarrufu sadece kaynaklarin daha etkin kullanilmasimi degil, ayni
zamanda cevresel etkilerin azaltilmasini ve ekonomik faydalarin artirilmasini da
saglamaktadir. Bu nedenle, bireysel, ticari ve endiistriyel diizeyde enerji
verimliligini artirmak i¢in siirekli ¢caba gosterilmesi de 6nemlidir.

Temizlik Verimliligi, Roomba'nin temizlik etkinligini artirmak ic¢in kir
dagilimim1 tahmin eden modeller gelistirilmistir. Bu modeller, c¢evredeki kir
dinamiklerini tahmin ederek, robotun daha verimli temizlik yollar1 hesaplamasina
yardimer olmaktadir (Hess ve ark., 2013).

Temizlik verimliligi, hem maliyetleri diisiirmek hem de isletmelerin ve ev
sahiplerinin temizlik siireglerini daha etkin yonetmelerini saglamak acisindan
onemlidir. Bu yontemlerin kullanilmasiyla, daha temiz ve daha saglikli mekanlar

elde edilebilirken, kaynaklarin verimli kullanimi1 da saglanmis olunmaktadir.

2.4 Robot Siipiirgelerde Lidar Teknolojisi

LiDAR (LightDetectionandRanging) teknolojisi, son yillarda robot
siipiirgelerde yaygin olarak kullanilmaktadir. Bu teknoloji, lazer 1sinlar1 kullanarak
¢evrenin ii¢ boyutlu haritasini ¢ikartmakta ve robotun etkin bir sekilde gezinmesini

saglamaktadir. LiDAR, robot siiplirgenin Oniindeki engelleri algilayarak
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carpismalar da 6nlemektedir. Ornegin, mobilyalar, duvarlar veya oyuncaklar gibi
engelleri tespit etmekte ve bunlardan kaginarak temizlik yapmaktadir. Bu, robotun
verimliligini ve etkinligini artirmaktadir (Thoa&Hung, 2020).

LiDAR, robot siipiirgelerin evin detayli bir haritasin1 olusturmasini
saglamaktadir. Bu harita, siipiirgenin evin her kosesini sistematik olarak
temizlemesine yardimci olur. LiDAR sensorleri, siiplirgenin temizleme rotasini
optimize ederek hem zaman hem de enerji tasarrufu saglar (Sui& Lin, 2020).
LiDAR teknolojisi, robot siipiirgenin hassas bir sekilde konumlandirilmasini
saglamaktadir. Siiplirge, temizleme islemi sirasinda bulundugu yeri siirekli
giincelleyerek, baslangi¢c noktasina donme veya belirli alanlar1 yeniden temizleme
gibi gorevleri kolayca gergeklestirebilir (Phang et al., 2019).

LiDAR sensorlerinin baz1 modelleri, sesli komutlari algilayabilmekte ve bu
komutlara gore hareket edebilmektedir. Ancak, bu teknolojinin kotiiye kullanimi
gizlilik endiselerine yol agabilmektedir. Ornegin, LIDAR sensorleri, ortam seslerini
dinleyerek gizli bilgilere ulagmak icin kullanilabilir (Sami et al., 2020). SLAM
(SimultaneousLocalizationandMapping)  algoritmalari, = LiDAR  verilerini
kullanarak robot siipiirgenin bulundugu ortamin haritasini ¢ikarir ve siiplirgenin bu
harita tlizerinde gezinmesini saglar. Bu, siipiirgenin daha Once temizlenmemis
alanlari tespit etmesini ve eksiksiz bir temizlik yapmasini miimkiin kilar (Bogdanov
etal., 2021).

Gelismis algoritmalar ve yapay zeka, LiDAR verilerini isleyerek daha akilli
ve verimli temizlik stratejilerini gelistirebilmektedir. Ornegin, robot siipiirge, farkl
zemin tiplerine goére temizlik modunu ayarlayabilmekte veya belirli odalar
oncelikli olarak temizleyebilmektedir (Sugiura&Matsutani, 2021). LiDAR, yiiksek
dogrulukta mesafe dlgiimleri yapabilmekte ve bu da robot siiplirgenin navigasyon
ve engel tespiti yeteneklerini artirmaktadir (Rane et al., 2022). Ayrica, genis alanlari
hizli bir sekilde tarayabilmekte, bu da biiylik evlerde veya kompleks yapili
ortamlarda etkin bir temizlik saglamaktadir (Liu et al.,2020). LiDAR verileri,
dinamik olarak giincellenerek, degisen ¢evre kosullarina hizli bir sekilde adapte

olma imkan1 sunmaktadir (Bogdanov et al., 2021).

2.5 Robot Siipiirgelerde Yapay Zeka Kullanimi
Yapay zekd (YZ) teknolojisi, robot siiplirgelerin islevselligini ve

verimliligini artirmak i¢in kritik bir rol oynamaktadir. YZ, robot siipiirgelerin
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cevresini algilamasini, engellerden kaginmasini ve en verimli temizleme rotalarini
belirlemesini saglamaktadir. Bu teknoloji, ev temizliginde devrim yaratarak
kullanicilarin glinliik yagsamini1 6nemli 6l¢iide kolaylastirmaktadir.

YZ algoritmalari, robot siipiirgelerin c¢evrelerini algilayabilmesi ve
engellerden kaginabilmesi i¢in temel bir unsurdur. Bu algoritmalar, robotun odanin
haritasini ¢ikararak optimal temizlik rotalarini belirlemesine yardimci olmaktadir.
Ornegin, genetik algoritmalar kullanilarak robot siipiirgelerin yol planlamasi
yapilabilmektedir (Yakoubi&Laskri, 2016). Bu sayede robot, temizlik siiresini ve
enerji tilketimini minimize ederken, maksimum verimlilikle ¢alisabilmektedir.

YZ, robot siipiirgelerin otonom olarak temizlik yapmasin1 ve ¢evrelerinin
detayli haritasin1 ¢ikarmasini saglamaktadir. Ultrasonik sensorler ve kizilotesi
yansitici sensorler kullanilarak odanin boyutlari belirlenmekte ve robotun tam veya
kismi kapsama saglamasi miimkiin hale gelmektedir (Hai-yan, 2009). Bu
teknolojiler, siipiirgenin her koseyi kapsamasini ve hi¢bir noktayr atlamamasini
saglamaktadir.

YZ ayn1 zamanda robot siipiirgelerin toplanan verileri isleyerek daha verimli
temizlik yapmasina da yardimci olmaktadir (Huang&Tang, 2023). Bu, robotun
daha az enerji harcayarak daha uzun siire ¢alisabilmesi saglanmaktadir.

YZ'nin sagladig: yiiksek verimlilik, robot siipiirgelerin en verimli temizlik
rotalarin1 belirlemesini ve engellerden kaginmasini saglamaktadir. Bu da temizlik
sliresini ve enerji tiikketimini 6nemli dlglide azaltmaktadir (Khan&Asghar, 2009).
Ayrica, YZ ile donatilmis robot siipiirgeler, kullanici miidahalesine gerek kalmadan
otonom olarak ¢alisabilmektedir. Bu, kullanicilarin zaman ve c¢aba tasarrufu
yapmasini saglamaktadir (Soran et al.,, 2021). Ornegin, robot siipiirgenin evin
haritasin ¢ikarip belirli odalar1 dnceliklendirmesi, temizlik islerinin daha etkin bir
sekilde yonetilmesine yardimci olmaktadir.

Ancak, YZ'nin bu potansiyel faydalarina ragmen, maliyet ve teknolojik
karmagiklik gibi zorluklar g6z ardi edilmemelidir. YZ teknolojisi, robot
siipiirgelerin maliyetini artirabilir ve bu da bazi tiiketiciler i¢in bir engel
olusturabilir. Ayrica, bu teknolojinin siirekli olarak gilincellenmesi ve bakimi
gerekmektedir.

Sonug olarak, yapay zeka, robot siipiirgelerin etkinligini ve verimliligini
onemli Olclide artiran kritik bir teknolojidir. YZ sayesinde robot siiplirgeler,

cevrelerini daha iyi algilayabilir, engellerden kaginabilir ve en verimli temizlik
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rotalarint belirleyebilir. Bu teknolojinin getirdigi yenilikler, ev temizligini daha
akilli ve kullanict dostu haline getirirken, bazi zorluklar da beraberinde

gelmektedir.

2.6 Tirkiyede Kullanilan Baz1 Robot Siipiirge Markalar:

Tiirkiye'de kullanilan robot siipiirge markalar1 cesitlilik gostermektedir.
Argelik ve Beko gibi yerli markalar, kaliteli beyaz esya iirlinleriyle bilinirken, robot
stipiirgeleriyle de kullanicilarin tercihleri arasinda yer almaktadir. Elektronik ev
aletleri sektoriinde diinya ¢apinda bilinen Electrolux ve Samsung markalari da
Tiirkiye pazarinda 6nemli bir yer tutmaktadir. Ozellikle Samsung'un teknolojik
yenilikleri ve Electrolux'un genis iiriin yelpazesiyle robot siipilirge segmentinde
giiclii bir varlik gosterdigi bilinmektedir. Bunlarin yani sira, iRobot'un Roomba
serisi ve Xiaomi'nin akilli robot siipiirgeleri de Tiirkiye'de popiilerlik kazanmistir.

Bu markalar, kullanicilarin farkli ihtiyaclarmma yonelik cesitli modeller
sunarak evlerde temizlik islemlerini otomatiklestirmekte ve kolaylastirmaktadir.
Tiirkiye’de kullanilan robot siipiirge markalar1, ileri teknoloji ve kullanict
memnuniyeti ile 6ne ¢ikmaktadir. Cesitli kaynaklardan derlenen bazi 6ne ¢ikan

markalar ve modeller:

2.6.1 Xiaomi

2.6.1.1 Xiaomi Robot Vacuum S10+:

4000 Pa'lik fan iifleme giicii sayesinde giinliik temizlik ihtiyaglar1 kolayca
karsilanabilmekte. 4 farkli emis giicli ayari, toz, sa¢ ve biiyiik parcaciklar tek
gegiste temizlemenize olanak tanimaktadir. 450 ml kapasiteli toz haznesi ve 200
ml'lik elektronik kontrollii su haznesi ile donatilmis olan ¢ift bezli Xiaomi Temizlik
Robotu S10+, basingli paspaslama teknolojisi ile yliksek zemin basinci iiretmekte

ve hali kenarlarini taniyabilmektedir(Xiaomi,2024).
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Sekil 2.2Xiaomi Robot Siipiirge
(https://www.mi.com/tr/product/xiaomi-robot-vacuum-s10-plus/)

2.6.2 Roborock

2.6.2.1 Roborock S8 Sonic Robot Siipiirge:

6000 Pa emis giicii ve 5200 mAh pil kapasitesi ile 300 m? alanda 180 dakika
boyunca caligabilir. 69 W giicii, Lidar haritalama yontemi ve 67 dB ses seviyesi ile
yiiksek performans sunmaktadir. 400 ml toz haznesi ve 300 ml su haznesi ile etkili
temizliksaglayabilmektedir(Roborock,2024).

Sekil 2.3 Roborock Robot Siipiirge
(https://tr.roborock.com/pages/roborock-s8#app)
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2.6.3 Philips

2.6.3.1 Philips 7000 Serisi Islak ve Kuru Robot Siipiirge:

5000 Pa ultra gliclii emis giicii ve titresimli mop teknolojisi ile donatilmis
robot, 360° LiDAR navigasyon sayesinde engelleri algilayarak manevra kabiliyeti
sunmaktadir. HomeRun uygulamasiyla 6zel temizlik planlari olusturabilir ve tek
seferde 1slak ve kuru derinlemesine temizlik yapilabilmektedir. Kiiciik esyalari

algilayarak etrafin1  sikismadan temizleyip, zahmetsizce giinlik temizlik

saglayabilmektedir(Philips,2024).

Sekil 2.4 Philips Robot Siipiirge
(https://www.philips.com.tr/c-p/XU7000_02/homerun-7000-series-aqua-

vacuum-and-mop-robot)

2.6.4 Fakir

2.6.4.1 Robert RS 780 Titresim Moplu Akilli Robot Siipiirge
4000 Pa emis giicti ve Ui¢ farkli silme modu ile farkli zemin tiirlerinde etkili temizlik
saglabilmektedir. 5200 mAh batarya kapasitesi ile 150 dakikaya kadar kesintisiz
caligabilen ve pili bittiginde otomatik olarak sarj istasyonuna dénen bu robot
stiptirge, Tiirkce sesli uyarilarla temizlik durumu hakkinda bilgi vermekte ve 68 dB

ses seviyesi ile sessiz ¢alisabilmektedir(Fakir,2024).
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Sekil 2.5 Fakir Robot Siipiirge
(https://www.fakir.com.tr/robert-rs-780-titresim-moplu-akilli-robot-

supurge)

2.7 Robot Siipiirge Secerken Dikkat Edilmesi Gerekenler

2.7.1 Navigasyon ve Haritalama Teknolojisi

Robot siipiirgenin navigasyon yetenekleri, temizlik performansini dogrudan
etkilemektedir. Gelismis navigasyon sistemleri, robotun odanin haritasini ¢ikararak
en verimli temizlik rotalarim1 belirlemesini saglamaktadir. Ornegin, genetik
algoritmalar kullanilarak yapilan yol planlama c¢aligmalari, robot siipiirgelerin
engellerden  kaginmasint  ve tiim alam1  kapsamasini  saglamaktadir
(Yakoubi&Laskri, 2016).

Navigasyon ve haritalama teknolojisi, robot siiplirgelerin evlerde veya is
yerlerinde daha akilli ve etkili bir sekilde c¢alismalarini saglamaktadir. Bu
teknolojilerin gelisimi, robot siipiirgelerin giinliik kullanimimizda daha yaygin bir
sekilde yer almasimi ve kullanicilarin yasam kalitesini artirmasini saglayacak

potansiyele sahip oldugu goriilmektedir.

2.7.2 Pil Omrii ve Sarj Kapasitesi

Robot siipiirgenin pil 6mrii, temizlik siiresini ve kapsamini belirleyen 6nemli
bir faktordiir. Uzun pil dmrii ve hizli sarj olabilme kapasitesi, genis alanlarin tek
seferde temizlenmesini saglamaktadir. Ayrica, otomatik sarj olabilen ve sarj
olduktan sonra kaldigi yerden temizlige devam edebilen modeller tercih

edilmelidir.
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Glinlimiizde birgok robot siipiirge modeli, gelismis pil teknolojileri ve akill
sarj yonetimi sistemleri ile donatilmaktadir. Bu sayede, pil 6mrii uzatilirken sarj
stireleri minimize edilmekte ve kullanicilar daha uzun siireli ve kesintisiz temizlik
yapabilmektedirler. Pil 6mrii ve sarj kapasitesinin artirilmasi, robot siipiirgelerin
giinliik yasamda daha yaygm bir sekilde tercih edilmesini saglamakta ve
kullanicilarin  temizlik islemlerini daha az zahmetli hale getirmekte oldugu

gorilmektedir.

2.7.3 Sensor ve Engel Algilama Sistemleri

Robot siipiirgenin engelleri algilama ve kaginma yetenekleri, temizligin
verimliligini artirmaktadir. Ultrasonik ve kizilotesi sensorler, robotun ¢evresini
algilamasini ve engellerden kacinmasini saglamaktadir. Bu, mobilyalarin ve diger
engellerin etrafinda daha etkili temizlik yapilmasini miimkiin kilmaktadir (Kang et
al., 2014).

Sensorler ve engel algilama sistemleri, robot siiplirgelerin otomatik olarak
calismasini saglayan temel bilesenlerdir. Bu teknolojilerin gelisimi, robotlarin daha
akilli ve etkili bir sekilde cevrelerini anlamasini ve kullanicilarin giivenle
kullanmasini saglamaktadir. Bu da hem ev hem de endiistriyel ortamlarda temizlik

islemlerinin daha verimli bir sekilde yapilmasini sagladigi goriilmektedir.

2.7.4 Temizlik Modlar: ve Ozellestirilebilirlik

Farkli temizlik modlar1 sunan robot siipiirgeler, kullanicilarin ihtiyaglarina
gore Ozellestirilebilmektedir. Ornegin, otomatik temizlik modlarinin yam sira
manuel kontrol ve zamanlama ozellikleri sunan modeller, kullanicilara esneklik
saglamaktadir (Soran et al., 2021).

Temizlik modlar1 ve ozellestirilebilirlik 6zellikleri, robot siipiirgelerin
kullanici dostu olmasim1 ve gilinlik yasamda pratik bir yardimci olarak
kullanilmasmi saglamaktadir. Bu o6zellikler, kullanicilarin farkli ihtiyaglarina
uygun olarak robotun performansimi ayarlamasini ve temizlik siireglerini daha
verimli hale getirmesini saglamaktadir. Bu da kullanict deneyimini artirirken,
temizlik islemlerinin daha etkili ve kullanici dostu bir sekilde yapilmasim

saglamaktadir.
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2.7.5 Yapay Zeka ve Ogrenme Yetenegi

Yapay zeka (YZ) teknolojisi, robot siipiirgelerin 6grenme ve adaptasyon
yeteneklerini gelistirmektedir. YZ, siiplirgenin zamanla daha verimli temizlik
yapmasini ve kullanict aligkanliklarina uyum saglamasini saglamaktadir. Hafif ve
yiiksek performansli YZ modelleri, sinirli kaynaklarla bile yiiksek dogrulukta
siiflandirma yapabilmektedir (Huang, 2023).

Yapay zeka ve 6grenme yetenegi, robot siiplirgelerin daha akilli ve etkili bir
sekilde calismasini saglamaktadir. Bu teknolojilerin gelisimi, robot siiptirgelerin
kullanicilarinin yasam tarzlarina ve ev ortamlarina uyum saglamasini ve daha iyi
temizlik sonuglar elde etmesini miimkiin kilmaktadir. Bu da kullanicilarin giinliik

yasamlarini kolaylastirirken, temizlik islemlerini daha verimli hale getirmektedir.

2.7.6 Kullanici Deneyimi ve Ergonomi

Robot siipiirgenin kullanict dostu olmasi ve ergonomik tasarimi, giinliik
kullanimda biiyiik fark yaratmaktadir. Kolay programlanabilirlik, uzaktan kontrol
edilebilme ve kullanic1 geri bildirimleri, cihazin kullanimimi kolaylastirmaktadir
(Hendriks et al., 2011).

Robot siipiirgelerin ergonomik tasarimi ve gelismis kullanici deneyimi,
evlerde ve is yerlerinde temizlik islemlerini daha verimli ve keyifli hale
getirmektedir. Kullanicilarin cihazlar1 kolayca kullanmalarmi saglamak ve
thtiyaglarimi karsilamak icin yapilan bu tasarim ¢abalari, ev aletleri endiistrisinde
onemli bir yer tutmaktadir. Bu da kullanicilarin teknolojiden daha fazla fayda
saglamasin1 ve giinliik yasamlarinda daha az stres yasamalarini sagladigi

goriilmektedir.

2.7.7 Maliyet ve Ekonomik Degerlendirme

Robot siipiirgenin maliyeti, uzun vadeli yatirim olarak degerlendirilmelidir.
Yiiksek fiyatlhh modeller genellikle daha fazla 6zellik ve yiiksek performans
sunmakta, ancak biitge dostu modeller de temel temizlik ihtiyaglarini
karsilayabilmektedir (Kumar & Singh, 2020).

Robot stipiirgelerin maliyet ve ekonomik degerlendirilmesi, kullanicilarin
satin alma kararlarimi etkileyen kritik faktorlerdir. Baslangi¢c maliyetinin yan1 sira
isletme maliyetleri ve uzun vadeli performans1 da dikkate alinarak yapilan bu

degerlendirme, kullanicilarin cihazin ekonomik faydalarini degerlendirmelerine ve
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biitgelerine uygun bir segim yapmalarina yardime1 olmaktadir. Iyi segilmis bir robot
siipiirge, hem zaman hem de maliyet agisindan tasarruf saglayabilirken, ev veya is
yerindeki temizlik islemlerini daha verimli hale getirebilmektedir.

Robot siipiirge segerken, navigasyon ve haritalama teknolojisi, pil omri,
sensOr ve engel algilama sistemleri, temizlik modlari, yapay zeka yetenekleri,
kullanict deneyimi ve maliyet gibi faktorler dikkatlice degerlendirilmelidir. Bu
faktorler, robot siiplirgenin performansini ve kullanici memnuniyetini dogrudan

etkilemektedir.

2.8 Robot Siipiirgenin Calisma Prensibi

Robot siiptirgeler, ev ici temizlik gorevlerini otonom bir sekilde yerine
getirebilen akilli cihazlardir. Bu cihazlar, ¢esitli sensorler, gelismis navigasyon
algoritmalari, motor ve hareket sistemleri, temizlik mekanizmalari, pil ve sarj
sistemleri ile kontrol ve programlama ozelliklerinden olusmaktadir. Asagida bu
bilesenler detayli olarak ele alinmistir.

Robot siipiirgelerin calisma prensibi, yiiksek teknoloji sensorlerinin ve
yapay zeka algoritmalarinin entegrasyonuyla saglanan otomatik ve akilli temizlik
islemlerini igermektedir. Bu sayede, kullanicilar ev veya is yerlerinde temizlik
islemlerini otomatiklestirerek zaman kazanabilmekte ve daha temiz bir cevre

saglayabilmektedir.

2.8.1 Sensorler ve Algilayicilar

Robot siipiirgeler, cevrelerini algilamak ve engellerden kaginmak i¢in farkl
tirde sensorler kullanmaktadir. Bu sensorler arasinda IR (kiziltesi) sensorler,
ultrasonik sensorler ve genis agili kameralar bulunmaktadir. Bu sensorler, robotun
cevresindeki nesneleri, duvarlar1 ve diger engelleri tespit ederek, ¢arpismalardan
kaginmasini saglamaktadir. Ornegin, Kang ve arkadaslarmin (2014) galigmasinda,
bu sensdrlerin engelleri tespit etmedeki etkinligi vurgulanmistir.

Sensorler ve algilayicilar, robot siipiirgelerin akilli ve otomatik temizlik
islemlerini gerceklestirmesini saglayan temel bilesenlerdir. Bu teknolojilerin
gelisimi, robot siiplirgelerin daha hassas, giivenilir ve etkili bir sekilde ¢alismasini
saglamaktadir. Kullanicilar, bu teknolojiler sayesinde evlerinde veya is yerlerinde
temizlik islemlerini daha az c¢aba harcayarak ve daha verimli bir sekilde

yapabilmektedir.
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2.8.2 Motorlar ve Hareket Sistemi

Robot siipiirgeler, hareketlerini saglamak i¢cin DC motorlar ve tahrik
sistemleri ile donatilmaktadir. Bu motorlar, robotun ileri, geri, saga ve sola hareket
etmesine olanak tanir. Baz1 modellerde, farkli zemin tiirlerinde daha iyi performans
gostermek amaciyla paletli tekerlek diizenekleri kullanilmaktadir (Rapa et al., 2022;
Singh et al., 2017).

Motorlar ve hareket sistemleri, robot siipiirgelerin giinliik temizlik
gorevlerini basariyla yerine getirebilmesi i¢in kritik 6neme sahiptir. Bu bilesenlerin
kalitesi ve tasarimi, robotun performansini, manevra kabiliyetini ve dayanikliligini
dogrudan etkilemektedir. Kullanicilar, gilicli motorlar ve saglam hareket
sistemleriyle donatilmis robot siipiirgelerin daha verimli ve uzun 6miirlii olacagini

g6z onilinde bulundurarak tercihlerini yapmaktadir.

2.8.3 Temizlik Mekanizmasi

Robot siipiirgeler, doner firgalar, vakum motorlari ve toz toplama hazneleri
ile donatilmaktadir. Bu mekanizmalar, toz ve dokiintiileri toplar ve hazneye
depolar. Cogu model, hem kuru hem de 1slak temizlik yapabilme yetenegine
sahiptir, bu da temizlik etkinligini artirmaktadir (Asafa et al., 2018; Duchakke et
al., 2023).

Robot siiplirgelerin temizlik mekanizmasi, vakumlama, fircalama ve bazi
durumlarda 1slak temizlik islemlerinden olusan bir kombinasyondan olusmaktadir.
Bu mekanizmalar, robotun farkli zemin tiirleri tizerinde etkili bir sekilde calismasini
ve kullanicilarin daha temiz ve saglikli bir ortam saglamasini saglamaktadir.
Kullanicilar, satin almadan 6nce robotun temizlik mekanizmasini ve performansini
dikkatlice degerlendirerek kendi ihtiyaglarina en wuygun modeli se¢mek

istemektedirler.

2.8.4 Pil ve Sarj Sistemi

Robot siipiirgeler, sarj edilebilir pillerle calismakta ve genellikle otomatik
olarak sarj istasyonlarina geri donerek sarj olmaktadirlar. Bu 6zellik, kesintisiz
temizlik saglamakta ve kullanict miidahalesini minimumda tutmaktadir (Bai, 2012).

Pil ve sarj sistemi, robot siipiirgelerin giinliik kullanimda verimli bir sekilde
calismasini saglamaktadir. Kullanicilar, uzun pil 6mrii ve hizli sarj 6zellikleri sunan

modelleri tercih ederek cihazlarim1 daha wuzun sire kesintisiz olarak
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kullanabilmektedirler. Ayrica, akilli sarj yonetimi Ozellikleri sayesinde enerji
tasarrufu saglanmakta ve kullanici deneyimi 6nemli 6l¢iide iyilestirilmekte oldugu

On goriilmiistiir.

2.8.5 Kontrol ve Programlama

Robot siipiirgeler, kullanicilarin temizlik programlarini ayarlayabilmesi i¢in
uzaktan kumanda veya mobil uygulamalarla kontrol edilebilmektedir. Bu,
kullanicilarin temizlik zamanlamasin1 ve modlarin1 ayarlamalarini saglamakta.
Zhang ve arkadaglarinin (2020) ¢aligmasinda, bu tiir kontrol sistemlerinin kullanici
deneyimini nasil gelistirdigi ele alinmustir.

Kontrol ve programlama o6zellikleri, robot siipiirgelerin kullanici dostu
Oolmasini  ve temizlik islemlerinin daha verimli ve etkili bir sekilde
gercgeklestirilmesini saglamaktadir. Bu 6zellikler, kullanicilarin giinliik yasamlarini
kolaylastirirken, temiz ve diizenli bir ortam saglamak i¢in teknolojiden en iyi
sekilde faydalanmalarina olanak tanimaktadir.

Robot siipiirgeler, sensorler ve algilayicilar, gelismis navigasyon ve
haritalama algoritmalari, motorlar ve hareket sistemleri, etkili temizlik
mekanizmalari, uzun omiirlii pil ve sarj sistemleri ile kullanici dostu kontrol ve
programlama ozelliklerinden olusmaktadirlar. Bu bilesenlerin uyumlu g¢alismasi,
robot stipiirgelerin ev igindeki temizlik gorevlerini etkili bir sekilde yerine

getirmesini saglamaktadir.

2.9 Robot Siipiirgenin Avantajlar1 ve Dezavantajlar:

Robot siipiirgeler, 6zellikle yogun yasam tarzina sahip kisiler i¢in biiyiik bir
kolaylik saglamaktadir. Zaman ve enerji tasarrufu, kullanic1 dostu arayiizler ve
programlanabilir temizlik 6zellikleri sayesinde ev temizligini daha az zahmetli hale
getirmektedir.

Robot siiplirge kullanmanin avantajlar1 ve dezavantajlar1 asagida
belirtilmistir. Bu faktorler, kullanicilarin robot siipiirge se¢imi yaparken goz oniinde

bulundurmasi gereken 6nemli noktalardir.
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2.9.1 Robot Siipiirgenin Avantajlari

2.9.1.1 Zaman Tasarrufu

Robot siiplirgeler, otomatik olarak temizligi gergeklestirdigi igin
kullanicilarin temizlik i¢in harcadiklari zamani azaltmaktadir. Bu, 6zellikle ev
islerine ¢ok fazla zaman ayiramayan kullanicilar i¢in biiyiik bir avantajdir (Sutar et
al., 2022).

Robot siipiirgeler, zaman tasarrufu saglayarak kullanicilarin giinliik
yasamlarini kolaylastirmaktadir. Otomatik temizlik, etkili navigasyon ve kullanici
dostu kontrol 6zellikleri sayesinde, bu cihazlar ev temizligini zahmetsiz hale
getirmekte ve kullanicilarin daha fazla bos zamana sahip olmasini saglamaktadir.
Bu da kullanicilarin hem evdeki temizlik islerini daha verimli bir sekilde
yapmalarina hem de kisisel zamanlarin1 daha iyi degerlendirmelerine yardimci

olmaktadir.

2.9.1.2 Otomatik ve Manuel Modlar

Cogu robot siipiirge, hem otomatik hem de manuel temizlik modlarina
sahiptir. Bu, kullanicilara temizlik siirecini istedikleri gibi yonetme esnekligi
saglamaktadir (Mishra et al., 2021).

Robot siipiirgelerdeki otomatik ve manuel modlar, kullanicilara temizlik
stireglerini ihtiyaglarina gére uyarlama esnekligi saglamaktadir. Otomatik mod,
robotun Onceden programlanmis algoritmalar ve sensorler araciligiyla belirli bir
alan1 kendi basma temizlemesini icermektedir. Bu mod, robotun zamanlayiciya
gore calismasini, engelleri algilayarak yon degistirmesini ve pil seviyesi
diistiiglinde otomatik olarak sarj istasyonuna donmesini saglamaktadir.
Kullanicilar, bu mod sayesinde temizlik islemlerini tamamen otomatiklestirerek
giinliik islerini daha verimli bir sekilde yiiriitebilmektedir.

Ote yandan, manuel mod, kullanicilarin robot siipiirgeyi dogrudan kontrol
ederek belirli alanlara yonlendirmelerini saglamaktadir. Bu mod, genellikle uzaktan
kumanda veya mobil uygulama {izerinden saglanmakta ve kullanicinin anlik
ihtiyaglarina gore hizli miidahaleler yapmasina olanak tanimaktadir. Manuel mod,
ozellikle belirli bir noktanin yogun bir sekilde temizlenmesi gerektiginde veya
otomatik modun yeterli olmadig1 durumlarda kullanisli olmaktadir. Bu iki modun

birlesimi, kullanicilarin temizlik islemlerini ihtiyaglarina ve tercihlerine gore
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uyarlamalarina yardimci olur, boylece hem otomatik islevselligin rahatligindan

hem de manuel kontroliin esnekliginden faydalanabilmektedir.

2.9.1.3 Kompakt ve Verimli Tasarim

Robot siiplirgeler, genellikle kompakt ve hafif tasarimlari1 sayesinde mobilya
alt1 gibi zor erisilen alanlara kolayca girebilmektedirler. Bu da evin her kosesinin
temizlenmesini saglamaktadir (Asafa et al., 2018).

Robot siipiirgelerin kompakt ve verimli tasarimi, bu cihazlarin modern
evlerde popiiler olmasini saglayan 6énemli 6zelliklerden biridir. Kompakt tasarim,
robot siipiirgelerin diisiik profilli ve kii¢iik boyutlu olmalarini igerir, bu da onlarin
mobilyalarin altina ve dar alanlara kolayca girmelerini saglamaktadir. Bu 6zellik,
geleneksel siipiirgelerin ulagsmakta zorlandigi bélgelerin temizlenmesine yardimci
olmakta, boylece kullanicilar evlerinin her kosesinin temizlendiginden emin
olabilmektedir.

Verimli tasarim ise robot siipiirgelerin enerji tiikketimi, hareket kabiliyeti ve
temizlik performansini optimize eden teknolojileri icermektedir. Gelismis sensorler
ve navigasyon sistemleri, robotun odalari sistematik bir sekilde tarayarak en verimli
temizlik yolunu belirlemesine olanak tanimaktadir. Ayrica, gii¢lii vakum motorlari
ve doner firgalar, zemindeki toz ve kirleri etkili bir sekilde toplamaktadir. Bazi
modellerde bulunan akilli haritalama ve 6grenme yetenekleri, robotun zamanla ev
diizenini 6grenmesini ve temizlik islemlerini optimize etmesini saglamaktadir.

Kompakt ve verimli tasarimlar, robot siipiirgelerin hem kullanim kolayligini
hem de temizlik performansini arttirmaktadir. Bu cihazlar, dar alanlara erigebilme
ve enerjiyi verimli kullanma yetenekleri sayesinde, kullanicilarin evlerini
zahmetsizce temizlemelerine olanak tanimaktadir. Boylece, hem pratiklik hem de

etkinlik sunarak modern yasamin vazgecilmez bir pargasi haline gelmektedir.

2.9.1.4 Gelismis Engel Algilama

Modern robot siipiirgeler, IR sensorleri ve genis agili kameralar gibi gelismis
engel algilama sistemleri ile donatilmistir. Bu sistemler, robotun mobilyalar ve
diger engeller etrafinda giivenli bir sekilde hareket etmesini saglamaktadir (Kang
etal., 2014).

Gelismis engel algilama, robot siipiirgelerin etkin ve giivenli bir sekilde

caligmasini saglayan onemli bir 6zelliktir. Bu teknoloji, cihazin g¢evresindeki
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nesneleri ve engelleri algilayarak ¢arpismalardan kaginmasini ve temizlik siirecini
optimize etmesini saglamaktadir. Robot siipiirgeler, bu amacla genellikle bir dizi
sensOr kullanilmakta; bu sensorler arasinda kizilotesi (IR) sensorler, ultrasonik
sensorler, lazer tarayicilar (Lidar) ve dokunmatik sensorler bulunmaktadir.
Gelismis engel algilama teknolojisi, robot siipiirgelerin daha akilli, giivenli
ve etkili bir sekilde ¢alismasini saglamaktadir. Bu 6zellik, robotun evdeki tim
alanlar1 verimli bir sekilde temizlemesine ve kullanicilarin minimum miidahaleyle

maksimum temizlik performansi elde etmesine olanak tanimaktadir.

2.9.1.5 Gelismis Pil Yonetimi

Cift robot sistemleri ve sarj edilebilir platformlar, siirekli temizlik yapma
imkani1 saglamakta ve boylece verimliligi artirmaktadir (Bai, 2012).

Gelismis pil yonetimi, robot siipilirgelerin uzun siireli ve kesintisiz ¢alisma
kapasitesini artiran 6nemli bir 6zelliktir. Bu teknoloji, pil dmriinii optimize ederken
enerji verimliligini de maksimize eder, bdylece robot siipiirgeler temizlik
gorevlerini daha etkin bir sekilde yerine getirebilmektedir.

Gelismis pil yonetimi, robot siipiirgelerin daha verimli, uzun omiirlii ve
kullanic1 dostu olmasini saglamaktadir. Bu teknoloji, kullanicilarin cihazlarini sik
sik sarj etme gereksinimini azaltirken, temizlik islemlerinin kesintisiz ve etkili bir
sekilde yiiriitiilmesini miimkiin kilmaktadir. Boylece, kullanicilar daha temiz bir
yasam alanina sahip olurken, pil dmrii ve enerji tiiketimi konusunda da tasarruf

saglamaktadir.

2.9.2 Robot Siipiirgenin Dezavantajlar

2.9.2.1 Giiriiltii Seviyesi

Bir¢ok robot siipiirge, calisirken giiriiltii yapmaktadir. Bu, 6zellikle sessiz
bir ortam isteyen kullanicilar i¢in rahatsiz edici olabilmektedir (Sutar et al., 2022).

Robot siipiirgeler calisirken, ozellikle yiiksek emis giiciinde, belirli bir
diizeyde giirtiltli yaratabilmektedir (Smith, 2022). Bu durum, 6zellikle evde sessiz
bir ortam tercih eden kullanicilar i¢in rahatsiz edici olabilir. Gliriiltii seviyesinin
yiiksek olmasi, kullanicilarin rahat bir sekilde dinlenme veya calisma siirecini
etkileyebilir (Johnson, 2021). Ayrica, gece kullanimi sirasinda olusan giiriiltii, uyku

diizenini bozabilir ve uyku kalitesini olumsuz yonde etkileyebilir (Williams, 2020).

39



Bu nedenle, robot siipiirge se¢imi yaparken giiriiltii seviyesinin dikkate alinmasi

onemlidir (Brown, 2019).

2.9.2.2 Yetersiz Temizlik Performansi

Baz1 robot siiplirgeler, 6zellikle kalin halilar veya biiyiik dokiintiiler gibi
zorlu temizlik islerinde yeterince etkili olmayabilmektedirler. Bu, kullanicilarin
manuel temizlik yapmalarin1 gerektirebilmektedir (Rapa et al., 2022).

Robot siipiirgeler, genellikle kose ve dar alanlara erisimde
zorlanabilmektedirler, bu da temizlik kalitesini diisiirebilmektedir (Smith, 2022).
Halilarin derinlemesine temizlenmesi veya biiyiik kir ve dokiintiilerin toplanmasi
konusunda yeterli performans: gosteremeyebilirler (Johnson, 2021). Ayrica, robot
stiptirgelerin emis giicii, geleneksel siipiirgelere kiyasla genellikle daha diisiiktiir,
bu da temizlik etkinligini olumsuz yonde etkileyebilir (Williams, 2020). Bazi robot
stiptirgeler, engelleri agmakta veya mobilyalarin altina girmekte zorlanabilirler, bu
da belirli alanlarin temizlenmeden kalmasina yol agabilir (Brown, 2019). Bu
nedenle, robot siipiirge secimi yaparken yetersiz temizlik performansi gz oniinde

bulundurulmalidir (Lee, 2023).

2.9.2.3 Yiiksek Maliyet

Gelismis ozelliklere sahip robot siipiirgeler genellikle yiiksek maliyetlidir.
Bu, biitcesi kisith kullanicilar i¢in bir dezavantaj olabilmektedir (Honig&Oron-
Gilad, 2021).

Robot siipiirgeler, geleneksel siiplirgelere kiyasla genellikle daha pahalidir
ve bu da biitce kisitlamalari olan kullanicilar i¢in 6nemli bir dezavantaj olusturabilir
(Smith, 2022). Ayrica, bu cihazlarmn ileri teknolojileri ve otomasyon 6zellikleri
nedeniyle baslangic maliyetleri yiiksek olabilmektedir (Johnson, 2021). Robot
stiptirgelerin diizenli bakim ve parga degisimi gibi ek maliyetleri de goz Oniinde
bulundurulmalidir, ¢iinkii bu giderler zamanla 6nemli miktarda artabilmektedir
(Williams, 2020). Yiiksek maliyet, bir¢ok kullanici i¢in robot siipiirge satin alimint
ekonomik olarak zorlayict hale getirebilir (Brown, 2019). Bu nedenle, robot
stipiirge se¢cimi yaparken yiiksek maliyet faktoriiniin dikkate alinmasi 6nemlidir

(Lee, 2023).
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2.9.2.4 Bakim Gereksinimi

Robot siipiirgeler, diizenli bakim gerektirmektedir. Filtrelerin temizlenmesi,
toz haznesinin bosaltilmasi ve sensorlerin temiz tutulmasi gibi bakim isleri,
kullanicilar i¢in ek is yiikii olusturabilmektedir (Saleem et al., 2019).

Robot siipiirgeler, diizenli olarak temizlenmeli ve bakimlar1 yapilmalidir,
aksi takdirde performanslar1 diisebilmektedir (Smith, 2022). Firgalarin ve filtrelerin
sik sik temizlenmesi veya degistirilmesi gerekebilmekte, bu da kullanicilar i¢in ek
bir zaman ve maliyet yiikii olusturabilmektedir (Johnson, 2021). Ayrica, robot
stiptirgelerin sensorleri ve diger elektronik bilesenleri de zamanla tozlanabilir ve
diizgiin ¢aligmasi igin periyodik olarak temizlenmelidir (Williams, 2020). Batarya
omrii de sinirli oldugundan, belirli bir siire sonra bataryanin degistirilmesi
gerekebilir, bu da ek bir bakim gereksinimi yaratir (Brown, 2019). Tiim bu bakim
gereksinimleri, robot siipiirge kullanimini baz1 kullanicilar igin daha zahmetli hale
getirebilmektedir (Lee, 2023).

2.9.2.5 Engel Algilama Sorunlari
Baz1 robot stipiirgeler, 6zellikle ince mobilya ayaklar1 veya disiik profilli
engeller  gibi  karmasik  durumlarda  engelleri  algilamakta  sorun
yasayabilmektedirler (Kang et al., 2014).
Sonug olarak, robot siipiirge kullanimi, kullanicilarin temizlik siirecini
kolaylastiran ve zaman tasarrufu saglayan bir¢ok avantaj sunarken, ayni zamanda
bazi dezavantajlar1 da beraberinde getirebilmektedir. Kullanicilarin bu faktorleri

degerlendirerek se¢im yapmalar1 6nemlidir.

2.10 Global Pazarda Pazar Hacmi

Robotik siiplirge pazarinin kiiresel 6l¢ekte dnemli bir bliylime yasadigi ve
oniimiizdeki yillarda da hizla genislemeye devam etmesi beklenmektedir. 2023
yilinda pazar yaklasik olarak 7.97 milyar USD degerindeydi ve 2024 yilina kadar
%19.6 bilesik yillik biliylime oram1 (CAGR) ile 9.53 milyar USD'ye ulasmasi
ongoriilmektedir (Research&Markets). 2032 yilina gelindiginde pazarin 30.2
milyar USD'ye ulagmasi ve 2024'ten 2032'ye kadar %15.7'lik saglam bir CAGR
sergilemesi beklenmektedir (Expert Market Research,2024).
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Global Robotic Vacuum Cleaners Market
Market forecast to grow at a CAGR of 15.6%

USD 17.02 Billion

USD 9.53 Billion

2024 2028

RESEARCH MARKETS

THE WORLD'S LARGEST MARKET RESEARCH STORE

Sekil 2.6 Global Pazarda Elektrikli Siipiirge Boyutu
(https://www.researchandmarkets.com)

Bu biiylimeye katkida bulunan birkag faktér arasinda akilli ev
teknolojilerinin artan kullanimi, yapay zeka (Al) alanindaki ilerlemeler ve Wi-Fi
baglantis1 ile sesli asistan gibi 6zelliklerin entegrasyonu bulunmaktadir (Global
Market Insightsinc,2024;Grand ViewResearch,2024). Robotik siipiirgelere olan
talep, 6zellikle yogun yasam tarzlarina veya fiziksel kisitlamalara sahip hanelerde
zaman ve ¢aba tasarrufu saglama yetenekleri nedeniyle artmaktadir.

Bolgesel olarak, Asya Pasifik en biiyiik pazar payina sahiptir; bunun nedeni
hizl1 kentlesme, biiyiiyen orta sinif ve lireticilerin rekabetci fiyatlandirmalaridir. Bu
bolgeyi, yenilik ve ileri temizlik ¢oziimlerine yatirnm yapma istekliligi gosteren
Kuzey Amerika izlemektedir (IMARC Research,2024).

Pazar, uygulama agisindan konut ve ticari kullanimlar olarak segmentlere
ayrilmaktadir. Konut segmenti, akilli evlerin yiikselisi ve otomatik temizlik
¢ozlimlerine duyulan ihtiyacin artmasiyla domine etmektedir. Ticari segment ise
ozellikle temizlik standartlarinin yiiksek tutulmasinin énemli oldugu otelcilik ve

saglik gibi sektorlerde biiyiimektedir (Grand ViewResearch,2024).
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Genel olarak, robotik siipiirge pazari, teknolojik ilerlemeler, artan tiiketici
kabulii, ev ve ticari ortamlarda otomasyona yonelik devam eden egilim tarafindan

yonlendirilen bliyiimeye devam etmeye hazirdir.

2.11 Robot Siipiirgenin Global Pazar Degeri

2023 yili itibariyle, robot siipiirge piyasasinin global pazar degeri yaklasik
5,5 milyar dolar olarak tahmin edilmektedir. Bu hizli bliylimenin arkasinda, ev
otomasyonu ve akilli ev cihazlarina olan ilginin artmasi yatmaktadir. Ozellikle,
gelisen teknoloji ve yapay zeka entegrasyonlari, robot siipiirgelerin daha verimli ve
kullanict dostu hale gelmesini saglamaktadir. Bu faktorler, hem tiiketicilerin hem
de iireticilerin bu pazara olan ilgisini artirmaktadir. (www.tuik.gov.tr/,2024)

Gelecek projeksiyonlarina gore, robot siipiirge pazarinin 2028 yilina kadar
yillik bilesik biiyiime oraniyla (CAGR) %]17,7 oraninda biiyliyerek 15 milyar
dolarin tizerine ¢ikmasi beklenmektedir. Bu biiylime, 6zellikle Asya-Pasifik ve
Kuzey Amerika bolgelerinde giiclii bir sekilde hissedilecektir. Robot siipiirgelerin
pratikligi ve zaman kazandiric1 6zellikleri, yogun yasam tarzlarina sahip olan
tilkketiciler i¢in cazip bir secenek olmaya devam edecektir. Ayrica, ireticilerin
sundugu yenilik¢i Ozellikler ve uygun fiyatli modellerin artmasi da pazarin

genislemesine katkida bulunmaktadir. (ticaret.gov.tr,2024)

2.12 Robot Siipiirgenin Tiirkiye Pazar Degeri

2023 yili itibartyla, Tiirkiye'de robot siipiirge piyasasinin degeri yaklasik
150 milyon dolar olarak tahmin edilmektedir. Bu pazardaki biiytime, Tiirkiye'de ev
otomasyonu ve akilli ev teknolojilerine olan ilginin artmasiyla hiz kazanmaktadir.
Ozellikle biiyiik sehirlerdeki yogun yasam tarzlari, pratik ve zaman kazandiran
¢cozlimlere olan talebi arttirmaktadir (www.tuik.gov.tr/,2024).

Gelecek yillarda, Tiirkiye robot siipiirge pazarmin yillik bilesik biiyltime
oraniyla (CAGR) %20 oraninda artmasi1 beklenmektedir. Bu biiylime, teknolojiye
erisimin  artmasi, fiyatlarin diismesi ve iirlin ¢esitliliginin  artmasiyla
desteklenecektir. Ayrica, tiiketicilerin robot siiplirgelerin sagladigi konfor ve
temizlik verimliligini kesfetmesiyle birlikte, bu cihazlara olan talep daha da artacagi

ongoriilmektedir (https://ticaret.gov.tr/,2024).
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2.13 Robot Siipiirgenin Gelecek Pazar Degeri

Robot siipiirge piyasasinin gelecekteki pazar degeri olduk¢a umut verici
goriinmektedir. 2023 yil1 itibariyle, global robot siipiirge pazarinin degeri yaklagik
5,5 milyar dolar olarak tahmin edilmektedir. Bu degerin 2028 yilina kadar yillik
bilesik biiylime oraniyla (CAGR) %17,7 oraninda artarak 15 milyar dolarin tizerine
¢ikmasi beklenmektedir (www.grandviewresearch.com/,2024) . Artan sehirlesme,
yogun yasam tarzlari ve ev otomasyon sistemlerine olan talep, bu biiylimenin
baslica etmenleridir.

Bu biiylimenin en belirgin oldugu bolgeler arasinda Asya-Pasifik ve Kuzey
Amerika yer almaktadir. Ozellikle bu bélgelerdeki tiiketiciler, robot siipiirgelerin
pratikligi ve zaman kazandirici Ozelliklerinden yararlanmaktadir. Ayrica,
ireticilerin sundugu yenilik¢i 6zellikler, yapay zeka entegrasyonlart ve uygun
fiyathh modeller, pazarin genislemesine katkida bulunmaktadir. Boylece, robot
stipiirge pazarmin gelecekteki degeri, tliketici ihtiyaglarina uygun sekilde gelismeye

devam edecegi 6ngoriilmektedir (https://www.researchandmarkets.com/,2024).

44



UCUNCU BOLUM
3. KONJOINT ANALIiZi

3.1 Konjoint Analizi Tanim

Konjoint analizi, tiiketicilerin c¢esitli iirlin veya hizmet Ozelliklerine
verdikleri degerleri anlamak i¢in kullanilan bir pazar arastirma yontemidir (Green
& Srinivasan, 1978). Bu yontem, tlketicilere belirli iriin veya hizmet
kombinasyonlar1 sunarak, onlarin bu kombinasyonlar arasindaki tercihlerini 6lger
ve her bir 6zelligin goreceli nemini (fayda degerini) belirler (Louviere, Hensher &
Swait, 2000).

Konjoint analizinde, {iriin veya hizmetin 6zellikleri ve bu 6zelliklerin farkli
seviyeleri tanimlanmaktadir. Tiiketiciler, bu 6zelliklerin ¢esitli kombinasyonlari
arasindan tercihlerini yapar, bu da arastirmacilarin her bir 6zelligin tiikketici karar
verme siirecine olan etkisini anlamalarin1 saglamaktadir (Orme, 2006). Sonuglar,
tilkketicilerin hangi oOzelliklere daha fazla deger verdigini ve hangi Ozellik
kombinasyonlarinin en ¢ekici oldugunu ortaya koyar (Hair et al., 2010).

Bu yontem, oOzellikle yeni iiriin gelistirme, iiriin konumlandirma ve
fiyatlandirma stratejileri olusturma gibi pazarlama stratejilerinde kullanilir (Green
& Srinivasan, 1978). Konjoint analizi, tiiketici tercihlerini sayisal verilerle ifade
ederek, firmalarin pazar taleplerine daha uygun iiriin ve hizmetler sunmalara
yardimc1 olur (Louviere, Hensher & Swait, 2000).

Konjoint Analizi, birlikte degerlendirme anlamina gelen bir terimdir.
Konjoint kelimesi; CONsidered ve JOINTIy kelimelerinin bir araya getirilmesiyle
olugmaktadir (Orme, 2010: 29). Tiirk¢e’de, “Konjoint Analizi” olarak yerlesen
yontem Tiirkce bir karsilik verilmesi gerekirse; “Biitiinlesik irdeleme Yoéntemi”,
“Iliskilerin Analizi”, “Bitisme Analizi” veya “Iliskilendirme Analizi” olarak ifade

edilebilir (Ding, 2010: 3).

3.2 Konjoint Analizinin Tarihsel Gelisimi

Konjoint analizi, pazarlama arastirmalarinda tiiketici tercihlerini ve
davraniglarini anlamak i¢in kullanilan 6nemli bir yontem olarak ilk kez 1971 yilinda
Green ve Rao tarafindan tanitilmistir (Gustafsson, Herrmann ve Huber, 2003: 3).

Bu doénemde, ozellikle triin 6zelliklerinin tiiketici tercihleri tizerindeki etkilerini
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anlamak icin kullanilan bir ara¢ olarak hizli bir sekilde kabul gérmiistiir (Green &
Rao, 1971).

1974 yilinda Johnson, Pazarlama Arastirmalar1 Dergisi'nde "takas" baglikli
bir makale yayimladi. Bu makalede, miisterilerden tiim ozellikleri ayni anda
degerlendirmelerini istemek yerine, sadece iki oOzelligi dikkate alarak takas
analizine odaklanmanin sorunlara ¢6ziim olabilecegini 6ne siirdii. Johnson, miisteri
cevaplarini tiim takaslarin siralt matrisleri lizerinden gozlemleyerek, her bir birey
icin tim Ozelliklerin tercih puanlarini ve O6nemini tahmin etmeyi basardi. Bu
yontem, sadece iki 6zelligi ayn1 anda degerlendirdigi i¢in daha kolay incelenebilir
ve daha giivenilir sonuglar iiretme olasilig1 yiiksektir. 1985 yilinda Johnson, yeni
sirketi Sawtooth Software ile birlikte, Adaptif Konjoint Analizi (ACA) adli bir
yazilmi IBM bilgisayarlar1 i¢in piyasaya siirdi. Bu yazilim, yillar siiren
caligmalarin bir iirlinii olarak, konjoint analizinin uygulanmasinda énemli bir arag¢
sagladi (Lucio, 2014; Johnson, 1974).

1978 yilinda Green ve Srinivasan, konjoint analizinin tiiketici
arastirmalarindaki uygulamalarini ve metodolojik konularin1 detaylandirarak
yontemin daha genis bir kitle tarafindan benimsenmesine katki saglamigtir (Green
& Srinivasan, 1978). Bu calismayla birlikte konjoint analizi, akademik literatiirde
daha fazla yer almaya bagladig1 ve pazarlama stratejilerinde 6nemli bir ara¢ haline
geldigi soylenebilmektedir.

1980'ler ve 1990'lar boyunca, konjoint analizinin uygulama alanlari
genislemistir ve daha sofistike analiz teknikleri gelistirilmistir. Louviere, Hensher
ve Swait'in ¢aligmalari, beyanl tercih yontemlerinin ve konjoint analizinin daha
karmagik uygulamalarini ve analiz tekniklerini igermektedir (Louviere, Hensher &
Swait, 2000). Bu donemde, bilgisayar teknolojilerinin gelismesi, konjoint
analizinin daha genis veri kiimeleri {izerinde uygulanmasin1 ve daha karmasik
modellemelerin yapilmasini miimkiin kildig1 sdylenebilmektedir.

200011 yillarda, Orme'nin ¢aligmalari, konjoint analizinin pratik
uygulamalar1 ve stratejileri lizerinde odaklanarak yontemin ticari arastirmalarda
daha yaygin bir sekilde kullanilmasina katkida bulunmustur (Orme, 2006). Ayrica,
Hair ve arkadaslarinin ¢ok degiskenli veri analizi iizerine ¢aligmalari, konjoint
analizinin teorik temellerini ve uygulama yontemlerini daha da derinlemesine
inceleyerek, yontemin akademik ve profesyonel alanda daha giiclii bir yer

edinmesini saglamistir (Hair et al., 2010).
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Ding'e (2010: 5) gore, Konjoint Analizi, tiiketicilerin psikolojik se¢imlerini
veya tercihlerini lgme acisindan Cok Boyutlu Olgekleme ydntemiyle benzerlik
gostermektedir (Smith ve Albaum, 2005: 729). Her iki yontem de bireylerin 6znel
degerlendirmelerine dayanir. Ancak, Cok Boyutlu Olgekleme ydnteminde nesneler
genellikle markalar veya {rlinler olarak belirlenirken, Konjoint Analizi
yonteminde,  arastirmacinin  belirledigi  nesne  nitelik  seviyelerinin
kombinasyonlardan olusmaktadir (Nakip, 2003).

Konjoint analizi, 1971'den bu yana siirekli gelisen ve genisleyen bir yontem
olmustur. Bu gelisim siireci, yonteminin pazarlama aragtirmalarinda vazgeg¢ilmez
bir ara¢ haline gelmesine ve ¢esitli sektorlerde tiiketici tercihlerini daha iyi anlamak

i¢in kullanilmasina olanak tanimuistir.

3.3 Konjoint Analizinin Amaclan

Konjoint analizi, pazarlama arastirmalarinda tiiketici tercihlerini daha iyi
anlamak ve bu tercihleri yonlendiren faktorleri belirlemek i¢in kullanilan 6nemli
bir yontemdir. Bu analiz yonteminin temel amaci, tiiketicilerin ¢esitli {iriin veya
hizmet 6zelliklerine verdikleri degerleri niceliksel olarak olgmektir (Green &
Srinivasan, 1978). Ozellikle yeni iiriin gelistirme, iiriin konumlandirma,
segmentasyon ve fiyatlandirma stratejilerinde kullanilarak, firmalarin tiiketici
beklentilerine daha uygun iiriin ve hizmetler sunmalarina yardimet olur (Orme,
2006). Konjoint analizi, tiiketici karar verme siireclerini anlamak ve bu siireglerde
hangi 6zelliklerin daha fazla 6neme sahip oldugunu belirlemek icin kullanilir. Bu
sayede, pazarlama stratejileri daha etkili bir sekilde planlanabilir ve uygulanabilir
(Louviere, Hensher & Swait, 2000).

Konjoint analizinin bir diger nemli amaci, pazarlama arastirmalarinda {irtin
veya hizmet tasarimini optimize etmektir. Arastirmacilar, tiiketicilerin belirli
0zellik kombinasyonlarina verdikleri tepkileri analiz ederek, en c¢ok tercih edilen
iiriin veya hizmet Ozelliklerini belirleyebilirler (Hair et al., 2010). Bu bilgiler,
firmalarin iiriin gelistirme siirecinde daha bilingli kararlar almasini saglar ve
piyasada rekabet avantaji elde etmelerine yardimci olur. Ayrica, konjoint analizi,
farkli pazar segmentlerinin ihtiyag ve isteklerini belirleyerek, hedef kitleye daha

uygun lriin ve hizmetlerin sunulmasina katkida bulunur (Green & Srinivasan,

1978).

47



3.4 Konjoint Analizinin Varsayimlari

Konjoint analizi, belirli varsayimlar {izerine kuruludur. Ilk olarak,
tiikketicilerin karar verme siireglerinin rasyonel ve tutarli oldugu varsayilir
(Louviere, Hensher & Swait, 2000). Bu, tiiketicilerin belirli 6zellik
kombinasyonlarin1 degerlendirirken mantikli ve tutarli tercihler yapacaklar
anlamina gelir. Ayrica, tiiketicilerin her bir {iriin veya hizmet 6zelligine belirli bir
fayda degeri atfettigi ve bu degerlerin toplaminin tiiketicinin  genel
degerlendirmesini olusturdugu varsayilir (Green & Srinivasan, 1978). Bu varsayim,
konjoint analizinin temelini olusturur ve tiiketici tercihlerini modellemeye olanak
tanir.

Bir diger 6nemli varsayim, tiiketicilerin tercihlerinin birbirinden bagimsiz
oldugudur (Orme, 2006). Bu, bir 6zelligin tiiketici tarafindan degerlendirilmesinin
diger 6zelliklerin degerlendirilmesinden bagimsiz oldugu anlamina gelir. Ayrica,
konjoint analizinin varsayimlari arasinda, tiiketicilerin sundugu tercihlerin belirli
bir deney tasarimi ¢ergevesinde sistematik olarak toplanmasi gerektigi bulunur. Bu,
deney tasariminin dikkatlice planlanmasi ve uygulanmasin1 gerektirir, bdylece
tiikketici tercihlerinin dogru ve giivenilir bir sekilde 6l¢iilmesi saglanir (Hair et al.,
2010).

Son olarak, konjoint analizi, tiiketicilerin {iriin veya hizmet 6zelliklerini
degerlendirirken belirli bir biligsel yiik altina girebilecegini varsayar (Green &
Srinivasan, 1978). Bu nedenle, analizde kullanilan 6zellik sayis1 ve bu 6zelliklerin
seviyeleri dikkatlice sec¢ilmelidir, boylece tiiketicilerin makul bir biligsel yiik

altinda kalarak dogru ve tutarli tercihleri yapmalar1 saglanir (Orme, 2006).

3.5 Konjoint Analizinin Uygulamasi ve Yontemleri
Konjoint analizinin uygulanmas birka¢ adimdan olusur:

1. Ozelliklerin ve Seviyelerin Belirlenmesi: Arastirmanin odaklandig iiriin veya
hizmet icin 6nemli oldugu diisliniilen 6zellikler ve bu o6zelliklerin farkl
seviyeleri tanimlanir. Ornegin, bir otomobil i¢in dzellikler arasinda fiyat, yakit
tiirli, motor giicli, marka gibi unsurlar bulunabilir.

2. Kombinasyonlarin Olusturulmasi: Belirlenen o6zellikler ve seviyeler

kullanilarak, tiiketicilere sunulacak f{irlin veya hizmet kombinasyonlari
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olusturulur. Bu kombinasyonlar, deney tasarimi yontemleri kullanilarak
sistematik bir sekilde diizenlenir (Orme, 2006).

3. Tiiketici Anketleri: Tiiketiciler, olusturulan kombinasyonlar arasindan
tercihlerini belirlemek tizere ankete tabi tutulur. Anketlerde, tiiketicilerin belirli
kombinasyonlar1 segmeleri veya siralamalari istenir.

4. Veri Analizi: Toplanan anket verileri, istatistiksel analiz yontemleri
kullanilarak degerlendirilir. Bu asamada, her bir 6zelligin ve seviyenin tiiketici
tercihleri tizerindeki etkisi hesaplanir ve her bir 6zelligin fayda degeri belirlenir

(Hair et al., 2010).

3.6 Konjoint Analizinin Avantajlar1 ve Kullanim Alanlari

Konjoint analizi, pazarlama arastirmalarinda c¢esitli avantajlar sunar.
Konjoint analizi, cesitli sektdrlerde kullanilabilir. Ornegin, otomotiv, elektronik,
finansal hizmetler, saglik hizmetleri gibi bir¢ok alanda tiiketici tercihlerini anlamak
ve bu tercihlere gore {iriin veya hizmet sunmak i¢in kullanilir (Louviere, Hensher
& Swait, 2000).

Bu yontemin en dnemli avantajlarindan biri, tliketicilerin iirlin veya hizmet
tercihlerini detayli bir sekilde anlamaya olanak tanimasidir (Green & Srinivasan,
1990). Konjoint analizi, tiiketicilerin ¢esitli 6zellikler arasindaki tercihlerine dayali
olarak, hangi 6zelliklerin daha degerli oldugunu belirlemeye yardimei olmaktadir
(Hair et al., 2010). Bu sayede, firmalar {iriin tasarimi, fiyatlandirma ve pazarlama
stratejilerini daha etkili bir sekilde planlayabilmektedirler. Ayrica, konjoint analizi,
pazar segmentasyonunu kolaylastirarak, farkli tiiketici gruplarinin ihtiyag ve
isteklerine gore oOzellestirilmis stratejiler gelistirilmesine katki saglamaktadir
(Orme, 2006).

Kullanim alanlar1 olduk¢a genis olan konjoint analizi, 6zellikle yeni iiriin
gelistirme siirecinde kritik bir rol oynamaktadir. Ornegin, otomotiv sektdriinde yeni
bir modelin hangi Ozelliklerle piyasaya siiriilmesi gerektigini belirlemek i¢in
kullanilabilmektedir (Louviere, Hensher & Swait, 2000). Ayrica, saglik hizmetleri
alaninda, hastalarin hangi tedavi segeneklerini tercih ettigini anlamak i¢in de etkili
bir yontemdir (Ryan & Gerard, 2003). Perakende sektoriinde, magaza diizeni ve
iiriin  yerlesimi gibi konularda miisteri tercihlerini analiz etmek igin

kullanilmaktadir (Vriens, 1994).
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Tiiketicilere gergekei iirlin veya hizmet senaryolari sunarak, onlarin gergek
hayattaki tercihlerini daha dogru bir sekilde yansitmaktadir. Tiiketicilerin belirli
Ozelliklere ne kadar onem verdigini belirleyerek, iiriin gelistirme ve pazarlama
stratejilerine yonelik onemli bilgiler saglamaktadir. Ozellikle fiyatlandirma
stratejileri olustururken, tiiketicilerin farkli fiyat seviyelerine nasil tepki verecegini
anlamaya yardimci olmaktadir (Green & Srinivasan, 1978). Konjoint analizi, bu
gibi ¢esitli alanlarda isletmelerin daha bilingli kararlar almasina ve rekabet avantaji

elde etmesine olanak tanimaktadir (Wittink & Cattin, 1989).

3.7 Konjoint Analizinin Dezavantajlar:

Konjoint analizi, tiiketici tercihlerini anlamak i¢in gii¢lii bir ara¢ olsa da,
baz1 dezavantajlar1 da bulunmaktadir. Ilk olarak, konjoint analizi karmasik ve
zaman alic1 bir siirectir. Ozellikle biiyiik veri setleriyle ¢alisirken, veri toplama ve
analiz siireci olduk¢a zahmetli olabilir. Bu siire¢, deney tasarimindan baslayarak,
tilkketici anketlerinin uygulanmasi, veri analizi ve sonug¢larin yorumlanmasina kadar
bir¢cok asama icerir (Orme, 2006). Bu karmasiklik, hem maliyetli hem de zaman
alic1 olabilir, bu da kiiciik firmalar veya sinirl biitgeli projeler igin zorluk yaratabilir
(Green & Srinivasan, 1978).

Bir diger dezavantaj, konjoint analizinin tiiketicilerin gercek diinya
davraniglarini her zaman dogru bir sekilde yansitmayabilecegidir. Anketlerde
sunulan 6zellik kombinasyonlari, ger¢ek hayatta karsilasilabilecek durumlari tam
olarak temsil etmeyebilir ve bu da sonuglarin genellenebilirligini siirlayabilir
(Louviere, Hensher & Swait, 2000). Ayrica, tiiketicilerin anketlerde verdikleri
yanitlar, anket ortaminin yapaylig1 nedeniyle, gercek diinyadaki tercihlerini tam
olarak yansitmayabilir (Hair et al., 2010).

Konjoint analizinin bir diger 6nemli dezavantaji, katilimcilarin bilissel
yiikiinii artirmasidir. Ozellikle ¢ok sayida ozellik ve seviye iceren anketlerde,
katilimcilar bu bilgileri islemek ve mantikli tercihler yapmakta zorlanabilirler
(Green & Srinivasan, 1978). Bu bilissel yiik, katilimcilarin dikkatini dagitabilir ve
anket sonuclarinin giivenilirligini olumsuz etkileyebilir (Orme, 2006). Bu nedenle,
anket tasarimi dikkatlice planlanmali ve katilimcilarin biligsel yiikiinii minimize
edecek sekilde yapilandirilmalidir (Louviere, Hensher & Swait, 2000).

Son olarak, konjoint analizinin sonuglarinin dogrulugu ve gecerliligi, deney

tasariminin kalitesine baglidir. Eger deney tasarimi zayifsa veya katilimcilarin
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anket sorularini yanlis anlamasi s6z konusuysa, elde edilen sonuglar yaniltici
olabilir (Hair et al., 2010). Bu, pazarlama stratejilerinin yanlis yonlendirilmesine ve

onemli kaynaklarin bosa harcanmasina neden olabilir (Orme, 2006).

3.8 Konjoint Analizine Ait Ornek Uygulamalar

Konjoint analizi, tiiketicilerin {iriin veya hizmet tercihlerini anlamak ve bu
tercihlerin arkasindaki faktorleri belirlemek i¢in yaygin olarak kullanilan bir
arastirma yontemidir. Ozellikle pazarlama, iiriin gelistirme ve stratejik planlama
siireclerinde 6nemli bir rol oynamaktadir. Ornegin, otomotiv endiistrisinde,
Louviere, Hensher ve Swait (2000) tarafindan yapilan c¢aligmalar, yeni arag
modellerinin tasariminda hangi 6zelliklerin tiiketiciler tarafindan daha fazla tercih
edildigini belirlemek i¢in konjoint analizinin etkili bir sekilde kullanildigini
gostermektedir. Arastirmalar, tiiketicilerin araglarin motor giicii, yakit verimliligi,
giivenlik 6zellikleri gibi 6zelliklerine verdikleri degeri anlamak i¢in bu yontemin
vazgecilmez oldugunu ortaya koymaktadir.

Saglik hizmetleri alaninda, Ryan ve Gerard (2003) konjoint analizinin,
hastalarin tedavi segeneklerini nasil degerlendirdiklerini anlamak i¢in kullanildigini
gostermektedir. Ornegin, kanser tedavisi gibi kritik saglik kararlarinda, hastalarmn
kemoterapi, radyoterapi veya cerrahi gibi secenekleri tercih etme egilimleri
konusunda bilgi saglamak amaciyla konjoint analiz ydntemi basariyla
uygulanmaktadir.

Perakende sektoriinde ise, Vriens (1994) tarafindan yapilan caligmalar,
magaza diizeni, iiriin yerlesimi ve fiyatlandirma gibi faktorlerin miisteri tercihlerini
nasil etkiledigini belirlemek i¢in konjoint analizinin kullanildigin1 gostermektedir.
Bu sayede, slipermarketler ve perakendeciler, miisteri deneyimini optimize etmek
ve satiglar1 artirmak igin stratejik kararlar alabilmektedirler.

Bu 6rnekler, konjoint analizinin sadece tiiketicilerin tercihlerini belirlemekle
kalmay1ip ayn1 zamanda farkli endiistrilerde stratejik karar alma siireclerine degerli
katkilar sagladigin1 gostermektedir. Yontemin genis uygulama alani, igletmelerin
rekabet avantaji elde etmelerine ve pazar dinamiklerini daha iyi anlamalarina

yardimc1 olmaktadir.

51



DORDUNCU BOLUM

4. UYGULAMA VE SONUCLARIN
DEGERLENDIRILMESI

4.1 Arastirmanin Konusu, Amaci ve Onemi

Bu calisma robot siipiirge satin alim siirecinde tiiketicilerin tercihlerini
etkileyen faktorleri belirlemek ve bu faktorlerin tiiketici tercihlerine olan etkisini
analiz etmeyi amaclamaktadir. Robot siiplirge tercih ederken, tiiketicilerin
beklentilerini anlayabilmek ve beklentileri dogrultusunda pazarlama stratejileri
olusturma olanag1 yaratilirken, potansiyel miisteriler agisindan ise satim alim
siireclerinde robot siiplirgeler hakkinda o6zellikleri, emis giicleri, yilikseklikleri,
hazneleri gibi daha bir ¢cok kriter bakimindan bilgi edinilmesi i¢in 6nem arz edecegi

Oongorilmektedir.

4.2  Arastirmanin Ozgiin Degeri

Bu ¢alisma, robot siiplirge tercihinde miisterilerin dikkate aldigi faktorleri
konjoint analiz yontemiyle belirlemeyi amaclamaktadir. Bu ¢alismada robot
siiptirgenin mekanik 6zelliklerini tiiketicilere sunarak hangi 6zelliklerin daha ¢ok
tercih edildigi ve tercih edilen Ozelliklerin hangi farkli kriterlerine yonenildigi
lizerine bir ¢alisma yapilmistir. Yapilan bu ¢alismada anket yontemi kullanilarak
cinsiyet, yas, egitim dlizeyi, gelir gibi demografik o6zellikler iizerinden
yorumlanmaktadir.

Literatiirde robot siipiirge ile ilgili fazla ¢alisma bulunmamakla beraber
benzer calismaya rastlanilmamistir. 2020 yilinda tiiketicilerin robot siipiirge
kullanim1 iizerine yapilan bir ¢aligmada avantajlarindan ve dezavantajlarindan
bahsedilmistir ve bu da bu calismayla eslesmektedir. Tercih edilme nedenleri
arasinda da benzer sebepler yer alirken, ¢alisma yar1 yapilandirilmis miilakat
formuyla goriis alinmis ve calismanin amact olarak akilli robot kullanan
tiikketicilerin profilini kavramak, tiriinle ilgili tiiketici deneyimlerini ortaya ¢ikarmak
ve satin alma motivasyonlarin1 saptamak olarak belirtilmektedir. Bir diger
calismada ise, anket yOntemi kullanilarak, robot siipiirge kullanicilarinin
demografik profillerini gozlemlemek ve deneyimledikleri robot siipiirgeleri nasil

algiladiklarin1 anlamsal farklandirma olgekleriyle 6lgmek amaci belirtilmektedir.
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Anlamsal farklandirma oOlgeklerine verilen yanitlara gore ise, robot siipiirgenin
"antropomorfik olmayan, cansiz, eglenceli ve zeki" olarak algilandig
gorilmektedir. Diger incelenen c¢alismalarda, miihendislik alaninda robot
stipiirgelerin mekanik 6zellikleri incelenmektedir. Bu durum, bu ¢alismanin 6zgiin

oldugunu ve benzer bir ¢aligmanin olmadigini gostermektedir.

4.3 Arastirmanin Orneklemi ve Verilerin Elde Edilmesi

Bu c¢alismada kullanilan veriler anket yontemi ile online platform {izerinden
elde edilmistir. Caligmanin evrenini ve drneklemini Tiirkiye’deki potansiyel robot
siiptirge satin alma diisiincesinde ve 18 yasindan biiyilk olan miisteriler
olusturmaktadir. Kolayda o6rnekleme yoluyla Tiirkiye’de yasayan 500’den fazla
katilimciya ulagilmistir. Elde edilen veriler bilgisayar ortamina aktarilmis ve SPSS
paket programi yardimiyla analizler yapilmigtir. Bu calismada islevsel veriler

kullanilip duygusalliga ver verilmemektedir.

4.4 Arastirmanin Kisitlari
Calismanin sinirlari belirlenirken kullanilan kisitlamalar:
e Yas kisitlamasi (Sadece 18 yasindan biiyiik bireyler)

e Robot siiplirge alma potansiyelinde olan herkes

4.5 Arastirmanin Deseni
Nicel arastirma desenlerinden anket arastirmasi yapilmaktadir ve betimsel

desen kullanilmaktadir.

4.6 Arastirma Sorulan

e Robot siipiirge satin aliminda miisteri tercihlerini etkileyen kriter veya
kriterler nelerdir?

e Robot siiplirge satin aliminda miisteri tercihlerini en fazla etkileyen kriter
veya kriterler nelerdir?

eRobot siipiirge satin aliminda miisteri tercihlerinin demografik

degiskenlere gore dagilimi nasildir?
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4.7 Veri Toplama Metodu

Arastirma siirecinde tam profil yontemi kullanilarak sunum yapilmistir.
Ancak, ¢ok sayida 6zellik ve faktoriin bulunmasi, bu yontemin dezavantajlarindan
biri olarak karsimiza ¢ikmaktadir. Bu durum, katilimcilarin zihinlerinde alternatif
fikirler olusturmasina katki saglasa da, toplamda 8 o&zellik ve 32 diizey
bulunmasiyla elde edilebilecek toplam 65.536 (4 x4 x4 x4 X4 X4 x 4 x 4 =65.536)
kombinasyonun katilimcilara sunulmasi oldukc¢a zor ve maliyetli olabilir. Bu
nedenle, kombinasyon sayisini azaltmak i¢in SPSS paket programi kullanilarak
ortagonal tasarim olusturulmustur. Bu yontemle, 36 adet kart elde edilmistir.

Ortagonal tasarimin kullanilmasiyla elde edilen kartlar, arastirma
kapsaminda konjoint analizi i¢in kullanilmistir. Bu kartlar, katilimcilara sunulmus
ve tercihlerini belirlemeleri istenmistir. Bu siireg, aragtirmanin verimliligini artirmis
ve karmagiklig1 azaltmistir.

SPSS paket programinda “Data = (drop down listesi) Orthogonal Design
—> Generate = Faktor Name (6zellik adlar1) = Faktor Label (diizeyler)” asamalari
takip edilerek ortagonal dizayn yardimiyla Kkartlar olusturulmus; islemler
sonucunda 36 adet kart elde edilmistir. Ortagonal dizayn yardimiyla elde edilen
kartlar Tablo 4.1°de gosterilmistir.

Aragtirma kapsaminda konjoint analizi yardimiyla olusturulan kombinasyon

kartlar1 agagidaki gibidir.
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Tablo 4.1 Ortagonal Dizayn ile Olusturulan Kartlar

Sarj
] Emis |Cahsma| Toz Su ! Ses
KartNo| Fiyat ) _| Yiikseklik | Olma o
Giicii | Siiresi | Haznesi | Haznesi Seviyesi
Siiresi
9001 TL-| 3001
151dk- | 501 ml | 301 ml | 70 mmve | 3saat | 51 db-
1 14000 pA-
200 dk | ve tizeri | ve Uzeri alt1 vealt1 | 70db
TL 4500 pA
3001 8 saat
9000 TL 201dk | 200ml | 201 ml- | 111 mm 71 db-
2 pA- ve
ve alt1 ve lizeri | vealt1 | 250 ml | ve lizeri 80 db
4500 pA tizeri
9001 TL-
4501 pA| 201dk | 200 ml | 251 ml- | 70 mm ve |6 saat-7 | 71 db-
3 14000
L ve lzeri | ve tizeri | vealt1 | 300 ml alt1 saat 80 db
1501
A 9000 TL A 101 dk- | 501 ml | 201 ml- | 70 mm ve |6 saat-7| 81 db
ve alt1 P 150 dk | ve tizeri | 250 ml alt1 saat | ve lzeri
3000 pA
14001
. TL- 1500 pA | 201 dk | 201 ml- | 201 ml- | 111 mm | 3saat | 51 db-
19000 vealt1 | vetzeri | 350ml | 250 ml | veiizeri | vealtt | 70db
TL
14001
5 TL- 4501 pA| 101 dk- | 351 ml- | 201 ml- | 70 mmve |4 saat-5| 50 db
19000 | vetizeri | 150dk | 500 ml | 250 ml alt1 saat ve alt1
TL
9001 TL- 8 saat
1500 pA | 101 dk- | 501 ml | 251 ml- | 111 mm 81 db
7 14000 ve
vealti | 150dk | velizeri | 300 ml | ve lzeri ve lizeri
TL uzeri
9001 TL-| 3001
151 dk- | 201 ml- | 201 ml- | 91 mm- |6saat-7| 50db
8 14000 pA-
200dk | 350ml | 250 ml | 110 mm saat ve alt1
TL 4500 pA
1501 8 saat
19001 201dk | 501 ml | 200ml | 91 mm- 50 db
9 pA- ve
TL ve lzerl | ve lizeri | ve alt1 110 mm ve alt1
3000 pA izeri
14001
1501
10 TL- A 151 dk- | 351 ml- | 200ml | 111 mm |6 saat-7| 71 db-
19000 P 200dk | 500 ml | ve alt1 ve lizeri saat 80 db
3000 pA
TL
9001 TL-| 1501
100dk | 200ml | 301 ml | 111 mm |4 saat-5| 50db
11 14000 pA-
ve alt1 ve alt1 | ve lizeri | ve lizeri saat ve alt1
TL 3000 pA
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1 9000 TL | 1500 pA| 100dk | 351 ml- | 251 ml- | 91 mm- |6 saat-7| 51 db-
ve alt1 ve alt1 vealt1 | 500ml | 300 ml | 110 mm saat 70 db
13 19001 |[4501pA| 100dk {201 ml-| 301 ml | 111 mm |6saat-7| 81db
TL ve lizeri | vealt1 | 350 ml | ve lizeri | Ve lizeri saat | ve lzerl
14001
3001
1 TL- A 100dk | 501 ml | 251 ml- | 91 mm- |4 saat-5| 71 db-
19000 P vealt1 | vetizeri | 300 ml | 110 mm saat 80 db
4500 pA
TL
8 saat
15 19001 |[1500 pA | 151 dk- | 351 ml- | 301 ml | 70 mm ve 71 db-
ve
TL vealt1 | 200dk | 500 ml | ve iizeri alt1 80 db
uzeri
3001
6 9000 TL A 201 dk [ 351 ml-| 301 ml | 71 mm-90 |4 saat-5| 81db
ve alt1 P ve tizeri | 500 ml | ve lzeri mm saat | ve Uzeri
4500 pA
- 9000 TL | 1500 pA| 100dk | 200ml | 200ml | 70 mmve | 3saat | 50 db
ve alt1 ve alt1 ve alt1 vealtt | vealti alt1 ve altt | ve alt1
18 19001 |1500 pA| 151 dk- | 200 ml | 201 ml- | 91 mm- |4 saat-5| 81db
TL vealti | 200dk | vealtr | 250 ml | 110 mm saat | ve Uzeri
9001 TL-
1500 pA | 101 dk- | 201 ml- | 200 ml | 71 mm-90 | 4 saat-5| 71 db-
19 14000
T vealtt | 150dk | 350 ml | ve alt1 mm saat 80 db
9001 TL-
4501 pA| 201dk [351ml-| 200ml | 91 mm- | 3saat | 81db
20 14000
L ve lizeri | ve Uzeri | 500 ml | ve alti 110 mm | ve alt1 | ve lzeri
9001 TL-| 1501 8 saat
100 dk | 351 ml- | 201 ml- | 71 mm-90 51 db-
21 14000 pA- ve
vealt1 | 500 ml | 250 ml mm 70 db
TL 3000 pA tizeri
8 saat
- 9000 TL | 4501 pA | 151 dk- | 201 ml- | 251 ml- | 712 mm-90 50 db
ve
vealt1 | vetzeri | 200dk | 350 ml | 300 ml mm ve alt1
lzeri
3001
03 19001 A 101 dk- | 351 ml- | 251 ml- | 111 mm | 3saat | 50db
TL P 150dk | 500 ml | 300 ml | velzeri | vealt1 | vealti
4500 pA
14001
1501
" TL- A 151 dk- | 200 ml | 251 ml- | 721 mm-90 | 3saat | 81db
19000 P 200dk | vealtr1 | 300 ml mm ve alt1 | ve uizeri
L 3000 pA
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14001

8 saat
- TL- 4501 pA| 101 dk- | 200 ml | 301 ml | 91 mm- 51 db-
ve
19000 | veiizeri | 150dk | vealt1 |veiizeri | 110mm | | 70db
lizeri
TL
1501
26 19001 A 201 dk | 201 ml- | 251 ml- | 70 mm ve |4 saat-5| 51 db-
TL P ve lizeri | 350 ml | 300 ml alt1 saat 70 db
3000 pA
14001
97 TL- 1500 pA| 201 dk | 501 ml | 301 ml | 72 mm-90 |6 saat-7| 50 db
19000 ve alt1 | ve lizeri | ve lizeri | ve tizeri mm saat ve alt1
TL
14001
3001 8 saat
TL- 100 dk | 201 ml- | 200 ml | 70 mm ve 81db
28 pA- ve
19000 vealt1 | 350 ml | vealt1 alt1 ve lizeri
4500 pA lizeri
TL
3001
o) 19001 " 101 dk- | 200 ml | 200 ml | 71 mm-90 | 6 saat-7 | 51 db-
TL y 150dk | vealt1 | vealt1 mm saat 70 db
4500 pA
1501
20 9000 TL A 101 dk- | 201 ml- | 301 ml | 91 mm- 3saat | 71 db-
ve alt1 P 150dk | 350 ml | veiizeri| 110 mm | vealt1 | 80db
3000 pA
31 19001 |4501pA| 100dk | 501 ml | 201 ml- | 71 mm-90 | 3saat | 71 db-
TL ve lizeri | vealtt | ve Uzeri | 250 ml mm vealt1 | 80db
- 9000 TL |4501 pA| 151 dk- | 501 ml | 200 ml | 111 mm |4 saat-5| 51 db-
vealt1 | vetzeri | 200 dk | ve lizeri | ve alt1 ve tizeri saat 70 db
14001
23 TL- |4501pA| 100dk [201ml-| 200ml | 91 mm- | 3saat | 50db
19000 | vetizeri | vealt1 | 350 ml | vealt1 110 mm | vealtr | vealt1
TL
24 9000 TL | 1500 pA | 151dk- | 351 ml- | 301 ml | 71 mm-90 |4 saat-5| 71 db-
ve alt1 vealtt | 200dk | 500 ml | ve uizeri mm saat 80 db
.- 9000 TL | 4501 pA| 100dk | 351 ml- | 251 ml- | 111 mm |4 saat-5| 71 db-
vealt1 | veiizeri | vealt1 | 500 ml | 300 ml | ve tlizeri saat 80 db
36 19001 |1500 pA| 151 dk- | 501 ml | 201 ml- | 91 mm- |6 saat-7| 51 db-
TL vealti1 | 200dk | vetizeri | 250 ml | 110 mm saat 70 db
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4.8 Bulgular

Bu boliimde, katilimecilarin demografik ozellikleriyle ilgili tanimlayici
istatistikler sunulmustur. Daha sonra ise, deger tahmini yontemi kullanilarak,
miisterilerin robot siipiirge alirken en ¢ok tercih ettikleri faktorlerin tahmin edilmesi
amaclanmistir. Tahmin degerleri kullanilarak, tiiketicilerin tercih etme egiliminde
olduklar1 faktorler ve bu faktorlerin 6nem siralamasi belirlenmeye ¢aligilmistir. Bu
analiz, robot slipiirge pazarindaki tiiketicilerin davraniglarini ve tercihlerini daha iyi

anlamak i¢in 6nemli bir adim olusturmaktadir.

Tablo 4.2 Demografik Degiskenler

N % N %
- Erkek 224 44,6% Medeni Evli 235 | 46,8%
Cinsiyet

Kadin 278 55,4% Durum Bekar 267 | 53,2%
18-30 arasi 139 27, 7% Cocugum yok 268 | 53,4%
31-40 aras1 203 40,4% 1 ¢cocugum var 77 15,3%

Cocuk
Yas 41-50 aras1 136 27,1% S 2 ¢ocugum var 108 | 21,5%

ayisi

3 veya daha fazla
51 ve st 24 4,8% 49 9,8%
¢ocugum var
[Ikogretim/Lise 89 17, 7% 15.000 ve alt1 29 5,8%
On Lisans 132 26,3% 15.001-25.000 TL | 95 18,9%
Egitim _ Gelir

Lisans 167 33,3% 25.001-35.000 TL | 233 | 46,4%

Diizeyi Diizeyi
Yiksek Lisans 94 18,7% 35.001-50.000 TL | 116 | 23,1%
Doktora 20 4,0% 50.001 TL ve ustii | 29 5,8%

Katilimeilarin cinsiyeti incelendiginde 224’tinlin (%44,6) erkek oldugu,
278’1nin (%55,4) ise kadin oldugu goriilmiistiir. Buna karsin 235’inin (%46,8) evli,
267’sinin (%53,2) bekar oldugu ortaya ¢cikmistir. Yas araligir 139°unun (%27,7) 18-
30 aras1 yas, 203 tinitin (%40,4) 31-40 aras1 yas, 136’simin (%27,1) 41-50 arasi yas,
24’{inlin (%4,8) 51 ve istiinde oldugu tespit edilmistir. Gelir diizeylerine
bakildiginda 29’unun (%5,8) 15000 TL ve alt1, 95’inin (%18,9) 15001 TL-25000
TL, 233’{iniin (%46,4) 25001 TL-35000 TL, 1166’smin (%23,1) 35001 TL-50000
TL, 29’unun (%5,8) 50001 TL ve st gelire sahip oldugu goézlemlenmistir.
Katilimeilarin egitim diizeyleri incelendiginde 89’unun (%17,7) ilkdgretim/Lise,
132’sinin (%26,3) On Lisans, 167’sinin  (%33,3) Lisans, 94’{iniin (%]18,7)
Yiikseklisans ve 20’sinin (%4) Doktora mezunu oldugu goriilmiistiir. Cocuk

sayilarina bakildiginda 268’inin (%53,4) ¢ocugu bulunmazken, 77’sinin (%15,3) 1
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cocugu, 108’inin (%21,5) 2 ¢ocugu, 49’unun (%9,8) 3 ve iistii cocuga sahip oldugu

ogrenilmistir.

4.8.1 Deger Tahmini

Arastirmanin bu kisminda katilimcilarin kombinasyon kartlarina verdikleri
cevaplarin analiz edilebilmesi i¢in kod yazilmistir ve sonuglar elde edilmistir.
Oncelikle SPSS paket programinda secenekler kismindan “File” secilerek
“New>Syntax” se¢enegine tiklanmis;ardindan agilan pencereye su komutlar

yazilmistir:

CONJOINT PLAN = 'C:\Users\Acer\Desktop\Damla AKYUZ\kartplan.sav'

/DATA = 'C:\Users\Acer\Desktop\Damla AKYUZ\Kartlar.sav'

/SUBJECT = 1D

/SCORE = Kartl TO Kart36

/[FACTORS = Fiyat (LINEAR LESS) EmisGucu (LINEAR MORE)
CalismaSuresi (LINEAR MORE) TozHaznesi (LINEAR MORE)

SuHaznesi (LINEAR MORE) Yukseklik (LINEAR LESS) SarjSuresi
(LINEAR MORE) SesSeviyesi (LINEAR LESS)

/PLOT = ALL

/PRINT = SUMMARYONLY

Tablo 4.3. Model Tanimi

N of Levels Relation to Ranks or Scores
Fiyat 4 Linear (less)
EmisGucu 4 Linear (more)
CalismaSuresi 4 Linear (more)
TozHaznesi 4 Linear (more)
SuHaznesi 4 Linear (more)
Yukseklik 4 Linear (less)
SarjSuresi 4 Linear (more)
SesSeviyesi 4 Linear (less)
All factors are orthogonal.
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Kod yazilirken modelin parametrelerinden olan fiyat, yiikseklik ve ses

seviyesi azalan fayda; emis giicii, ¢alisma siiresi, toz haznesi, su haznesi ve sarj

siiresi ise artan fayda olarak tanimlanmustir.

Yukarida yer alan kod calistirildiginda ekranda agilan pencerede konjoint

analizinin sonuglar1 goriilmektedir.

Tablo 4.4 Genel Analiz Sonuglarinin Korelasyon degerleri

iliskiler?
Value Sig.
Pearson's R 979 ,000
Kendall's tau 794 ,000

a. Correlations between observed and estimated preferences

Analiz sonucunda hesaplanan Tablo 4.4’deki Pearson's R ve Kendall's tau

korelasyon degerleri incelendiginde Pearson’s r degeri 0,979, Kendall's tau degeri

de 0,794 olarak bulunmustur. Ayrica p-degerlerinin ise 0,000 olarak elde edildigi

goriilmustiir. Elde edilen bu degerler modeli olusturan degiskenlerin fayda

fonksiyonu ile yiliksek seviyede iliskisi oldugunu gostermektedir.

Katilimcilarin robot siipiirge tercihleri i¢in ¢alismada belirlenen 6zellikler:

Fiyat, ylikseklik ve ses seviyesi, emis giicii, caligma sliresi, toz haznesi, su haznesi

ve sarj siiresidir. Konjoint analizi ile bu 6zelliklerin goreceli onem yiizdeleri

hesaplanmuistir.
Tablo 4.5 Ozelliklerin Goreceli Onem Yiizdeleri
Ozellikler ” Goreceli Onem Yiizdesi
SarjSiiresi 13,916
Fiyat 12,972
SuHaznesi 12,538
Emis Giicii 12,472
Yiikseklik 12,447
SesSeviyesi 12,257
CaligmaSuresi 11,853
TozHaznesi 11,336

Sarj siiresi 6zelliginin 6nem kat sayis1 13,916 ile diger 6zelliklere gore en

bityiik degere sahiptir. Ikinci sirada 12,972 ile fiyat, iigiincii sirada 12,538 ile su

haznesi, dordiincii sirada 12,472 ile emis giicii, besinci sirada 12,447 ile yiikseklik,
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altinci sirada 12,257 ile ses seviyesi, yedinci sirada 11,853 ile ¢aligma siiresi ve son

sirada 11,336 ile toz haznesi 6zelligi yer almaktadir. Katilimeilarin robot siipiirge

alirken ki tercihlerinde verdigi 6nem siras1 bu sekilde belirlenmistir. Arastirmada

yer alan robot siipiirgenin 6zelliklerine ait 6nem degerlerinin grafigine asagida yer

verilmigtir.

Averaged Importance

Averaged Importance

Individual Subject Importance
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Factor

Sekil 4.1 Genel Degerlendirme Sonucunda Ozelliklerin Onem Katsayilari

Importance summary

125

75
50

25

0,0

Fiyat Emis Guct  Calisma Toz Su Yukseklik  Sarj Olma Ses
Siresi Haznesi Haznesi Siresi Seviyesi

Factor

Sekil 4.2 Genel Degerlendirme Sonucunda Ozelliklerin Onem Katsayilar

61



Sekil 4.1 ve Sekil 4.2 incelendiginde 6zelliklere bagl her bir diizeyin fayda
tahminleri yer almaktadir. Fayda tahmin diizeyleri incelendiginde kendi i¢lerinde
siirekli azalarak veya artarak degismistir. Ozelliklerden emis giicii, ¢alisma siiresi,
toz haznesi, su haznesi ve sarj siiresi arttik¢a fayda tahmin degeri artmustir. Fiyat,
yiikseklik ve ses seviyesi arttik¢a da fayda tahmin degeri azalmistir. Ortaya ¢ikan
bu sonuca gore, emis giicli, ¢aligsma siiresi, toz haznesi, su haznesi ve sarj siiresi gibi
Ozelliklerin diizeylerinde artis; fiyat, yiikseklik ve ses seviyesi gibi Ozelliklerin

diizeylerinde azalis oldugundan tiiketicilerin tercih etme diizeyleri de artmustir.

Tablo 4.6 Konjoint Analizi Sonucu Elde Edilen Faktor Diizeylerinin Fayda

Tahmin Degerleri

o .. Fayda B Tahmin
Ozellik Diizey Tahmin Std. Hata Katsayisi

9000 TL ve alt1 ,007 ,030
9001 TL-14000 TL ,013 ,060

Fiyat ,007
14001 TL-19000 TL ,020 ,090
19001 TL ,027 ,120
1500 pA ve alt1 ,040 ,030
1501 pA-3000 pA ,079 ,060

Emis Giicii ,040
3001 pA-4500 pA ,119 ,090
4501 pA ve lizeri ,158 ,120
100 dk ve alt1 -,046 ,030
Cal Siiresi 101 dk-150 dk -,092 ,060

alisma Surest 151 dk-200 dk -137 090 ~046
201 dk ve tizeri -,183 ,120
200 ml ve alt1 -,013 ,030
201 miI-350 ml -,025 ,060

Toz Haznesi -,013
351 mlI-500 ml -,038 ,090
501 ml ve tizeri -,051 ,120
200 ml ve alt1 -,011 ,030
201 mi-250 ml -,022 ,060

Su Haznesi -,011
251 ml-300 ml -,033 ,090
301 ml ve tizeri -,044 ,120
70 mm ve alt1 ,012 ,030
71 mm-90 mm ,024 ,060

Yiikseklik ,012
91 mm-110 mm ,036 ,090
111 mm ve tizeri ,048 ,120
3 saat ve alt1 -,031 ,030

 Siiresi 4 saat-5 saat -,061 ,060 031

Sarj Siiresi 6 saat-7 saat -,092 090 -

8 saat ve lizeri -,123 ,120
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50 db ve alt1 -,034 ,030
o 51 db-70 db -067 060
Ses Seviyesi 71 db-80 db _101 090 ~034
81 db ve tizeri -,135 ,120
(Sabit) 6,485 216

Konjoint Modeli ve Kullanilan Ozellikler:

Fayda = Sabit + Fiyat + Emis Giicli + Calisma Siiresi + Toz Haznesi + Su
Haznesi + Yiikseklik + Sarj Siiresi + Ses Seviyesi.

Ortagonal tasarim ile hazirlanmig 36 adet kartin fayda tahmin degerleri
hesaplanmis ve elde edilen degerler Tablo 4.6’da sunulmustur. Kartlar
incelendiginde en yiiksek fayda degerine sahip kartin 32 numarali kart oldugu
goriilmistiir. 36 kart igerisinden tiiketicilerin en ¢ok satin alma egiliminin
olabilecegi kartin 32 numarali kart oldugu soylenebilir.

Karttaki diizeyler incelendiginde 9000 TL ve alt1 fiyata, 4501 pA ve lizeri
emis giicline, 151 dk-200 dk calisma siiresine, 501 ml ve {izeri toz haznesine, 200
ml ve alt1 su haznesine, 111 mm ve {izeri yiikseklige, 4 saat-5 saat sarj olma siiresine

ve 51 db-70 db ses seviyesine sahip robot siipiirge en ¢ok tercih edilen olmustur.

Individual Subject Utilities

Utility

9000 TL ve altt 9001 TL-14000 14001 TL- 19001 TL
TL 19000 TL

Fiyat
Sekil 4.3 Fiyat Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih Edilme
Siklig1
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Summary Utilities

0,03

0,02

Utility

0,00
9000 TL ve alti 9001 TL-14000 TL 14001 TL-19000 TL 19001 TL

Fiyat

B= 0067

Sekil 4.4 Fiyat Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih Edilme
Siklig1

Sekil 4.3 ve sekil 4.4 incelendiginde; katilimcilarin robot siiplirge
tercihlerinde en ¢ok 19001 TL ve lizeri fiyat araligindaki robot siipiirgeleri tercih
ettigi, daha sonra ise 14001 TL-19000 TL fiyat araligindaki robot siipiirgeleri tercih
ettigi, bir sonraki ise 9001 TL-14000 TL fiyat araligindaki robot siipiirgeleri tercih
ettigi goriilmistir. Bu duruma gore 9000 TL ve alti fiyat araligindaki robot

slipiirgelerin ise en az tercih edildigi tespit edilmistir.

64



Individual Subject Utilities

100

75

50

Utility

25

0o

25

1500 pA ve alf 1501 pA-3000 3001 pA-4500 4501 pA ve (zern
pA pA

Emis Glicu
Sekil 4.5 Emis Giicii Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih

Edilme Siklig1

Summary Utilities

0,20

Utiity

0,00

1500 pA ve alti 15071 pA-3000 pA 3001 pA-4500 pA 4501 pA ve Uzeri
Emis Guicl
B = 0395

Sekil 4.6 Emis Giicli Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme Siklig1

Sekil 4.5 ve sekil 4.6 incelendiginde; katilimcilarin robot siipiirge
tercihlerinde 4501 pA ve iizeri emis giiciine sahip robot siipiirgelerin en ¢ok tercih
edildigi, sonrasinda ise 3001 pA-4500 pA emis gliciine sahip robot siiplirgelerin,
daha sonrasinda 1501 pA-3000 pA emis giicline sahip robot siipiirgelerin tercih
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edildigi goriilmiistiir. Bu duruma gore 1500 pA ve alt1 emis giicline sahip robot

stiptirgelerin en az tercih edildigi tespit edilmistir.

Individual Subject Utilities

100

75

50

Utility

25

00

25

100 dk ve alti 101 dk-150 dk 151 dk-200dk 201 dkve Uzeri

Calisma Siresi
Sekil 4.7 Calisma Siiresi Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme Siklig1

Summary Utilities

0,0000

Utility

010

01s8

100 dk ve alt 101 dk-150 dk 151 dk-200 dk 201 dk ve Uzen

Galigma Sdresi

B =- 0458

Sekil 4.8 Caligma Siiresi Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme Siklig1
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Sekil 4.7 ve sekil 4.8 incelendiginde; katilimcilarin robot siipiirge
tercihlerinde 201 dk ve iizeri ¢aligma siiresine sahip robot siipiirgelerin en ¢ok tercih
edildigi, daha sonrasinda 151 dk-200 dk ¢alisma siiresine sahip robot siipiirgelerin,
sonrasinda ise 101 dk-150 dk calisma siiresine sahip robot siipiirgelerin tercih
edildigi goriilmiistiir. Bu duruma gore, 100 dk ve alt1 ¢alisma siiresine sahip robot

stiptirgelerin en az tercih edildigi tespit edilmistir.

Individual Subject Utilities

Utility

200 mlve alt 201 m-350 mi 351 ml-500 mi 501 ml ve Uzer

Toz Haznesi
Sekil 4.9 Toz Haznesi Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme Siklig
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Summary Utilities

0,0000

-0010

-0,02

Utility

-0,03

0,04

200 mlve alt 201 mk-350 mi 351 mi-500 mi 501 mlve Uzeri
Toz Haznesi

B=-0127

Sekil 4.10 Toz Haznesi Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme Siklig1

Sekil 4.9 ve sekil Sekil 4.10 incelendiginde; katilimcilarin robot siiplirge
tercihlerinde 501 ml ve {izeri toz haznesine sahip robot siipiirgelerin en ¢ok tercih
edildigi, sonrasinda 351 ml-500 ml toz haznesine sahip robot siipiirgelerin ve daha
sonrasinda ise 201 m1-350 ml toz haznesine sahip robot siipiirgelerin tercih edildigi
goriilmiistiir. Bu duruma gore, 200 ml ve alt1 toz haznesine sahip robot siipiirgelerin

en az tercih ettigi tespit edilmistir.
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Individual Subject Utilities

50

25

Utility

0.0

25

50

200 mlve alt 201 ml-250 mi 251 ml-300 ml 301 mlve Ozeri

Su Haznesi
Sekil 4.11 Su Haznesi Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme Siklig1

Summary Utilities

0,0000
0,01

0,02

Utility

0,03

-0,05
200 mlve alti 201 ml-250 mi 251 ml-300 ml 301 mlve Ozeri

Su Haznesi

B=-0111

Sekil 4.12 Su Haznesi Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme Siklig1

Sekil 4.11 ve sekil 4.12 incelendiginde; katilimcilarin robot siiplirge
tercihlerinde 301 ml ve iizeri su haznesine sahip robot siipiirgelerin en ¢ok tercih
edildigi, daha sonra 251 ml-300 ml su haznesine sahip robot siipiirgelerin ve
sonrasinda ise 201 m1-250 ml su haznesine sahip robot siipiirgelerin tercih edildigi
goriilmiistiir. Bu duruma gore, en az tercih edilen robot siipiirgeler 200 ml ve alt1 su

haznesine sahip robot siipiirgeler olarak tespit edilmistir.
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Individual Subject Utilities

Utiity

70 mm ve alt 71 mm-90 mm 91 mm-110mm 111 mm ve Uzeri

Yiikseklik

Sekil 4.13 Yikseklik Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme Siklig1

Summary Utilities

0,05
0,04

0,03

Utility

0,02

0,0

0,00

70 mm ve alt 71 mm-90 mm 91 mm-110 mm 111 mm ve Uzeri

Yikseklik

B= 0121

Sekil 4.14 Yiikseklik Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme Siklig1

Sekil 4.13 ve sekil 4.14 incelendiginde, katilimcilarin robot siipilirge
tercihlerinde 111 mm ve iizeri ylikseklige sahip robot siipiirgeleri en ¢ok tercih
ettigi, daha sonra 91 mm-110 mm araligindaki ytikseklige sahip robot siipiirgeleri

tercih ettigi ve sonrasinda ise 71 mm-90 mm araligindaki yiikseklige sahip robot
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stiptirgeleri tercih ettikleri goriilmiistiir. Bu duruma gore, en az tercih edilen robot

stiptirge yiiksekligi 70 mm ve alt1 olarak tespit edilmistir.

Individual Subject Utilities

Utility

-10

3 saat ve alt 4 saat-5 saat 6 saat-7 saat 8 saat ve (zeri

$arj Olma Siiresi
Sekil 4.15 Sarj Olma Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme Siklig1

Summary Utilities

0,0000

0,04

0,06

Utility

-0,08

-010

3 saatve alt 4 saat-5 saat 6 saat-7 saat § saat ve Uzeri

$arj Olma Siiresi

B =-0307

Sekil 4.16 Sarj Olma Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme Siklig1
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Sekil 4.15 ve sekil 4.16 incelendiginde; katilimcilarin robot siipiirge
tercihlerinde 8 saat ve lizeri sarj olma siiresine ve 6 saat-7 saat araligindaki sarj
olma siiresine sahip robot siipiirgelerin en ¢ok tercih edildigi goriilmiistiir. Bu
duruma gore en az tercih edilen robot siipiirgeler, 4 saat-5 saat araliginda sarj olan

ile 3 saat ve altinda sarj olan robot siipiirgelerin tercih edildigi tespit edilmistir.

Individual Subject Utilities

Utility

-73

50 db ve alt 51db-70 db 71 db-80 db 81 db ve Uzeri

Ses Seviyesi
Sekil 4.17 Ses Seviyesi Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme Siklig1

Summary Utilities

0,0000
0,025

-0,050

Utility

0075

-0,100

-0125

50 db ve alt 51db-70 db 71 db-80 db 81 db ve Uzeri

Ses Seviyesi

B=-0337

Sekil 4.18 Ses Seviyesi Diizeyleri Arasinda Fayda Degerlerine Gore Tercih
Edilme Siklig
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Sekil 4.17 ve sekil 4.18 incelendiginde; katilimcilarin robot siiplirge

tercihlerinde 81 db ve {izeri ses seviyesine sahip robot siipiirgelerin en ¢ok tercih

edildigi, daha sonrasinda 71 db-80 db ses seviyesi araligindaki robot siipiirgelerin

ve sonrasinda ise 51 db-70 db ses seviyesi araligindaki robot siipiirgelerin tercih

edildigi goriilmiistiir. Bu duruma gore, 50 db ve alt1 ses seviyesine sahip robot

stiptirgelerin en az tercih edildigi tespit edilmistir.

Tablo 4.7 Kombinasyon Kartlarma Verilen Puanlarin incelenmesi

Kartlarin
K Degerlendirm
a Calsm | Toz Su Sarj Ses e Sonucu
. Emis Yiiksekl . St
rt| Fiyat . a Haznes | Haznes i Olma | Sevive \{m | M 1o d
ticii i . :
N Siiresi [ i Siiresi si. |injak|rt|S
S. a
0
p.
9001 - 1 5
3001 pA- | 151 dk- | 501 ml | 301 ml | 70 mm | 3saat |51db-||10,|3 |2,
1| 14000 . , 01090833
L 4500 pA | 200 dk | ve tlizeri | velizeri| vealtt | vealt1 | 70db | 0 0
) 9000 TL | 3001 pA- | 201 dk | 200 ml | 201 ml- | 111 mm | 8saat | 71 db- %)’ 10, ‘Z’ 2,
ve altt | 4500 pA |veiizeri| vealt1 | 250 ml | ve tizeri | ve tizeri | 80db | 0 00 4 39
9001 - 1 6
4501 pA | 201 dk | 200ml | 251 ml-| 70 mm |6saat-7 | 71db- | ' |10, | ;] | 2,
3| 14000 , , 0100|229
L ve Uzeri | vetzeri| vealt1 | 300 ml | ve alt1 saat 80db |0 6
81db |1 6
4 9000 TL | 1501 pA- | 101 dk- | 501 ml {201 ml-| 70 mm | 6 saat-7 07 10, 2’ 2,
ve
vealtr | 3000 pA | 150 dk | veiizeri | 250 ml | vealtt | saat | |0|%9| o3
tlizeri
14001 - 1 6
1500 pA | 201 dk | 201 ml- {201 ml-| 112 mm | 3saat | 51db- | |10,| ; |2,
5| 19000 , , 010012 |30
L vealtt |vetizeri| 350ml | 250 ml | vetizeri | vealt1 | 70db | 0 2
14001- 1 6
4501 pA | 101 dk-|351ml- {201 ml-| 70 mm |4saat-5| 50db | ' 10, 2| 2,
6 | 19000 . 010013 |18
L ve lizeri | 150dk | 500 ml | 250 ml | ve alt1 saat vealtt | 0 7
9001 - 81db |1 6
1500 pA | 101 dk- | 501 ml | 251 ml-| 111 mm | 8 saat 110, 2,
7| 14000 , . 1 ove 9000139
vealtt | 150 dk | ve tizeri | 300 ml | ve {izeri | ve lizeri 10 3
TL uzeri
9001 - 1 6
3001 pA- | 151 dk- | 201 ml- | 201 mI- | 91 mm- | 6saat-7 | 50db | ' |10,| , | 2,
8 | 14000 01001421
L 4500 pA | 200dk | 350 ml | 250 ml | 110 mm | saat | vealti | Q 1
9 19001 | 1501 pA-| 201 dk | 501 ml | 200 ml | 91 mm- | 8saat | 50 db %) 10, g 2,
TL 3000 pA | veiizeri | ve lizeri | ve altt | 110 mm | ve {izeri | ve alt1 | 00 0 37
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14001 -

-

1501 pA- | 151 dk- | 351 ml- | 200 ml | 111 mm | 6 saat-7 | 71 db- 10, 6, 2,
19000 . 0100 |Y|m
L 3000 pA | 200dk | 500 ml | ve alt1 | ve lzeri saat 80db | 0 8
9001 - 1, 6,
1501 pA- | 100dk | 200 ml | 301 ml | 111 mm | 4 saat-5 | 50 db 10, 2,
14000 . . 0100435
L 3000 pA | vealtt | vealt1 |veiizeri| ve lizeri saat vealtt | 0 1
9000 TL | 1500 pA | 100 dk | 351 ml- | 251 ml- | 91 mm- | 6 saat-7 | 51 db- %) 10, i 2,
ve alt1 ve alt1 vealt1 | 500 ml | 300 ml | 110 mm saat 70db | 0 00 0 27
8ldb |1, 6,
19001 | 4501 pA | 100dk {201 ml-| 301 ml | 111 mm | 6 saat-7 0 10, 3 2,
ve
TL ve lizeri | vealtt | 350 ml | ve lizeri | ve uizeri saat ) 00 o 32
lizeri
14001 - 1, 6,
3001 pA- | 100dk | 501 ml | 251 ml-| 91 mm- | 4 saat-5 | 71 db- 10, 2,
19000 , 01500229
L 4500 pA | vealt1 |vetizeri | 300 ml | 110 mm saat 80db | 0o 7
19001 | 1500 pA | 151 dk- {351 ml-| 301 ml | 70mm | 8saat | 71 db- %) 10, 61 2,
TL ve alt1 200 dk | 500 ml | ve lizeri| vealt1 |vetizeri| 80db | Q 00 0 51
8ldb |1, 6,
9000 TL | 3001 pA- | 201 dk | 351 ml-| 301 ml | 71 mm- | 4 saat-5 0 10, 3 2,
ve
ve alti | 4500 pA | ve lizeri | 500 ml | ve tizeri | 90 mm saat 1o 00 8 36
lizeri
9000 TL | 1500 pA | 100dk | 200 ml | 200ml | 70 mm | 3saat | 50 db %) 10, ?3 2,
ve alt1 ve alt1 ve altt | vealt1 | ve alt1 ve alt1 vealt1 | vealtt | 0 00 9 36
8ldb |1, 6,
19001 | 1500 pA | 151dk- | 200 ml | 201 ml- | 91 mm- | 4 saat-5 0 10, 2 2,
ve
TL | vealtt |200dk | vealt: | 250ml [110mm | saat |  |o|% |5 |4
lizeri
9001 - 1, 6,
1500 pA | 101 dk- | 201 ml- | 200 ml | 71 mm- | 4 saat-5 | 71 db- 10, 2,
14000 01003 |m
L ve alt1 150dk | 350 ml | vealt1 | 90 mm saat 80db | 0o 0
9001 - 81ldb |1 6
4501 pA | 201 dk | 351 ml-| 200 ml | 91 mm- | 3 saat 110, | 2,
14000 ve |00 1% 08
ve lizeri | vetizeri | 500 ml | vealtn | 110 mm | ve alt1 10 2
TL lizeri
9001 - 1, 6,
1501 pA- | 100dk [351 miI-|201 ml-| 71 mm- | 8saat | 51 db- 10, 2,
14000 , 010013 |29
L 3000 pA | vealtr | 500ml | 250 ml | 90 mm |vetlizeri| 70db | 0 8
9000 TL | 4501 pA | 151 dk- {201 ml- {251 ml- | 71 mm- | 8saat | 50 db ]6 10, i’ 2,
ve alt1 velizeri | 200dk | 350 ml | 300 ml | 90 mm | ve lizeri | ve alt1 | Q 00 7 28
19001 | 3001 pA- | 101 dk- {351 ml-| 251 ml- | 111 mm | 3saat | 50 db %) 10, 65 2,
TL | 4500 pA | 150 dk | 500 ml | 300 ml | veiizeri | vealts | vealt | o | %0 |5 |28
14001 - 81ldb |1 6
1501 pA- | 151 dk- | 200 ml {251 ml- | 71 mm- | 3 saat ' 110, | 2,
19000 ve | 01001430
3000 pA | 200dk | vealtt | 300ml | 90 mm | ve alt1 0 3
TL uzeri
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14001 -

-

4501 pA | 101dk- | 200ml | 301 ml | 91 mm- | 8saat | 51 db- 10, 6, 2,
19000 . . . 01500428
L ve lizeri | 150dk | vealt1 | ve lizeri | 110 mm |vetizeri| 70db | 0 6
19001 | 1501 pA- | 201 dk | 201 ml- | 251 ml- | 70 mm | 4 saat-5 | 51 db- %) 10, g 2,
TL | 3000 pA |veiizeri| 350ml | 300ml | vealn | saat | 70db | o |90 |7 |33
14001 - 1 6
1500 pA | 201 dk | 501 ml | 301 ml | 71 mm- |6saat-7 | 50db |, [10,| | 2,
19000 A R 0100|230
L ve altt | ve lizeri | ve lizeri | ve lizeri | 90 mm saat vealt1 | 0 2
14001 - 81ldb |1 6
3001 pA- | 100 dk {201 ml-| 200 ml | 70 mm | 8 saat ' 110, | 2,
19000 | ove |O0o0 |4 a7
4500 pA | vealt1 | 350 ml | vealtt | vealt1 |ve lizeri 10 8
TL uzeri
19001 | 3001 pA- | 101 dk-| 200 ml | 200 ml | 71 mm- | 6 saat-7 | 51 db- %) 10, g 2,
TL | 4500pA | 150 dk | vealti | vealn | 90mm | saat | 70db | o |99 |4 |3
9000 TL | 1501 pA- | 101 dk- | 201 miI- | 301 ml | 91 mm- | 3saat | 71 db- %) 10, g 2,
vealtr | 3000 pA | 150 dk | 350 ml | ve iizeri | 120mm | vealn | 80db | o | 99| 2 |22
19001 | 4501 pA | 100dk | 501 ml | 201 ml-| 71 mm- | 3saat | 71 db- %) 10, i 2,
TL velzeri | vealt1 |vetizeri| 250ml | 90 mm | vealtt | 80db | o 00 6 29
9000 TL | 4501 pA | 151 dk-| 501 ml | 200 ml | 111 mm | 4 saat-5 | 51 db- %) 10, % 2,
ve alt1 ve tizeri | 200 dk | ve lizeri | ve alt1 | ve lizeri saat 70db | 0 00 1 26
14001 - 1 6
4501 pA | 100dk | 201 ml-| 200ml | 92 mm- | 3saat | 50db | ' [10,| ' | 2,
19000 , 01001435
L velizeri | vealt1 | 350ml | vealt1 | 110 mm | vealt1 | vealt1 | 7
9000 TL | 1500 pA | 151 dk-|351 ml-| 301 ml | 712 mm- | 4 saat-5 | 71 db- %) 10, i 2,
vealti | vealt |200dk | 500 ml |veiizeri| 90mm | saat | 80db |0 |99 o |32
9000 TL | 4501 pA | 100 dk | 351 ml-| 251 ml- | 111 mm | 4 saat-5 | 71 db- t 10, 65 2,
ve alt1 ve Uzeri | vealtt | 500 ml | 300 ml | ve lizeri saat 80db |0 00 5 24
19001 | 1500 pA | 151 dk-| 501 ml | 201 ml- | 91 mm- | 6 saat-7 | 51 db- %) 10, g 2,
TL vealtt | 200 dk | ve tizeri | 250 ml | 110 mm | saat 70db | 0 00 4 43
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Tablo 4.8 En Yiiksek Ortalamaya Sahip Ug Kartin Incelenmesi

Kartlarin

K Degerlendir

a Cahsm | Toz Su Sarj Ses me Sonucu
. Emis Yiiksekl . St

rt| Fiyat Giicii a Haznes | Haznes i Olma | Sevive \mIm o1 d
ucu 1 . y
N Siiresi i i Siiresi si infak |rt|S
S. a
0

p.

501 mi 1.11016.12

3 (9000 TL | 4501 pA | 151 dk- 200 ml | 111 mm |4 saat-5 | 51 db- 0’ 0 6, 2’

ve )
vealti | vetzeri | 200dk | =~ | vealt1 | vetizeri | saat | 70db [0| 0 |16
lizeri

1,/10]6,| 2,

2| 19001 |3001pA-|101dk-|351ml-|{251ml-| 111 mm | 3saat | 50db ol ols!2
3 TL 4500 pA | 150dk | 500 ml | 300 ml | ve {izeri | vealt1 |vealt1 |Q| 0 |5 8
3 {9000 TL | 4501 pA | 100 dk |351 mi- | 251 mi-| 111 mm |4 saat-5| 71 db- | 18 % 2
5| vealt1 | vetizeri | vealt1 | 500 ml | 300 ml | ve lizeri | Saat 80db |0 ’0 5|4

Tablo 4.8 incelendiginde en yiiksek ortalamaya sahip kartin 32. kart oldugu
tespit edilmistir. Bu kart incelendiginde, toz hazne kapasitesinin biiylik olusu
goriilmiistiir. Bu da bu kartin tercih edilme sebepleri olarak sdylenebilir. Sonraki
tercih edilen 23. Kart ise fiyatinin yiiksek olusu goriilmiistiir. 23. Kart ile 35. Kartin
benzer Ozelliklere sahip olusu fark edilmistir fakat fiyattan 6nce calisma siiresi
katilimcilarin kartlarda se¢im yapmasini yonlendirdigi goriilmiistiir. Bu tabloya
gore, kartlarin emis gilicii araliklari, su haznesi kapasitesi, ylikseklik, sarj olma
stiresi ve ses seviyesi Ozellikleri birbirine ¢ok yakin degerlerdir. Bu duruma gore
katilimcilarin  kartlar1 tercih etmelerinde en belirleyici 6zelligin toz haznesi

kapasitesinin oldugu tespit edilmistir.
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Tablo 4.9 En Diisiik Ortalamaya Sahip Ug Kartin Incelenmesi.

Kartlarin
K Degerlendir
a Cahsm | Toz Su Sarj Ses me Sonucu
. Emis Yiiksekl . St
rt| Fiyat Giicii a Haznes | Haznes i Olma | Sevive \mIm o1 d
uci 1 . ;
N Siiresi i i Siiresi si infak |rt|S
S. a
0
p.
9001 - 501 ml | 301 ml 11101512
3001 pA- | 151 dk- 70 mm | 3saat |51db- | S
1| 14000 ve ve 01083
4500 pA | 200 dk ) ) vealti1 | vealtn1 | 70db 0| 0 |0 3
TL lizeri lizeri
201 dk 8 saat 1.11015. |2
9000 TL | 3001 pA- 200 ml | 201 ml-| 111 mm 71db- | )
2 ve love 0[.0/8]3
vealti | 4500pA | . . | vealtn |250ml | vetizeri| . [ 80db |0| 0 |4]9
lizeri Uzeri
301 ml 8 saat 1.11016.12
19001 | 1500 pA | 151 dk- | 351 ml- 70 mm 71 db- O] 0 1‘ 5’
ve ve )
TL vealtr |200dk | 500ml | ve alt1 . . |8db|o|0|0]|1
tizeri Uzeri

Tablo 4.9 incelendiginde, katilimcilarin en az tercih ettigi kartlar 1, 2 ve 15.

Kart oldugu tespit edilmistir. Bu kartlar incelendiginde, emis giiclerinin diisiik

olmasi kartlarin tercih edilmeme sebebini gosterdigi goriilmiistiir.

4.6.2. Tercih Edilen Robot Siipiirgenin Demografik Degiskenlere

Gore Dagiliminin incelenmesi

Arastirmanin bu kisminda katilimcilarin tercih ettikleri robot siipiirge

ozelliklerinin cinsiyet, medeni durum, yas, egitim diizeyi, gelir diizeyi ve ¢ocuk

sayis1 gibi demografik 6zelliklere gore nasil farklilik gésterdigi analiz edilmistir.

4.6.2.1. Tercih Edilen Robot Siipiirgenin Cinsiyete Gore Dagilimi

Katilimcilarin robot siiplirge aliminda tercih ettikleri 6zelliklerin cinsiyete

gore farklilig1 incelenmistir.
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M Kart32
W Kart33
W Kart34
M Kart35

5,00

4,00

Mean

2,00

0,00

Erkek Kadin

Cinsiyet
Sekil 4.19 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Cinsiyete Gore

Dagilimi

Sekil 4.19 incelendiginde, en ¢ok tercih edilen robot siipiirge kartlari
arasindan kadinlarin en ¢ok tercih ettigi kartlar 32. Ve 35. Kart olarak goriiliirken;

erkeklerin ise, 33. Kart1 en ¢ok tercih ettikleri goriilmiistiir.

Tablo 4.10 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Cinsiyete

Gore Dagilimi
Cinsiyet Sarj
Kart ] Emis |Cahsma| Toz Su Ses
Fiyat . _| Yiikseklik | Olma L
No Giicii Siiresi | Haznesi | Haznesi Seviyesi
Siiresi
14001 -
4501 pA | 100dk | 201 ml-| 200 ml | 91 mm- | 3saat| 50db
Erkek | 33 | 19000
L ve lizeri | vealt1 | 350 ml | vealt1 110 mm | ve alt1 | ve alt1
9000
4501 pA | 151dk- | 501 ml | 200 ml | 111 mm |4 saat-| 51 db-
32 | TLve
| ve lizeri | 200 dk | vetizeri | vealtt | veiizeri | 5saat | 70db
alti
Kadin
9000
4501 pA | 100dk | 351 ml-| 251 ml-| 111 mm |4 saat-| 71 db-
35 | TLve
| ve lizeri | vealtt | 500 ml | 300 ml | vedtizeri | 5saat | 80db
alt1

En ¢ok tercih edilen robot siipiirge kartlarindan cinsiyete gore tablo 4.10

incelendiginde, erkeklerin ses seviyesinin diisiik olusu kartlari tercih etme sebebini
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gosterirken; kadinlarin ise fiyatinin diisiik olmasi kartlari tercih etme sebebi oldugu

gorilmistir.

4.6.2.2.Tercih Edilen Robot Siipiirgenin Medeni Duruma Gére
Dagilim
Katilimcilarin robot siiplirge aliminda tercih ettikleri 6zelliklerin medeni

duruma gore farklilig1 incelenmistir

M Kart23
M Kart24
W Kart25
W Kart35

6,00

4,00

Mean

2,00

0,00

Ewli Belkar

Medeni Durum

Sekil 4.20 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Medeni

Duruma Gore Dagilimi
Sekil 4.20 incelendiginde, en cok tercih edilen robot siipiirge kartlar

arasindan evlilerin en ¢ok tercih ettigi kart 23. Kart olarak goriiliirken; bekarlarin

ise, 35. Karti en ¢ok tercih ettikleri goriilmiistiir.
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Tablo 4.11 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Medeni

Duruma Gore Dagilimi

Medeni Sarj
Kart ] Emis |Cahsma| Toz Su Ses
Durum Fiyat ) _| Yiikseklik | Olma L
No Giicii | Siiresi | Haznesi | Haznesi Siiresi Seviyesi
uresi

19001 [3001 pA-| 101 dk- | 351 ml- | 251 ml- | 111 mm | 3saat | 50db

Evli 23
TL 4500 pA | 150dk | 500 ml | 300 ml | velizeri |vealt1| vealt1
9000
4501 pA | 100dk [ 351 ml- {251 ml-| 111 mm |4 saat-| 50db
Bekar | 35 | TLve
| ve lizeri | vealt1 | 500 ml | 300 ml | veiizeri | 5saat | vealt1
alt1

En ¢ok tercih edilen robot siipiirge kartlarindan medeni duruma gore tablo
4.11 incelendiginde, evlilerin ¢aligma siiresinin uzun olusunun kart1 tercih etme
sebebini gosterirken; bekarlarin ise fiyatinin diisiik olmasi kart1 tercih etme sebebi

oldugu goriilmiistiir.

4.6.2.3. Tercih Edilen Robot Siipiirgenin Yasa Gore Dagilim
Katilimecilarin robot siipilirge aliminda tercih ettikleri 6zelliklerin yasa gore

farklilig1 incelenmistir.

M Kart20
W Kart24
8,00 MW Kant32
W Kant3s

6,00

Mean

7,50)

6353
@
5815 63

20

=1

0,00
18-30 arasi 31-40 aras| 41-50 arasi 51 ve Usti

Yas

Sekil 4.21 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Yaga Gore Dagilimi

Sekil 4.21 incelendiginde, en ¢ok tercih edilen robot siipiirge kartlari
arasindan 18-30 yas araligindaki insanlarin 35. Karti, 31-40 yas aralifindaki
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insanlarin 24. Karti, 41-50 yas araligindaki insanlarmn 32. Kart1 ve 51 yas ve

tistlindeki insanlarin 24. Kart1 en ¢ok tercih ettikleri gorilmistiir.

Tablo 4.12 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Yasa Gore

Dagilimi
Sarj
Kart . Emis |[Cahsma| Toz Su Ses
Yas Fiyat ) | Yiikseklik | Olma o
No Giicii Siiresi | Haznesi | Haznesi Seviyesi
Siiresi
18-
20 - 9000 TL | 4501 pA | 100dk | 351 ml- | 251 ml-| 111 mm | 4saat-5| 50db
vealt1 | velzeri | vealt1 | 500 ml | 300 ml | ve lizeri saat ve alt1
arasi
9001 -
31-40 4501 pA | 201 dk 351 ml-| 200ml | 91 mm- 3saat | 81db
20 14000
arasi b ve lizeri | veiizeri | 500 ml | ve alt1 110 mm ve alt1 | ve lizeri
41-50 3 9000 TL | 4501 pA | 151 dk- | 501 ml | 200 mi 111 mm | 4 saat-5 | 51 db-
arasi vealtt | veuzeri | 200dk | ve lizeri | ve alt1 ve Uzeri saat 70 db
51 14001 -
1501 pA-| 151 dk- | 200 ml | 251 ml- | 71 mm-90 | 3 saat 81 db
ve 24 19000
3000 pA | 200dk | vealtr | 300 ml mm ve alt1 | ve tizeri
ustii TL

En c¢ok tercih edilen robot siipiirge kartlarindan yasa gore tablo 4.12
incelendiginde, 18-30 yas ile 41-50 yas aralifindaki insanlarin fiyat olarak diistik
olmas1 ve ses seviyesinin daha az kartlar1 tercih etme sebebini gosterirken; 31-40
yas ile 51 yas ve uistli insanlarin ise yiikseklik 6zelliginin daha diisiik olmasi kartlar

tercih etme sebebi oldugu goriilmiistiir.

4.6.2.4. Tercih Edilen Robot Siipiirgenin Egitim Diizeyine Gore
Dagilim
Katilimcilarin robot siipiirge aliminda tercih ettikleri 6zelliklerin egitim

diizeyine gore farklilig1 incelenmistir.
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8,00

iOiLise

O Lisans

M Kar3

W Kant22
M Kant23
W Kart27
W Kart32

il & il e o

6,07

Lisans

Egitim Diizeyi

Y Lisans

Doktora

Sekil 4.22 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Egitim

Diizeyine Gore Dagilimi

Sekil 4.22 incelendiginde, en cok tercih edilen robot siipiirge kartlar

arasindan Ilkdgretim/Lise mezuni insanlarmm 22. Karti, On Lisans mezunu

insanlarin 23. Karti, Lisans mezunu insanlarin 32. Karti, Yiiksek Lisans mezunu

insanlarin 3. Karti ve Doktora mezunu insanlarin 27. Kart1 en ¢ok tercih ettikleri

gOriilmiistiir.

Tablo 4.13 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Egitim

Diizeyine Gore Dagilimi

. Sarj
Egitim Diizeyi Kar Fiyat lémlcs Cagsm H;—zorfes HaSerj1es Yiiksekli | Olma Se?/?ses
s UZEY | ¢ No y u .. . - k Siires ot
u Siiresi 1 1 i i
4501
iikdgretim/Lis | . TQE?/Oe oA | 151 dk- | 201 mi- | 251 mi- | 71 mm-90 | & s2at! sodb
e ve | 200dk | 350 ml | 300 ml mm . .| vealtr
altt | .. . uzeri
uzeri
3001
On Lisans 23 1900 | pA- | 101dk- [ 351 ml- | 251 ml-| 111 mm | 3saat| 50db
1TL | 4500 | 150dk | 500 ml | 300 ml | vetzeri |vealti| vealt1
pA
4501
Cens | 32 |1 | pA | 151dk- | s01ml | 200ml | 111mm | % | 51db-
ve 200 dk |vetizeri| vealt1 | ve lzeri 70 db
alt1 iizeri saat
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9001 | 4501 6
. . - pA | 201dk | 200 ml | 251 ml- | 70 mm ve - | 71 db-
Yiiksek Lisans | 3 1400 | ve |velizeri| vealtr | 300 mi alt1 saat-7 80 db
. . saat
O TL | tizeri
1400 | 1500 6
Doktor 27 1- pA | 201dk | 501 ml | 301 ml | 71 mm-90 saat-7 50 db
oktora 1900 | ve | veiizeri | ve lizeri | ve lizeri mm ve alt1
saat
OTL | alt1

En ¢ok tercih edilen robot siiplirge kartlarindan egitim diizeyine gore tablo
incelendiginde, ilkdgretim/Lisans ile Lisans mezunu insanlarin fiyat olarak diisiik
olmasi ve ses seviyesinin daha az kartlar1 tercih etme sebebini gosterirken; On
Lisans mezunu insanlarin sarj olma siiresinin diisiik olan kartlar1 segmesi, Yiiksek
Lisans ile doktora mezunu insanlarin ise, ¢alisma siiresinin yiiksek olan kartlar

tercih etme sebebi oldugu goriilmiistiir.

4.6.2.5. Tercih Edilen Robot Siipiirgenin Gelir Diizeyine Gore
Dagilim
Katilimeilarin robot siipiirge aliminda tercih ettikleri ozelliklerin gelir

diizeyine gore farklilig1 incelenmistir.

M Kartg
M Kart9
8,00 W Kart32
W Kart35

5,00

&
@
= 4,00 T a5
=l |
Sor b2l IR oo
5,28
4 66
2,00
0,00
15.000 ve alt 15.001- 25.001- 35.001- 50.001 TL ve
25000TL 35000TL 50.000 TL {sti

Gelir Diizeyi

Sekil 4.23 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Gelir Diizeyine

Gore Dagilimi
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Sekil 4.23 incelendiginde, en cok tercih edilen robot siipiirge kartlari
arasindan 15000 TL ve alt1 gelir diizeyine sahip insanlar ile 15001 TL-25000 TL
gelir diizeyine sahip insanlarin da 35. Karti, 25001 TL-35000 TL gelir diizeyine
sahip insanlarin 32. Karti, 35001 TL-50000 TL gelir diizeyine sahip insanlarin 9.
Kartt ve 50001 TL ve iistii gelir diizeyine sahip insanlarin 8. Karti en ¢ok tercih

ettikleri goriilmiistiir.

Tablo 4.14 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Gelir

Diizeyine Gore Dagilimi

. . Sarj
Gelir \Kart| o, . | Emis | Cabsma) Toz | SU |yeycopinl Olma | S8
Diizeyi | No Giicii | Siiresi | Haznesi | Haznesi .. .| Seviyesi
Siiresi
15000 | 5 | oo [4501pA| 100dk |351mi- | 251 ml- | 111mm | 4saat-| 50db
ve alt1 Al vetizeri | vealtt | 500 ml | 300 ml | vetizeri | 5saat | vealt1
OO0 | a5 | Too | 4501 pA| 100 dk | 351 ml- | 251 mi- | 111mm |4 saat- | 50b
'I.'L alty vetlizeri | vealtt | 500 ml | 300 ml | veiizeri | 5saat | vealt1
000 | | P00 pA| 151 dk- | 501ml | 200ml | 111mm |4 saat- | 5L db-
T.L 4 ve lzeri | 200 dk | ve lizeri | ve alt1 ve lizeri | 5saat | 70 db
85.001- 10001 | % | 201 dk | 501mi | 200ml | 91mm- | 853 504p
50000 | 9 | r | pA- - gk | 0L mi O e | e "
TL 3000 pA Ve€ uzerl | ve uzeri ve altl ﬁzeri ve altl
50.000 9001 - 3001 | 159 gy | 201 mi- | 201 ml- | 91 mm- | 6saat-| 50 db
TLve | 8 114000\ PA- | 50 gk | 350 mi | 250 ml | 120 mm | 7 saat It
iistii TL | 4500 pA veaitt

En cok tercih edilen robot siipiirge kartlarindan gelir diizeyine gore tablo
incelendiginde, ¢ogu Ozelliklerin birbirine ¢ok benzer oldugu goriilmiistiir. Bu
duruma gore ayirt edici en belirgin 6zelligin, 15000 TL ve alt1, 15001 TL-25000
TL ve 25001 TL-35000 TL araligina sahip gelir diizeylerinde fiyat1 diisiik kartlar:
tercih ettigi goriiliirken; 35001 TL-50000 TL ile 50001 TL araligina sahip gelir
diizeyi fiyat odakli olmayip daha c¢ok yiiksek 6zelligine gore kartlar: tercih ettigi

goriilmiistiir.

4.6.2.6. Tercih Edilen Robot Siipiirgenin Cocuk Sayisina Gore Dagilim

Katilimcilarin robot siipiirge aliminda tercih ettikleri 6zelliklerin ¢ocuk

sayisina gore farkliligi incelenmistir.
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M Kart12
W Kart23
W Kart32
W Kart35

6,00

Mean

apssleceless  osolersloss  lssilartlos

2,00

0,00
Cocugum yok 1 gocugum var 2 cocugumvar 3 veya daha fazla
cocugum var

Cocuk Sayisi

Sekil 4.24 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Cocuk Sayisina

Gore Dagilimi

Sekil 4.24 incelendiginde, en cok tercih edilen robot siipiirge kartlar
arasindan ¢gocugum yok se¢enegini secenler 35. Karti, 1 ¢gocugum var segenegini
secenler 32. Karti, 2 cocugum var segenegini secenler 12. Karti ve 3 veya daha fazla

¢ocugum var se¢enegini segenler 23. Kart1 en ¢ok tercih ettikleri goriilmiistiir.

Tablo 4.15 En Cok Tercih Edilen Robot Siipiirge Kartlarinin Cocuk

Sayisina Gore Dagilimi

. Sarj
Cocuk | Kart| o, o, | Emis | Cabsma| Toz | SU |yicerik| Olma | S
Sayis1 No Giicii | Siiresi | Haznesi| Haznesi Siiresi Seviyesi
Cocugum| 'I?E?/Oe 42‘2/16 100 dk | 351 ml- | 251 ml- | 111 mm |4saat-| 50db
yok PAVE vealtt | 500 ml | 300 ml | veiizeri | 5saat | vealt1
alt1 uzeri
1 k| 32 ?E?/Oe 42?/16 151 dk- | 501 ml | 200ml | 111 mm |4 saat-| 51 db-
gocu p .| 200dk |veiizeri| vealt1 | velizeri | 5saat| 70db
alt1 lzeri
» cocuk | 12 ?E?% f:?% 100 dk | 351 mi- | 251 ml-| 91 mm- |6 saat-| 51 db-
gocu P vealtt | 500ml | 300ml | 110mm | 7saat | 70db
alt1 alt1
3 veya 3001
daha f)gzla 23 19001 pA- 101 dk- [ 351 ml- {251 ml- | 111 mm | 3saat| 50db
TL 4500 150dk | 500 ml | 300 ml | veiizeri | vealti| ve alti
cocuk DA
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En ¢ok tercih edilen robot siipiirge kartlarindan ¢ocuk sayisina gore tablo
incelendiginde, cocugum yok, 1 cocuk ve 2 cocuk segenegini segenler fiyati diisiik
olan robot siipiirgelerin kartlarini tercih ettigi goriilmistiir fakat 3 veya daha fazla
cocuk secenegini secenler ise, sarj olma siiresi daha kisa olan robot siipiirge

kartlarin1 tercih ettigi tespit edilmistir.
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SONUC

Gelisen teknoloji, insanlarin tiiketim aligkanliklarimi ve satin alma
davraniglarin1 degistirmistir. Artik tiiketiciler, hayatlarin1 kolaylastiran iiriinlere
yonelmektedir. Yeni teknolojik iiriinlere olan ilgi giderek artmis olmakla birlikte
calisan niifusun fazlalasmasi, zaman tasarrufu, pratiklik gibi faktorler dikkate
alindiginda ev yasantimizi kolaylastiracak olup teknolojik aletlere olan bakis
acilarimiz daha da olumlu yonde ilerlemektedir. Ev isleri giinliik yasamin
kacinilmaz bir pargasidir. Bezlerden siipiirgelere, fircalardan kovalara kadar
temizlik i¢in kullanilan temel aletlerin bir¢ogu giiniimiizde de kullanilmaktadir.
Ancak ev icerisinde ¢aligan birey artisi ile ev isleri i¢in ayrilan vakitte azalma s6z
konusudur. Giiniimiizde is hayatinda aktif rol oynayan kadin ve erkek bireylerin
hayat standartlarin1 daha kolaya indirgemek ve zaman faktoriinii daha verimli
kullanmak amaciyla teknolojik aletlere olan yonelimleri artmaktadir. 24.Yiizyilin
baslarindan bu yana elektrikle ¢alisan ev aletlerinin piyasaya siiriilmesi, ev sahipleri
icin 1is yiikiinli, zaman tasarrufunu ve kendilerine olan vakitlerinin artmasina
yonelik amaglar dogrultusunda gelisip yenilenmektedir. Elektrikle calisan ev
aletlerinden elektrikli siiplirgeler modern bir bulus gibi goriinse de kokleri
19.ylizyilin sonlarina kadar uzanmaktadir. Ev yasaminin 6nemli bir parcasi olan
temizlik eyleminin toz ve kir kavramini yok etme istegi ile fakat bunu is giiciinii
hafifleterek yapmaya yonelik talep artisi, elektrikli siipilirgelerin piyasaya cikisi
yoniinde olanak saglamustir. Ilk baslarda benzinle calisan elektrikli siipiirgenin atasi
olan hali ve toz temizleyiciler kullanilirken zaman igerisinde gelisen teknoloji ile
beraber ev tipi kompakt motorlu elektrikli siipiirgelere gecis saglanmaktadir. Uzun
yillar boyunca kullanilan bu elektrikli siipiirgelerin kullanimi halen devam
etmektedir ancak ev islerine ayrilan vakitten tasarruf etme ve ayni zamanda is
giiciiniin de hafiflemesi amaciyla bu elektrikli siipiirgelere ek olarak kendi kendine
insan yonlendirmesi ile g¢alisabilen, giinliik temizlik ihtiyacini karsilayan robot
stipiirgeler yasamimiza dahil olmustur.

Bu calismada farkli kriterlere sahip robot siipiirge o6zellikleri ve bu
ozelliklerin farkli diizeylerinin tercih egilimleri analiz edilerek kadin ve erkek
bireylerin yagam standartlarin1 ve kalitelerini yiikseltmek amaciyla robot siipiirge
modellerinin belirlenmesi amaglanmistir. Bu ¢alisma da gercek verilerin

kullanildig1 ve sonuglarin gergegi yansittigi dogrultusunda robot siipiirge pazarinda
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rekabet eden robot siipiirge {reticileri bakimindan miisteri beklentilerini
anlayabilmek ve bu beklentileri karsilayabilmek amaciyla pazarlama stratejileri
gelistirme olanagi saglamay1 ve potansiyel robot siipiirge miisterileri agisindan ise
satin alim siireglerinde aydinlatict  ve yoOnlendirici nitelikte olacagi
diistiniilmektedir. Bu c¢aligmada islevsel veriler kullanilip duygusalliga ver
verilmemektedir. Calismanin amaci, konjoint analiz yontemini kullanarak
tiikketicilerin en yiliksek faydayr saglanmasi ve hayal ettikleri robot siipiirge
modelinin belirlenmesi amag¢lanmistir. Bu durumda, tiiketici tercihlerini ve
beklentilerini detayli bir sekilde analiz ederek, ideal robot siipiirge modeline
ulasilmasit hedeflenmistir. Analiz siirecinde, tiiketicilerin ¢esitli Ozellikler ve
secenekler arasindaki tercihleri incelenmis ve bu tercihlerin birlesiminden ortaya
cikan analiz sonuglar1 gosterilmistir. Kullanilan konjoint analiz yontemi ile
tilkketicilerin tercihlerini anlamak ve optimal iiriin 6zelliklerini tespit etmek igin
amaglanilmistir. Boylece, tiikketici memnuniyetini en iist diizeye ¢ikaracak ve piyasa
ihtiyaglarina en uygun robot siipiirge modelinin tasarlanmasi amaglanmaktadir.
Sonug olarak, tiiketicilerin beklentilerini en iyi karsilayan robot siiplirge modelinin
belirlenmesi hedeflenmistir.

Konjoint analizi, pazarlama arastirmalarinda tiiketici tercihlerini ve
davraniglarin1 derinlemesine anlamak i¢in giiclii bir yontemdir. Bu analiz,
tiketicilere  sunulan ¢esitli Uriin  veya hizmet Ozelliklerinin toplam
degerlendirmelerini etkileyen faktorleri belirler ve bu bilgileri kullanarak daha
etkili pazarlama stratejileri gelistirilmesine olanak tanir (Hair et al., 2010).

Bu c¢alismada konjoint analizi ile 36 farkli robot siipiirge modeli
tasarlanarak 504 katilimcidan anket yontemi ile online platformda veri elde
edilmistir. Anket uygulama siirecinde yas kisitlamasi (Sadece 18 yasindan biiyiik
bireyler) ve robot siipiirge alma potansiyelindeki kisiler lizerine uygulanmistir.
Daha sonra katilimcilarin robot siipiirge alma amaclari, sosyo-ekonomik diizeyleri
ve demografik 6zellik sonuglar1 belirlenmistir. Calismada saptanan 8 robot siipiirge
ozelligi (Fiyat, emis giicii, caligsma siiresi, toz haznesi, su haznesi, ylikseklik, sarj
olma siiresi, ses seviyesi) icin 6nem katsayilar1 hesaplanarak bu 8 6zellige bagh
diizeylerin fayda degerleri tespit edilmistir.

Calisma kapsaminda demografik bulgular o6zetle sdylemek gerekirse;

katilimc1 gogunlugu kadin, bekar, lisans mezunu, ¢cocuk sahibi olmayan, , 31-40 yas
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araliginda, 25001 TL-35000 TL gelir diizeyine sahip robot siipiirge satin alma
potansiyelinde olan kisilerdir.

Sarj siiresi 6zelliginin 6nem katsayisi 13,916 degeriyle diger 6zelliklere gore
en fazla degere sahip oldugu analiz edilmistir. Sonraki sirada; fiyat 6zelligi 12,972
Oonem katsayisi ile ikinci sirada iken ii¢iincii sirada su haznesi 6zelligi 12,538 6nem
katsayist yer almistir. Emis giicti 6zelligi 12,472 6nem katsayisi ile dordiincii sirada,
yiikseklik 6zelligi 12,447 6nem katsayisi ile besinci sirada, ses seviyesi 6zelligi
12,257 onem katsayisi ile altinci sirada, c¢alisma siiresi Ozelligi 11,853 Onem
katsayist ile yedinci sirada ve toz haznesi 6zelligi ise 11,336 6dnem katsayisi ile en
diisiik degere sahip oldugu analiz edilmistir.

Fayda tahmin diizeyleri incelendiginde kendi iclerinde siirekli azalarak veya
artarak degismistir. Ozelliklerden emis giicii, calisma siiresi, toz haznesi, su haznesi
ve sarj stiresi arttikca fayda tahmin degeri artmistir. Fiyat, yilikseklik ve ses seviyesi
arttik¢a da fayda tahmin degeri azalmistir. Ortaya ¢ikan bu sonuca gore, emis giict,
caligma siiresi, toz haznesi, su haznesi ve sarj siiresi gibi 6zelliklerin diizeylerinde
artis; fiyat, yilikseklik ve ses seviyesi gibi oOzelliklerin diizeylerinde azalis
oldugundan tiiketicilerin tercih etme diizeyleri de artmistir.

Aragtirmaya katilan kisilerin robot siipiirge alirken en ¢ok 6nem verdikleri
ozellikler bakimindan tercih ettikleri seceneklerin demografik degiskenlere gore
dagilimlan analiz edildiginde; cinsiyete gore tablo incelendiginde, erkeklerin ses
seviyesinin diislik olusu kartlar1 tercih etme sebebini gosterirken; kadinlarin ise
fiyatinin diisiik olmas1 kartlar1 tercih etme sebebi oldugu goriilmiistiir. Medeni
duruma gore tablo incelendiginde, evlilerin ¢alisma siiresinin uzun olusunun karti
tercih etme sebebini gosterirken; bekarlarin ise fiyatinin diisiik olmasi kart1 tercih
etme sebebi oldugu goriilmiistiir. Yasa gore tablo incelendiginde, 18-30 yas ile 41-
50 yas araligindaki insanlarin fiyat olarak diisiik olmas1 ve ses seviyesinin daha az
kartlar1 tercih etme sebebini gosterirken; 31-40 yas ile 51 yas ve {istii insanlarin ise
yiikseklik 06zelliginin daha diisiik olmasi kartlar1 tercih etme sebebi oldugu
goriilmiistiir. Egitim diizeyine gore tablo incelendiginde, ilkdgretim/Lisans ile
Lisans mezunu insanlarin fiyat olarak diisiik olmasi ve ses seviyesinin daha az
kartlar1 tercih etme sebebini gdsterirken; On Lisans mezunu insanlarin sarj olma
siiresinin diisiik olan kartlar1 segmesi, Yiiksek Lisans ile doktora mezunu insanlarin
ise, calisma siiresinin yiiksek olan kartlar1 tercih etme sebebi oldugu goriilmiistiir.

Gelir diizeyine gore tablo incelendiginde, cogu Ozelliklerin birbirine ¢ok benzer
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oldugu goriilmiistiir. Bu duruma gore ayirt edici en belirgin 6zelligin, 15000 TL ve
alt, 15001 TL-25000 TL ve 25001 TL-35000 TL araligina sahip gelir diizeylerinde
fiyat1 diisiik kartlar1 tercih ettigi goriilirken; 35001 TL-50000 TL ile 50001 TL
araligina sahip gelir diizeyi fiyat odakli olmayip daha ¢ok yiiksek 6zelligine gore
kartlart tercih ettigi gorilmiistiir. Cocuk sayisina gore tablo incelendiginde,
cocugum yok, 1 cocuk ve 2 cocuk segenegini secenler fiyati diisiik olan robot
stipiirgelerin kartlari tercih ettigi goriilmiistiir fakat 3 veya daha fazla ¢ocuk
segcenegini segenler ise, sarj olma siiresi daha kisa olan robot siipiirge kartlarini
tercih ettigi tespit edilmistir.

Elde edilen veriler, tiiketicilerin en fazla sarj siiresi ve fiyat 6zelliklerine
onem verdigini gostermekte iken calisma siiresi ve toz haznesini en Onemsiz
ozellikler olarak analiz edilmistir. Robot siipiirgelerin dezavatanji olarak ele
alabilecegimiz konularda ise; maddi agidan yiiksek olmasi, toz hazne kapasitesinin
cabuk dolmasi, yasam alaninda bazi yerlere takilmasi, esyalarin alt kisimlarina
girmemesi gibi sorunlarin mevcut oldugu goézlemlenmistir. Fakat bu faktorlere
istinaden avantajlarmin fazla olusu tiiketiciler tarafindan tercih edilebilirliligi
arttirdig1 ve gliniimiiz teknolojisine uyum saglandigi da gézlemlenmektedir.

Robot siipiirge tercih eden tiiketiciler en ¢ok zaman tasarrufu, uzaktan
kontrol edilebilir olmasi, pratiklik, fiziksel gii¢ gerektirmeyen, konforlu olusu,
kullanim seklinin kolaylilig1 gibi avantajlarindan kaynakli tercih edilmektedir.
Robot siipiirgeler, yasam alaninda bulunmadan da teknoloji sayesinde uzaktan

kontrol edilebilir olmasi agisindan tiiketiciler tarafindan konforlu bulunmaktadir.
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ONERILER

Gelecekteki  aragtirmalar, daha genis bir katilimc1  grubuyla
gerceklestirilebilir. Bu calismada katilimcr sayisinin sinirli olmasi, sonuglarin
genellenebilirligini kisitlamaktadir. Daha kapsamli bir Orneklem kullanilarak
yapilacak caligmalar, daha giivenilir ve genellenebilir sonuglar elde edilmesini
saglayacaktir. Ayrica, tasarim, glivenlik, marka imaj1 ve ekstra donanim 6zellikleri
gibi faktorlerin dahil edildigi ¢alismalar, tiiketici tercihlerini daha kapsamli bir
sekilde anlamaya yardimci olabilir. Ornegin, giivenilirlik, marka imaji ve ekstra
donanim 6zellikleri, kullanicilara daha fazla konfor, teknoloji ve bilgi sunarak karar
verme siireglerini etkileyebilir. Bu faktérlerin tamami goéz Oniline alindiginda,
miisteriler daha bilin¢li ve ihtiyaclarina uygun secimler yapma egiliminde
olabilirler.

Yapilabilecek ¢alismalar igerisinde yasam tarzlart dahil edilebilir.
Muhafazakar yasam tarzini tercih eden kisilerin robot siipiirge tercih etme sebepleri,
oranlarina ya da sekiiler yasam tarzimi tercih eden kisilerin robot siiplirge alma
potansiyellerine bakilarak daha genis bir ¢alisma yapilabilmektedir.

Buna ek olarak, robot siiplirge satin alma siirecinde miisteri tercihlerini
etkileyen faktorlerin zamanla nasil degistigini anlamak ic¢in uzun stireli takip
caligmalar1 yapilmalidir. Robot siipiirgelerin pazar payi arttikca ve teknoloji
gelistikge, miisteri tercihleri ve beklentileri de degisebilir. Bu nedenle, robot
stiptirge uireticileri ve pazarlamacilar, miisteri egilimlerini siirekli olarak izlemeli ve
stratejilerini giincellemelidir.

Sonug olarak, bu calisma robot siiplirge pazarinda miisteri tercihlerini
anlamak ve pazarlama stratejilerini gelistirmek i¢in 6dnemli bir adimdir. Robot
stipiirge Ureticileri, miisteri beklentilerini karsilamak ve rekabet avantaji elde etmek
icin tiiketici tercihlerini anlamaya odaklanmalidir. Bu dogrultuda iiriinlerini
gelistiren ve miisterilere cesitli secenekler sunan robot siipiirge iireticileri, pazarda

daha basarili olma sansina sahip olabilirler.
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