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Ozet

Bu ¢alisma, siyasi rekabetin robot vergisi veya siibvansiyonu gerektirip gerektirmedigini analiz
etmektedir. Basit bir genel denge modeli aracilifiyla, otomasyonun rutin ¢alisanlari ikame
ederken, rutin olmayan ¢alisanlarin verimliligini artirdigini ve bu durumun toplumda siyasi bir
¢ikar catismasina neden oldugunu gosteriyoruz. Bu ¢atisma sonucunda, farkli is¢i gruplarimi
temsil eden iki siyasi partinin, se¢imi kazanmak ve kendi segmenlerinin faydasini maksimize
etmek amactyla oyun teorik bir rekabete girdigini analiz ediyoruz. Bu siyasi yarista, hem gelir
vergisi hem de robot vergisi politika araclari kullaniliyor. Nicel analizimiz, mevcut robot
fiyatlarinin yiiksek olmasi nedeniyle her iki partinin de robot kullanimi i¢in siibvansiyonlar1
destekledigini gostermektedir. Ancak, teknolojik gelismeye bagli olarak robot fiyatlarinin
zamanla diismesiyle birlikte, uzun vadede robot vergisinin kacinilmaz hale gelebilecegini ortaya
koyuyoruz. Ayrica, politika alaninin ¢ok boyutlu olmasinin, temel bulgularimiz iizerinde belirgin
bir etkisi olmadigini da tespit ediyoruz. Calismamiz, otomasyonun siyasi siiregler ve karar alma
mekanizmalari {izerindeki etkilerini anlamaya yo6nelik literatiire katki saglamaktadir.

Anahtar Kelimeler: Otomasyon, genel denge, siyasi rekabet, robot vergisi.

JEL Kodu: D58, D72, C62, C70
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Automation, Political Competition and Robot Taxation:

An Economic Analysis

Abstract

This study analyzes whether political competition warrants a robot tax or a subsidy. Through a
simple general equilibrium model, we show that automation replaces routine workers while
increasing the productivity of non-routine workers, which creates a political conflict of interest
in society. As a result of this conflict, we analyze that two political parties representing different
groups of workers engage in a game-theoretic competition to win elections and maximize the
benefits of their electorate. In this political competition, both income tax and robot tax policy
instruments are used. Our quantitative analysis shows that current robot prices are too high which
would result in support by both parties for subsidies for robot use. However, we show that robot
taxes may become inevitable in the long run as robot prices decrease over time due to
technological development. We also find that the multidimensionality of the policy space does
not have a significant impact on our main findings. Our study contributes to the literature on
understanding the effects of automation on political processes and decision-making mechanisms.

Keywords: Automation, general equilibrium, political competition, robot tax.

JEL Code: D58, D72, C62, C70
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Giris

21. yiizyildaki otomasyon devrimi, iktisat literatiiriinde onemli bir yer edinmis ve
robotlarin vergilendirilmesinin iktisadi etkinligi ile sosyal refaha etkileri genis gapta
tartistlmistir (bkz. Gasteiger & Prettner, 2022; Guerreiro vd., 2022; Prettner & Strulik,
2020; Thuemmel, 2023; Unveren vd., 2023). Bu calismalar, teknolojik ilerlemenin
toplumsal ve ekonomik yapilarin iizerindeki etkilerini anlamaya ydnelik artan
akademik ilginin parcasidir. Bu iktisadi agidan kritik bir konudur ¢iinkii hemen her
ilkede emek geliri vergisi olmasina ragmen higbir ekonomide robot vergisi yoktur
(McKinsey Global Institute 2020, The Economist 2023). Bu ise vergi ddeyen insanlar
ile vergi ddemeyen robotlar arasinda haksiz bir rekabet yaratmaktadir. Zira iiretim
stireglerinde insanlar ve robotlar arasinda artan ikame iliskisi, emegin rekabet giiciinii
zayiflatmakta ve giderek artan ikame sonucu azalan {icretler sebebiyle, vergi yiikiiniin
calisanlar {izerinde daha fazla baski olusturmaktadir. Olasi bir robot vergisi, gelecekte
otomasyon nedeniyle ortaya ¢ikabilecek vergi gelirlerindeki kayiplar telafi edebilir ve
kritik 6neme sahip altyapi, aragtirma ve egitim gibi kamu hizmetlerinin finansmanina
katki saglayabilir (Korinek vd., 2021; Rubin, 2020; Shome, 2022). Aksi durumda,
kamu hizmetlerinin stirdiirtilebilirligi tehlikeye girebilir ve toplumda vergi adaleti algist
daha da zayiflayabilir. Bu nedenle robot vergisinin yalnizca ekonomik etkinlik degil,
ayni zamanda sosyal denge ve mali esitlik acgisindan da degerlendirilmesi

gerekmektedir.

Ancak literatiirde g6z ardi edilen 6nemli bir soru bulunmaktadir: Siyasetgiler, robot
vergisini endiistriyel politikalarin bir araci olarak kullanarak siyasi ¢ikarlarini
maksimize edebilir mi? Daha genel bir ifadeyle, robot vergisi siyasi olarak rasyonel bir
politika midir? Bu sorunun temelinde, otomasyonun mavi yakali is¢ilerin istihdamini
ikame etmesi ve bunun sonucunda {icretlerin diigmesi yatmaktadir (bkz. Acemoglu &
Restrepo, 2018; Acemoglu vd., 2023; Autor & Dorn, 2013; Graetz & Michaels, 2018).
Zamanla bu etki, 6zellikle diisiik vasifli is¢ilerin ekonomik giiciinde ciddi bir erozyona
yol agarak, bu kesimin siyasi taleplerini daha goriiniir hale getirebilir. Ote yandan,
otomasyonun beyaz yakali ¢alisanlar iizerindeki tamamlayici etkisi ise bu grubu robot
tesviklerini destekleyen bir segmen bloguna doniigtiirmesi beklenir. Bu zit yonlii etkiler,
se¢men tercihlerinin kutuplagmasina ve siyasi partilerin bu ayrismadan stratejik olarak

faydalanma arayisina yol agmakta; boylece iki is¢i grubu arasinda iktisadi bir ¢ikar
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catigmasi ortaya ¢ikmaktadir. Bu iktisadi ¢atigma ise, demokratik siiregler araciligiyla
siyasi partilerin benimsedigi politikalara yansimaktadir. Boylece, otomasyonun
yarattig1 iiretim siirecindeki teknolojik doniisiim yalnizca ekonomik degil, ayni
zamanda siyasi bir mesele haline gelmektedir. Se¢men kitlesinin ¢ikarlarmin
farklilasmasi, siyasi partilerin politika setlerini yeniden tanimlamasina ve segimi
kazanma olasiligini arttiracak stratejilere yonelmesine neden olmaktadir. Ozellikle
isgiicii piyasasinda otomasyon tarafindan ikame edilen kesimlerin artan hosnutsuzlugu,
bu gruplar1 daha miidahaleci veya korumaci politikalar1 savunan partilere
yonlendirebilmekte; buna karsilik otomasyondan fayda saglayan se¢gmen gruplari ise
daha piyasa dostu ve teknoloji yanlis1 politikalar: destekleme egiliminde olmaktadir.
Bu nedenle, teknolojik doniisiim siyaseti, segcmen destegini kazanmak amaciyla yeni

politikalar tiretmeye itecektir.

Bu ¢alismada, siyasi rekabetin ve otomasyonun birlikte degerlendirildigi, literatiirdeki
ilk teorik genel denge modelini gelistirdik. Modelimizde, iiretim siirecinde yer alan
isgiiclinii temsil eden iki farkli tiirde is¢i bulunmaktadir: rutin islerde ¢alisanlar ve rutin
olmayan islerde ¢aliganlar. Robotlar, teknolojik 6zellikleri geregi rutin igleri yerine
getiren iscilerle tam anlamiyla ikame edilebilecek nitelikte olup, bu is¢ilerin yerini alma
potansiyeline sahiptir. Ote yandan, rutin olmayan islerde galisan iscilerle robotlar
arasinda ikame degil, tamamlayicilik iliskisi s6z konusudur. Bu ayrim, otomasyonun
yol agtig1 teknolojik doniigiimiin isgiicli piyasasinda homojen bir etki yaratmadigini,
aksine asimetrik sonuglara neden oldugunu ve farkli is¢i gruplari arasinda belirgin gikar
farkliliklarina yol agtigini ortaya koymaktadir. Modelde bu iki is¢i grubunun ekonomik
¢ikarlarini temsil eden iki siyasi parti, demokratik se¢im siirecine katilmakta ve segimi
kazanmak amaciyla kendi se¢gmen tabanlarini hedefleyen politikalar gelistirmektedir.
Her siyasi parti, temsil ettigi grubun refahini artirmay1 amaglamakta ve bu dogrultuda
otomasyonla ilgili politikalarin1 —robot vergisi ya da robot tesviki gibi— se¢im
kampanyas1 kapsaminda sunmaktadir. Bu politikalarin igerigi, segmen davraniglarini
ve dolayisiyla se¢im sonuglarini dogrudan etkileyen temel faktorlerden biridir. Bu
noktada, partilerin se¢im stratejileri yalnizca ideolojik egilimler dogrultusunda degil,
ayni zamanda toplumun farkli kesimlerinin ekonomik beklentileri ve g¢ikarlari
dogrultusunda sekillenmektedir. Robot vergisi uygulamasi, kamu mallarmin

finansmanina dogrudan katki saglayan bir arag olarak 6ne ¢ikarken, robot tesvikleri ise
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iretim maliyetlerini diisiirme potansiyeli tasisa da kamu mali arzin1 azaltma gibi
olumsuz sonuglar dogurabilmektedir. Se¢im sonuglarina bagli olarak, kazanan partinin
uygulamaya koydugu politikalar dogrultusunda, tiim ekonomik aktorler rekabetci
piyasa kosullar1 altinda kendi faydalarini optimize etmektedir. Boylelikle bu siyasi ve
ekonomik siiregler sadece tercih edilen politikalar1 degil, ayn1 zamanda {iretim yapisini,
kaynak dagilimmi ve uzun donemli ekonomik dengeleri de Onemli Olgiide

sekillendirmektedir.

Bu makalenin ilk ve en temel katkisi, teknolojik doniistimiin 6nemli bir boyutu olan
otomasyonun siyasi rekabet {izerindeki etkisini teorik bir ¢cergevede analiz etmektir. Bu
analiz, mevcut literatiirdeki yaklagimlardan farklilasarak, yalnizca iktisadi verimlilik
odakli degerlendirmelerle sinirli kalmamakta; ayn1 zamanda segim siiregleri, segmen
heterojenligi ve parti stratejileri gibi politik iktisat unsurlarini da kapsamli bir bigimde
ele almaktadir. Literatiirde yaygin olarak kullanilan yaklasim, ¢ogunlukla hayirsever
bir sosyal planlamacinin refahi maksimize etmeye yonelik kararlarini incelemek
iizerine kuruludur. Bu yaklasim ¢ergevesinde yapilan c¢aligmalar genellikle robot
vergisinin ya da otomasyon politikalarinin optimal diizeyini belirlemeyi hedeflemis ve
analizlerini biiyiikk Ol¢lide sosyal verimlilik kriterlerine dayandirmistir. Oysa bu
calismada, robot vergisi yalnizca teknik bir politika araci olarak degil, ayn1 zamanda
siyasi aktorlerin stratejik tercihleriyle sekillenen bir arag olarak ele alinmakta ve bu
yoniiyle farkli segmen gruplari arasindaki ¢ikar catismalarinin politikaya nasil
yansidig1 gosterilmektedir. Onceki ¢aligmalarim biiyiik bir kismi, otomasyonun sosyal
refah lizerindeki etkilerine odaklanmis (6rn. Adachi, 2024; Aum & Shin, 2024; Eden &
Gaggl, 2020) ve bu etkileri dengelemek amaciyla sosyal planlamacinin belirledigi robot
ve gelir vergisi oranlarini analiz etmistir (6rn. Ales vd., 2015; Hémous & Olsen, 2022;
Schulz vd., 2022). Bu ¢alismalar genellikle partiler arasi rekabeti dislayarak, merkezi
bir otoritenin miidahalesi altinda hangi politika bilesenlerinin en uygun sonuglar1
doguracagini hesaplamaya ¢alismistir. Benzer sekilde, yakin tarihli ve 6nemli katkilar
sunan Costinot ve Werning (2023) ile Guerreiro vd. (2022), otomasyonun neden oldugu
ekonomik dengesizlikleri gidermek igin optimal vergi sistemlerini formel modeller
aracilifiyla incelemis ve bu sistemlerin refah etkilerini ortaya koymustur. Ancak bu
yaklasimlar, otomasyon politikalarinin siyasi rekabet ortaminda nasil sekillendigine

dair sorulart cevapsiz birakmaktadir. Calismamiz bu boslugu doldurarak, siyasi
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partilerin rekabet ortaminda se¢men tercihleri dogrultusunda nasil stratejiler
gelistirdigini ve bu stratejilerin vergi politikalarini nasil etkiledigini analiz eden ilk

genel denge modelini sunmaktadir.

Bununla birlikte, sosyal verimlilik ile se¢im rekabeti arasindaki yakin iliskiyi de
vurgulamak gerekir. Iktisat politikalarmin yalnizca etkinlik kriterleriyle degil, ayni
zamanda siyasi karar alma siirecleriyle sekillendigi dikkate alindiginda, bu iki alanin
birlikte ele alinmasi gerekliligi daha da belirgin hale gelmektedir. Nitekim Atolia vd.
(2024), yapay zeka ve robotikte yasanan gelismelerin yarattigi dagilim etkilerinden
hareketle, is¢ilerin otomasyona nasil tepki verecegini analiz eden bir gorev temelli
model sunmaktadir. Model, geleneksel teknolojik ilerleme ile otomasyonu birbirinden
ayirarak, otomasyonun uzun vadede emek payini her durumda azalttigini ve bu nedenle
dagilimsal kaygilar1 hakli ¢ikardigini gostermektedir. Calisma kapsaminda, ¢ogunluk
oyu kural1 altinda is¢ilere kismi bir evrensel temel gelir (ETG) saglanmasi segenegi de
degerlendirilmigtir. Elde edilen sonuglara gore, uzun vadede isgilerin refahim
maksimize eden politika, sermayenin isgiiciine kiyasla daha yiiksek oranda
vergilendirilmesini ve bu vergilerle finanse edilen bir ETG sisteminin benimsenmesini
icermektedir. Ancak, ABD ekonomisi lizerinden yapilan nicel analiz, gecis siirecinde
is¢iler agisindan sermaye vergilerinin azaltilmasi ve transferlerin smirlt tutulmasinin
daha uygun oldugunu ortaya koymaktadir. Buna ragmen, bu politikanin isgilere
sagladigi refah artis1 oldukga sinirli kalmakta (%0.7 tiiketim esdegeri refah kazanimi),
oysa girisimcilerin elde ettigi refah artisi %21.6 diizeyindedir. Bu durum, is¢ilerin
sermaye vergisi indiriminden elde ettigi faydanin girsimcilerin elde ettigi kazanglara
kiyasla ¢ok diisiik oldugnu gostermektedir. Atolia vd. (2024)’tin yaklasimi, isci
merkezli politika tasarimma 6nemli katkilar sunmakla birlikte, homojen bir isci
grubunu esas almakta ve siyasi rekabeti yalnizca basit gogunluk oyu mekanizmasiyla
modelleyerek, is¢ilerin ¢ikarlarini yansitacak bir vergi politikasinin uygulanacagini
varsaymaktadir. Bu ise, gercek diinyadaki se¢gmen heterojenligini ve siyasi strateji
farkliliklarini yeterince yansitmaktan uzaktir. Bu konuyla iliskili ancak yaklasimi farkli
olan bir literatiir, sermaye vergilendirmesinin politik iktisadini, segmen tercihleri, oy
verme davranislar1 ve siyasi partilerin stratejik kararlar1 ¢ercevesinde incelemistir. Bu
kapsamda, Persson ve Tabellini (1994), Farhi ve Werning (2008), Acemoglu vd. (2010)

ve Farhi vd. (2012) gibi caligmalarda, gelir ve sermaye vergilerinin siyasi siiregler
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icerisinde nasil sekillendigi, hangi kosullarda yeniden dagitimin miimkiin oldugu ve bu
siirecin ekonomik dengeyle nasil etkilesim iginde oldugu sistematik olarak ele
alimmustir. Ancak bu literatiir de genellikle otomasyon gibi teknolojik soklarin yol agtig1
yeni tlirden sermaye birikim bigimlerini (6rnegin robot sermayesi) ve bu gelismelerin

siyasi yansimalarini dogrudan analiz etmemektedir.

Ancak bu ¢aligmalar, tiim ¢alisanlar iizerinde pozitif etki yaratan geleneksel sermaye
kavramina dayanmaktadir. Dolayisiyla, sermaye vergilendirmesinin politik ekonomisi
literatiirli, otomasyonun (robotlar, yapay zeka vb.) siyasi partilerle olan etkilesimine
dair yeterli bir kavrayis sunmamaktadir. Buna karsilik, bu ¢alismada robotlarin rutin ve
rutin olmayan isgiler arasinda bir ¢ikar ¢atismasi yarattigini one siiriiyoruz. Ciinkii
modelde robotlar, rutin isleri iistlenen isgilerin yerini alirken, rutin olmayan is¢ilerin

verimliligini artirmaktadir.!

Analiz sonuglarma gore, rakip siyasi partiler robot fiyatlar1 diisiik oldugunda robot
vergisini, yilksek oldugunda ise robot tesvikini destekleme egiliminde olmaktadir.
Zaman i¢inde robot fiyatlarinin siirekli diisecegi géz Oniine alindiginda, bu bulgu
robotlarin eninde sonunda vergiye tabi tutulacagi seklinde yorumlanabilir. Bu durum,
siyasi rekabet dinamikleri ve ekonomik politikalar agisindan 6nemli sonuglar

dogurmaktadir.

Bu sonuglari ele almak i¢in, modelimizi belirli ampirik degerleri hedefleyecek sekilde
kalibre ettik. Ayrica, analizimizi yalnizca robot vergisi ve siibvansiyonlar ile simurlt
tutmayip, emek geliri vergisini de igeren ¢ok boyutlu politika alanlarina genisleterek

modelimizi zenginlestirdik.

Analiz sonuglari, robotlarin hala nispeten pahali oldugunu gostermekte, bu da tiim
siyasi partileri denge stratejisi olarak robot siibvansiyonlarmi tercih etmeye
yoneltmektedir. Baska bir deyisle, gergek diinyadaki robot fiyatlari, mavi yakali isleri
otomasyondan korumak icin hala yeterince yiiksek seviyededir ve bu durum, robot

stibvansiyonlarini uygulanabilir bir siyasi strateji haline getirmektedir.

! Atolia vd. (2024) sermaye vergilendirmesini kapsamli bir sekilde analiz ettikten sonra, robotlasmaya da deginiyor.
Ancak otomasyon analizleri olduk¢a kisa, muhtemelen robotlarin optimum vergi oranlarini degistirmemesi
nedeniyle, bunu "dengede robot vergisi yok" seklinde yorumluyorlar.
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Otomasyonun se¢im sonuglart iizerindeki etkisi, Im vd. (2019), Caselli vd. (2020) ve
Anelli vd. (2021) tarafindan da kapsamli bi¢imde analiz edilmistir. Bu ¢aligmalarin
ortak noktasi, otomasyonun isgiicii piyasasinda yaratt181 yapisal degisimlerin, 6zellikle
diistik vasifli is¢iler ve is kaybi riski altindaki gruplar arasinda popiilist partilere
yonelimi artiran bir faktér oldugunu ortaya koymalaridir. Popiilist liderlerin ve
partilerin ekonomik karar alma siireglerinde kisa vadeli siyasi kazanglar1 6n planda
tuttugu ve bunun orta vadede makroekonomik dengesizliklere yol actigi cesitli
caligmalarla ortaya konmustur (bkz. Funke vd. 2023). Bu durum, siyasi stratejilerin
ekonomik yapi iizerinde kalici etkiler yaratabilecegini ve oy kazanma motivasyonunun
politika belirleme siireglerine yon verdigini gostermektedir. Ancak séz konusu
caligmalar, tamamen ampirik yontemler ¢ergevesinde gergeklestirilmis olup, bireysel
segmen davranislarini agiklamaya odaklanmakta; siyasi partiler arasindaki stratejik
etkilesimi, politika belirleme siireglerini ve ¢ok boyutlu siyasi rekabet dinamiklerini
analiz kapsaminin disinda birakmaktadir. Bu nedenle, otomasyonun siyasi sistem
iizerindeki etkilerini daha biitiinciil bir sekilde anlamak ig¢in yalnizca segmen
tercihlerine degil, ayn1 zamanda partilerin bu tercihleri nasil sekillendirdigine, temsil
ettikleri gruplar dogrultusunda nasil stratejiler gelistirdigine de odaklanan teorik

modellere ihtiya¢ vardir.

Buna yaklasimla, her siyasi partinin toplumun belirli bir kesimini, rutin veya rutin
olmayan iscileri temsil ettigini varsayarak siyasi rekabeti kesin bir gergeve iginde
modellemekteyiz. Spesifik olarak, her partinin amaci, temsil etti§i se¢menlerin
beklenen faydasini maksimize etmektir. Dolayisiyla, siyasi partilerin karar alma
stirelerinde hem pragmatizm (yani se¢imi kazanma olasilig1) hem de ideoloji (yani
kendi se¢gmen grubunun ¢ikarlarini savunma) rol oynamaktadir. Bu yaklagim, Wittman
modeli olarak adlandirilmaktadir. Standart bir alternatif olarak, siyasi partilerin
ideolojik kaygilardan bagimsiz olarak yalnizca goreve gelmeyi hedefledigi ve tamamen
pragmatik motivasyonlarla hareket ettigi Downs modeli akla gelir. Ancak, siyasi
partilerin gelir vergisi ve robot politikasi stratejilerini belirledigi nicel analizimizde,
partilerin ¢ok boyutlu stratejilere sahip oldugunu varsaymaktayiz. Bu durumda, yani

¢oklu politikanin varliginda, Downs dengesinin var olmadig bilinmektedir.

Cok boyutlu politika alanlarina dair bazi aragtirmalar; iklim degisikligi (Battaglini &
Harstad, 2020), go¢men karsithgi (Alesina vd., 2021) ve gelir esitsizligi (Iversen &
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Soskice, 2006) gibi cesitli alanlarda partilerin nasil stratejik dengeler olusturdugunu
aragtirmislardir. Ayrica, parti igi fraksiyonlarin da ideoloji ve pragmatizm dengesini
sekillendirdigi, strateji belirleme siireglerinde onemli rol oynadigi goriilmektedir
(Bardhan & Mookherjee, 2000). Boylece ¢aligmamiz ¢ok boyutlu politika alanini siyasi
rekabet modeliyle birlestirerek literatiire hem teorik hem de uygulamali bir katki

sunmaktadir.

Makalenin organizasyonu su sekilde devam etmektedir. Bir sonraki boéliimde,
otomasyon ve politika tercihlerini igeren basit bir genel denge modelini tanitiyoruz ve
sonra otomasyon politikasinin belirlenmesini endojenize etmek amaciyla siyasi

rekabeti modele dahil ediyoruz.

Simiilasyon sonuglari, Boliim 3’te sunulmaktadir. Bolim 4’te, potansiyel gelecek

arastirma alanlarini tartistiktan sonra ¢aligmamizi sonug boliimiiyle tamamliyoruz.
Model

Bu bdliimde, robotlarin dahil oldugu bir genel denge gercevesinde siyasi rekabeti analiz
ediyoruz. Bu temel model, rekabetci piyasalara odaklanmaktadir. Otomasyonu ve robot

vergilerini tartismadan 6nce, ekonomik ¢ergeveyi tanimlayarak baslayalim.
Ekonomik ¢erceve

Temel modelde, firmalarin karlarin1 maksimize etmek amaciyla basit bir dogrusal robot
iiretim teknolojisi kullanarak robot arz ettigini varsayiyoruz. Dolay1yla, robot iireticisi

firma

max(pR — ¢R), (D

problemini ¢6zmektedir. Burada p robot fiyati, R robot iiretimi ve ¢ nihai ¢iktinin ne
kadartyla bir tane robot iiretilebilecegini gdstermektedir. Bu sebeple ¢R ise R kadar
robotun maliyeti anlamma gelmektedir. Tam rekabet altinda kar maksimizasyonu
islemi sonucunda, ¢ ayni zamanda marjinal maliyettir ve fiyata esit ¢ikmaktadir (p =
¢). Ayrica, firmalarin robotu ithal ettigini ve ¢’ nin bunun maliyeti oldugunu da

diisiinebiliriz.

Autor vd. (2003)’yi takiben, nihai tiikketim mali teknolojisi
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Y = A(L, + R)1™°L%, )

seklindedir. Burada L, ve L, sirasiyla rutin ve rutin olmayan isgiicii istthdamini, R ise
iretimde kullanilan robot miktarini ifade etmektedir. Dolayisiyla, nihai mali {ireten

temsili rekabetci firma
max(Y — w,L, —w,L, — p(1+T)R) 3)

maksimizasyon problemini  denklem (2) kisit alarak ¢ozer ve (Y,L,, L, R)
degiskenlerini optimal sekilde secer. Nihai tiiketim malinin fiyati 1’e normalize
edilmistir. Yukaridaki optimizasyon problemine ait birinci sira kosullart ise Ek A’da
verilmistir. Burada 7 pozitif ise robot vergisini temsil etmektedir. Elbette —1 <7 < 0
da gegerli bir durumdur. Bu aralik ise robotlarin siibvanse edilmesine karsilik
gelmektedir. Acemoglu ve Restrepo (2018) tarafindan gelistirilen ve literatiirde standart
hale gelen yaklasima gore, Guerreiro vd. (2022) tarafindan gosterildigi iizere, bu
teknolojik spesifikasyonun derin kokenleri gorev tabanli iiretim yapisina
dayanmaktadir. Tiiketici tarafina gegtigimizde, her is¢i ya rutin ya da rutin olmayan is
yapabilme becerisine sahiptir. Rutin ve rutin olmayan is¢ilerin niifus i¢indeki oranlari

sirastyla n, ve n,, ile gosterilmekte, ve n,. > n,,. Bireylerin fayda fonksiyonu
u(e, 1, 6) = ¢;(1 = 1))"G" “4)

olmak iizere i rutin r ve rutin olmayan » emek tiirlerini ifade etmektedir. Her birey
nihai mal (¢) ve kamu malindan (G) fayda saglarken ¢alisma saatlerinden (I € [0,1])

negatif fayda elde etmektedir. Tercih parametreleri n € (0,1) ve v > 0 ise sabittir.

Her i bireyi
¢ < (1-twy;, 5)

bigimindeki biitge kisit1 altinda faydasini maksimize etmektedir: Burada w;, i is¢isinin
iicret diizeyi ve ¢ herkes igin ayni olan sabit gelir vergisini gostermektedir. Ayrica,

maksimizasyon sirasinda birey yalnizca kendi se¢im degiskenlerini (c;, ;) tizerinde
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karar sahibidir bu sebeple kamusal mal diizeyi (G) digsal bir degiskendir. Fayda

maksimizasyonu sonucunda optimal emek arzi

'=1=1/1+v), (6)

olarak elde edilir. Dolayisiyla, emek arzi1 her isgiicii tipi iginde ayn1 ve sabittir.

Hiiklimet agagidaki biitge kisit1 altinda kamu mali iiretmektedir:
G < n.tw,l, +n,tw,l, + tPR. @)

Burada n;, i is¢isinin toplam ¢alisanlar i¢indeki orant demektir.

Boylece, hiikiimetin gelirleri hem robotlardan hem de tiim ¢alisanlarin gelirlerinden
alinan vergilerden elde edilmektedir. Piyasa denge kosulu, hane halkinin optimizasyon
probleminin, firmalarin kar maksimizasyonunun ve hiikiimetin biitge kisitinin

¢0ziildiigii durumda saglanir.

Bu ekonomide reel GSYH
Y =n. +n,c, +G+ @R ®)

seklinde yazilabilir. Ayn1 sekilde emek piyasasi dengesi emek arzinin talebe esit olmasi
kosuludur. Bu sebeple i isinde ¢alisan orantyla n;, bireyin fayda maksimizasyonundan
gelen sabit emek arzi ¢arpimi dengede bize ayni zamanda i isi i¢in emek talebini verir.

Bu ¢ercevede dengede toplam emek, her i = r,n igin,
Ly =n; )

olacaktir. Bu belirlemeler 1518inda, yukaridaki denklemleri (1-9) eszamanli ¢ozerek
piyasa denge degerlerini politika bileseni 6 = (7,t)’nin bir fonksiyonu olarak
hesaplayabiliriz. Sonuglar Ek A’da yer almaktadir. Bdylece, firmalarin ve tiiketicilerin
secim sonuglarmi veri olarak kabul edip kararlarini aldiklari ekonomik asamay1
tamamlamis bulunmaktayiz. Bundan sonra, politika ikilisini (z,t) belirleyen segim

sonuglarini endojen hale getirmek amaciyla siyasi rekabet asamasina gegiyoruz.
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Siyasi Rekabet

Simdiye kadar analizimizin odak noktasi olan robot vergisini (7) eksojen kabul ettik. T
ve t parameterlerini endojenize etmek ig¢in Wittman siyasi rekabet modelini
kullanacagiz. Modelde iki tane siyasi parti bulunmakta ve bunlar R ve N olarak
adlandirilmaktadir. R partisi rutin isgilerin ¢ikarlarint savunurken, N partisi rutin
olmayan is¢ileri temsil etmektedir. Politika uzay1 T c R2 olarak belirlendiginde 6/ :=

(t/,t)) € T Parti J’nin, ] = N, R, politika tercihlerini gdstermektedir..

Wittman siyasi rekabet modeline gore, parti R ve N 'nin tercihlerini temsil eden von

Neumann—Morgenstern fayda fonksiyonlar1 asagidaki denklemlerle ifade edilir:
VR(OR,6N) = TI(OR, 0M)v™ (6%) + (1 — (R, 6™) )v7 (6V), (10)
VN(OR, 0N = TI(8%, 6V )v™(6F) + (1 — TI(8R, 6™))v™ (6™). (11)

Burada I, R Partisinin se¢imi kazanma olasiligi ve v", v™ rutin ve rutin olmayan
is¢ilerin kosullu fayda fonksiyonlaridir. Yukaridaki denklemlerin her partinin | =
R, N’nin temsil ettigi se¢men gruplarinin beklenen faydasi oldugunu hatirlatalim.
Wittman modelinde her parti i¢in J = R, N rakibin politikasin1 veri alarak (Nash
Hipotezi) V/ (8%, 8")’yi maksimize etmek igin 6/ yi sectigi varsayilir. Matematiksel

olarak:

Tanim 1: Wittmann dengesi her / = N, R i¢in asagidaki kosulu saglayan bir politika

ikilisi A 6*/ = (t*/, t*/) seklinde tanimlanir:
VR(O*R,0*N) = VR(OR,0"N) her 6R € T,
VN(O*R,0"N) = VR(6*R,0N) her OV € T.
V7 yukaridaki dnk. (10) ve (11)’de tanimlanmustir.

Wittman modeli yerine, siyasi rekabet i¢in klasik bir alternatif, iki siyasi parti veya
adayimn herhangi bir ideolojik egilim olmaksizin yalnizca se¢im kazanma olasiligini
maksimize etmeye ¢alistigit Downs modelidir. Ancak, ¢cok boyutlu politika tercihleri
Downsian dengesinin varligin1 engellemektedir. Bu nedenle, politika alaninin gok
boyutlu oldugu nicel analizimize gectigimizde, Downs modeli mevcut g¢ercevede

dogas1 geregi uygulanamaz hale gelmektedir.
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Dahasi, tek boyutlu strateji alaninda bile, temel Downs hipotezini (yani partilerin
yalnizca iktidar1 kazanmay1 amagladiklari varsayimini) ger¢ekei bulmuyoruz. Gergek
diinyadaki siyasi partiler, yalnizca se¢im kazanma hedefiyle hareket etmemekte, ayni

zamanda ideolojik motivasyonlara da yonelmektedirler.

Wittman modelinde, siyasi partilerin hedefleri hem ideolojik hem de pragmatik
motivasyonlart icermektedir. Wittman rekabeti altinda, siyasi partiler se¢im zaferi
olasiligimi IT'yi dogrudan hedef fonksiyonlarina dahil ettikleri i¢in, Downs modeline
benzer sekilde kismen pragmatiktirler. Ideolojik motivasyon ise, partilerin temsil
ettikleri segmen gruplarinin dolayli faydalar: araciligiyla modele yansitilmaktadir. Bu
ozellik, modeli ¢ok boyutlu ve kutuplagmis siyaset ortamina daha uygun héle

getirmektedir.

Wittman modelinin bir diger 6nemli 6zelligi, siyasi partilerin dengede ayni stratejileri
segcmemesidir. Bu baglamda, Wittman modelinin sundugu politika farkliligini,
Downsian dengesinin (eger mevcutsa) medyan segmen sonucuna kiyasla daha gercekei
buluyoruz. Ancak, Wittman modeli bu 6zellige yalnizca segim belirsizligi hipotezi
altinda sahiptir. Bu nedenle, politika farkliligin1 garanti altina almak amactyla Wittman

modeline belirsizligi entegre etmek gerekmektedir.

Belirsizlik hipotezi, modelimizdeki politika parametreleri diginda kalan secimlerle
ilgili bagka faktorlerin de rol oynadig: fikrini de dnemli dl¢lide kapsamaktadir (bkz.
Roemer, s. 50, 2001). Bu nedenle, secimlerdeki belirsizligin, burada acik¢a
modellenmeyen ancak politik siirecleri etkileyen gog, irk, din gibi diger faktorlerin

etkilerini yakalamaya yonelik oldugu diistiniilebilir.

Simdi, modelde belirsizligi olusturan olasilik fonksiyonu II’yi sonlu belirsizlik tiirtini
kullanarak tanimliyoruz. Bu amagla Roemer, (2001, s.47-51) tarafinda ayritili olarak

aciklanan adimlan takip edecegiz. Dolayistyla, ilk 6nce

fb) =1 =b)/(1+Db), (12)

tanimin1 yapalim. Dikkat edilirse, monotnik sekilde azalan bu fonksiyon
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f(O) = Lf(]-) = O,f(oo) = _1;
1
£(5)=-r@

seklindeki simetri ozelliklerini saglamaktadir. Roemer (2001, s.47) tarafindan bu
simetri Ozelliklerini saglayan basit bir fonksiyon oldugu icin asagida dnk (13) ile

tanimlanan ifade tercih edilmistir. Bu ¢ercevede dncelikle

(Y (13)
“ ‘”J<v%ww>

tanimim yapalim. Dikkat edilecek olursa v' daha dnce tanimlanmis olan dolayl fayda
fonksiyonu ve n; ise i tipi is¢i sayisidir. Eger € = (el,€?) birim gember iizerinde

tekdiize (uniform) sekilde dagilmis rastlantisal vektor degerli bir degisken ise
(6%, 8") = Pr[ela® + €2a?],

olarak ifade edilebilecektir (Roemer, 2001, s5.49). Birim ¢ember {izerinde dagilan bir
€ = (€1, €?) raslantisal degisken yerine birim kare iizerinde de ayni1 islem yapilabilirdi.
Ancak birim karenin koselerine gelindiginde 6zel olarak dikkat edilmesi gereken
tiirevsel sorunlar ortaya ¢ikacagi i¢in birim ¢gember varsayimi tercih edilmistir. Bu
noktada trigonometrik fonksiyonlarin tanimindan hareketle yukarida verdigimiz R

partisinin se¢imi kazanma olasiliginin ayni zamanda
R gNy — 2 a — 14
ok, 0 )—1—;arctan(—;),(rr—3,14...) (14)

ifadesine denk oldugu gosterilebilir. Buradan;, i=r,n tipindeki emegin
popiilasyondaki agirligini ifade ederken v' ise i tipindeki iscinin dolayli fayda

fonksiyonudur.
Cok Boyutlu Nicel Analiz

Bu kisimda modeli kalibre ediyoruz. Amacimiz, robotlarmn her iki tarafin denge
stratejileri olarak robot siibvansiyonlarmi (vergileri) desteklemek igin gercekten
yeterince pahali (ucuz) olup olmadigint gérmektir. Bu amacla, modelimizi genisletip

zenginlestiriyoruz. Ilk olarak, strateji alanmnin gok boyutlu oldugunu varsayarak
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basliyoruz. Bu, her iki partinin de gelir vergisi oranlarin1 se¢im politikasi stratejilerinin

bir pargast olarak kullandigin1 varsaymak anlamina gelmektedir.

Modelimizin nicel analizini yapmak i¢in, parametreler i¢in temel degerleri asagidaki

gibi belirliyoruz:
(4,n,,n,, ¢,0,v,a) =(1,0.56,0.44,0.43,0.2, 2,0.62). (15)

Toplam faktdr verimliligini ifade eden A = 1 olarak normalize edilmistir. Guerreiro
vd. (2022) galismasini takip ederek demografik degiskenleri ABD i¢in kabul goren
(n,,n,) = (0.56,0.44) olarak belirliyoruz. Robot iiretim maliyeti ¢p = 0.43, ve yine
Guerreiro vd. (2022) ile aynmidir. Yazarlar bu degeri, 1988-2017 yillar1 arasinda
ABD'deki rutin ve rutin olmayan mesleklerin payi ile {icret primi verilerini kullanarak
hesaplamistir. Optimal gelir vergisi-GSYH oraninin yaklasik %16 olmasim saglamak
icin 6 = 0.2 olarak belirliyoruz. Bu deger, ABD'de devlet harcamalariin toplam

tiiketime orani olan 0,19’a yakin bir seviyede olacak sekilde se¢ilmistir.

Kalibrasyon ¢aligmalarinda yaygin olarak kullanildig: sekilde, [0,1] araliginda degerler
alan i gilici arzin1 1/3 olarak belirlemek hedeflendigi i¢in v = 2 alinacaktir. Rutin
olmayan ¢aliganlar ile rutin ¢alisanlar arasindaki {icret oraninin 2:1 olmasini saglamak
icin a = 0.62 olarak alinacaktir. Bu hedef ABD’de iiniversite mezunu isgiler ile lise
veya daha diigiik egitim seviyesine sahip is¢ilerin goreceli ticretlerine iligkin ampirik

gozlemlerden tiiretilmistir.

Sonuglar Tablo 1’de yer almaktadir. Bu sonuglar, her iki siyasi partinin de 6nemli
Olgiide robot siibvansiyonlarmi (yani negatif vergileri) destekleyen kampanyalar
ylirlitecegini ortaya koymaktadir. Bu nedenle, se¢imi hangi parti kazanirsa kazansin,
robotlar %20 ila %35 arasinda bir oranda siibvanse edilecektir. Sekil 1, bu dengeyi

siyasi partilerin kayitsizlik egrileri izerinde gorsellestirmektedir.
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Tablo 1. Wittman Dengesi

Robot politikast Gelir Vergisi

Politika TR ™ tR tV

Denge -23.85% -32.62% 16.66% 19.57%

Not. Rekabetgi bir ekonomide Wittman dengesi (bkz. Tanim 1), Denklem (15)'te verilen temel
parametre degerleri kullanilarak hesaplanmistir. Gorsellestirme i¢in Sekil 1’e bakiniz.

N Partisi Amaci R Partisi Amaci

Gelir Vergis oranl
Gelir Vergis oran!

-0.35 -0.34 -0.22 -0.22 -0.31 -0.20 -0.29 -0.28

Robot Tegvik Orani
Sekil 1. Wittman Dengesi

Kaynak: Yazarlarin kendi hesaplamalari

Not. Wittman dengesi, her siyasi partinin ama¢ fonksiyonunun kayitsizlik egrileri tizerinde
belirlenen denge noktasidir. Sayisal degerler i¢in Tablo 1’e bakiniz.

Dolayistyla, Guerreiro vd. (2022) tarafindan incelenen robot fiyatlari, modelimizde
tiim siyasi partileri otomasyonu siibvanse etmeyi desteklemeye ikna edecek kadar

yiiksek seviyededir.

Peki, rutin isciler neden otomasyonun kendilerini ikame etmesine sebep olan bir
politikaya oy versinler? Cevap, robot siibvansiyonlarinin rutin olmayan ¢aliganlarin
iretkenligini artirmasi ve bu calisanlarin gelirlerinden toplanan vergiler araciligiyla

kamu gelirlerini yiikseltmesidir.?

2 Ek A. Denklem 17, 18 ve 21°de bu iliski gériilmektedir.
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Bu durumu daha detayli olarak agiklamak gerekirse, birinci sira kosullari ¢oziildiikten
sonra (bkn. Ek A), rutin olmayan iicretler (w,,) ile robot vergilendirmesi arasinda ters
yonlii bir iliski ¢ikmaktadir. Yani robot vergisi yerine robot siibvansiyonu uygulandigi
bir se¢cim sonucunda rutin olmayan is¢ilerin gelirleri artacak ve bu gruptan elde edilen
gelir vergisiyle kamu mali saglanacaktir. Bu durum, rutin ¢aliganlarin daha yiiksek
seviyede kamu mali tiiketebilmesini saglayarak dolayli olarak robot
stibvansiyonlarindan faydalanmalarina olanak taniyacaktir. Ayrica, rutin is¢ileri temsil
eden parti, yalnizca segmenlerinin ¢ikarlarin1 gézetmekle kalmayip ayni zamanda
secimi kazanmay1 da hedeflemektedir. Robot fiyatlar1 hala yiiksekken bir robot vergisi
talep etmek, secim kazanma olasiligin1 azaltabileceginden, parti bu riski almak
istemeyecektir. Yani, robotlar gorece pahali oldugu siirece rutin isgilerin otomasyon
tarafindan ikame edilme tehdidi ortadan kalkar. Dolayisiyla, modelimiz ¢ok net bir
tahminde bulunmaktadir: Robot fiyatlari, robotlarin vergilendirilip
vergilendirilmeyecegini veya siibvanse edilip edilmeyecegini  dogrudan
belirlemektedir. Bununla birlikte, otomasyonu desteklemenin yalnizca gegici bir durum
olabilecegini sdyleyebiliriz. Bunun nedeni, robotlarin yeterince ucuz hale gelmesi

durumunda, dengede yalnizca otomasyon vergilerinin desteklenecek olmasidir.
Robot Fiyatinin Diismesi

Tablo 2°de diisen robot fiyatlar1 sonucunda denge degerlerinin se¢im sonuglarina gore
nasil sekilledigi gosterilmektedir. Tablo 2, robot fiyatlarinin teknolojik gelismelere
bagl distiigli bir durumda (¢ = 0.43 ve ¢ = 0.19) iktidarin hangi partiye ait
olduguna bagli olarak ortaya ¢ikan ekonomik degiskenleri karsilagtirmali olarak

sunmaktadir.

Yiiksek robot fiyati diizeyinde, her iki partinin politikalar1 arasinda tiretim ve gelir
dagilimi agisindan sinirli farkliliklar gézlenirken, diistik robot fiyati senaryosunda Parti
N'nin otomasyonu tegvik eden politikalar1 {iretim, kamu mali arz1 ve robot kullanimi1

iizerinde belirgin etkiler yaratmaktadir.
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Tablo 2. Robot Fiyatlar1 ve Genel Denge

Robot Fiyat1i=0.43 Robot Fiyat1i=0.19
Parti N Parti R Parti N Parti R
Kazanmasi Kazanmasi Kazanmasi Kazanmasi
Durumunda Durumunda Durumunda Durumunda
Y 0.17 0.16 0.22 0.16
G 0.022 0.025 0.028 0.0257
L, 0.18 0.18 0.18 0.18
Ly 0.14 0.14 0.14 0.14
R 0.037 0.0004 0.25 0
cr 0.08 0.09 0.05 0.091
Cn 0.2 0.19 0.26 0.19
Wy 0.29 0.32 0.19 0.33
Wn 0.72 0.68 0.94 0.68

Not. Y, toplam iiretimi; G, kamu mali arzini; L, ve L, sirasiyla rutin ve rutin olmayan isgiicii
miktarini; R, kullanilan robot sermayesini; ¢ ve ¢, sirastyla rutin ve rutin olmayan is¢ilerin
tilketimini; w, ve w, ise iicret seviyelerini ifade etmektedir. Degerler, modelde belirlenen
parametreler altinda denge ¢oziimiinden elde edilmistir.

Buna karsilik, Parti R'nin vergiye dayali politikalari, 6zellikle rutin isgilerin licret ve
tiiketimini korumakta, ancak otomasyon diizeyini ciddi bicimde sinirlamaktadir. Bu
sonuglar, siyasi tercihlerin otomasyonun yayginligi ve gelir dagilimi iizerindeki
etkilerini anlamada belirleyici oldugunu gostermektedir. Ayrica, diisiik robot fiyati
senaryosunda artan {iretkenlige ragmen tiiketim diizeylerindeki esitsizliklerin
derinlesmesi, teknolojik kazanimlarin farkli toplumsal gruplara asimetrik yansidigini
ortaya koymaktadir. Bu durum, siyasi partilerin temsil ettikleri se¢gmen gruplarmin
¢ikarlarina gore belirledikleri otomasyon politikalarinin hem etkinlik hem de adalet
acisindan farkli sonuglar dogurdugunu gostermektedir. Gergek hayatta robot fiyatlari
stirekli olarak diismektedir. Bu nedenle, demokratik ve rekabet¢i Wittman dengesinde,
tlim siyasi partilerin robotlara vergi koymay1 tercih edecegi bir esik robot fiyati (ve

belirli bir zaman noktas1) bulunmalidir.
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Sekil 2. Rekabet¢i Bir Ekonomide Robot Fiyatlarmin Politik Dengeye Etkisi

Kaynak: Yazarlarin kendi hesaplamalar1

Not. Robot iiretim maliyetinin bir fonksiyonu olarak Wittman dengesi (sol grafik). Robot
fiyatlarinin yilik %2 oraninda diistiiglinii varsayarak, denge politikalariin zamanin bir
fonksiyonu olarak evrimi (sag grafik).

Bu durum, Sekil 2’nin sol tarafindaki gorselde sunulmaktadir; burada her iki tarafin

denge robot politikalarini robot fiyatlarinin bir fonksiyonu olarak grafiklestiriyoruz.

Grafikten de goriilecegi lizere, robot fiyatlar: yliksek seviyelerdeyken her iki siyasi parti
de siibvansiyon politikasini tercih etmekte, ancak fiyatlar diistiik¢ce bu tercih giderek
azalarak yerini vergilendirmeye birakmaktadir. Robot fiyati ile robot vergileri arasinda
monoton negatif bir iligki bulunmaktadir. Sonug¢ olarak, robot fiyatlarinin, her iki
tarafin da denge stratejisi olarak robotlar1 vergilendirmeyi se¢gmesini saglamak igin
yaklasik olarak yar1 yartya diigmesi gerekmektedir. Guerreiro vd. (2022)’de oldugu gibi
robot fiyatlarindaki siirekli ve istikrarl diisiis goz oniine alindiginda, robot fiyatlariin
yilda %2 azaldigini varsayildiginda denge durumu zamana bagli olarak degismektedir.
Kiiresel ekonomi iginde ortaya ¢ikan gercek operasyonel robot stogunun 1990’larin
ortasindan bu yana bdylesi bir siirekli olarak azalan robot fiyat1 varsayimiyla ampirik

olarak tutarl sekilde hizla arttig1 bilinmektedir (Sekil 3).

Robot fiyatlarindaki azalma, digsal bir teknolojik geligme sonucunda artik tek bir
robotun daha az ¢ikt1 kullanilarak tiretilebilmesi anlamina gelmektedir. Aym sekilde,
robot arz denkleminde belirttigimiz iizere robotlar ithal ediliyorsa, bu durum teknolojik
gelismelerin etkisiyle fiyatlarinin diisecegi seklinde de yorumlanabilir. Bu azalmayi

asagidaki denklemle gosterebiliriz:
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Sekil 3. Diinya Robot Stogunun Zaman I¢indeki Degisimi
Kaynak: IFR dataset

¢ = oe~9 D), (16)

Burada ¢, baslangic robot fiyatini, z zamani temsil etmektedir. Baslangicta, z =1
aninda, robot fiyat1 ¢, ve varsayimimiz gercevesinde teknolojik gelisme hiz1 g =
0.02’dir . International Federation of Robotics (IFR) ‘in verilerine dayanan Sekil 3 bu

azalma varsayiminin gercekgiligine isaret etmektedir.

Sonug olarak, varsayimlarimiz altinda her iki siyasi partinin de se¢im stratejileri olarak
otomasyon siibvansiyonlarin1 zamanla terk edip, 40 yil sonra robot vergilerini
destekleyecegi goriilmektedir. Sekil 2’nin sag tarafinda sunulan grafik, bu gegisin
zamansal evrimini agik bigimde ortaya koymakta; 6zellikle Parti R’nin ¢ok daha hizli
bir sekilde vergi politikalarina yoneldigi dikkat ¢cekmektedir. Bu egilimin temel nedeni,
Parti R’nin temsil ettigi rutin iscilerin, robot fiyatlar1 azaldik¢a bu teknolojilerle
dogrudan rekabet etmek zorunda kalmalar1 ve bu nedenle robotlarin maliyetlerinin
artmasini saglayacak vergilendirme politikalarini tercih etmeleridir. Ayrica, iki siyasi
partinin robotlar1 siibvanse etme veya vergilendirme konusundaki se¢imleri agisindan
birbirine zi1t yonlerde stratejiler izledigi bir ara donem oldugunu da vurgulamak gerekir.
Bu ayrismanin temel nedeni, belirli bir robot fiyat araliginda iki parti arasinda ortaya
¢ikan asimetrik tesvik yapisidir. Robot fiyatlarinin orta diizeylerde seyrettigi bu gecis
doneminde, rutin iscileri temsil eden Parti R, se¢gmen grubunun ekonomik ¢ikarlarini

korumak amaciyla robotlara vergi uygulamayi tercih etmeye baslamaktadir. Zira bu
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is¢i grubu, ucuzlayan robot teknolojisi karsisinda dogrudan rekabet baskisi altindadir.
Buna karsilik, rutin olmayan isgileri temsil eden Parti N, ayn1 donemde hala robot
fiyatlarin1 goreceli olarak yiiksek bulmakta ve hem se¢im kazanma olasiligini artirmak
hem de temsil ettigi se¢gmen kitlesinin tiretimden aldig1 pay1 korumak i¢in siibvansiyon
stratejisini siirdiirmektedir. Ancak zaman iginde robot fiyatlar1 daha da diistiikce, Parti
N secimi kazanmak igin rekabet baskisi altinda kalarak stratejisini kademeli bigimde
degistirir ve siibvansiyondan vergilendirmeye dogru yonelmeye baslar. Bu dinamik
stireg, siyasi stratejilerin yalnizca sabit tercihlerin degil, degisen ekonomik kosullarin

da bir yansimasi oldugunu gostermektedir.

Daha once belirtildigi gibi, gelir vergisi orani t 'nin bir tercih degiskeni oldugunu
varsayarak, ¢cok boyutlu bir politika alan1 kullandik. Bununla birlikte, denge gelir
vergisi oranlarinin robot fiyatlarma karsi olduk¢a duyarsiz oldugu ve birbirlerine
nispeten yakin kaldig1 gézlemlenmektedir. Her bir ¢ degeri, yani robot {iretim maliyeti,
icin t*® = 16.66% ve sabit ¢ikmaktadir. Aym sekilde, ¢ = 0.43 icin t*¥ = 19.57%
ve ¢ =0.21 igin t*N =16.42% olarak hesaplanmaktadir. Bunun sebebi robot
vergisinin licretleri etkilemesindendir. Boylece robot vergilerinin {iretim girdilerinin

verimliliklerini etkiledigi goriilmektedir.?

Firmalar, kar maksimizasyonu yaptiklarinda robot vergisini dogrudan {iretim
maliyetlerine yansittiklar1 igin gelir vergisinin aksine, robot vergisinin iiretim {izerinde
belirleyici bir etkisi bulunmaktadir. Bu durum, siyasi partilerin gelir vergisi
politikalarinda nispeten daha istikrarli bir strateji izledigini ve otomasyon politikalarina
gore daha diisiik hassasiyet gosterdigini ortaya koymaktadir. Dolayisiyla, politik
farklilasmanin daha c¢ok robot vergisi/siibvansiyonu ekseninde yogunlastigi; gelir

vergisi alaninda ise gorece daha yakin tercihler olustugu goriilmektedir.
Takip Edecek Calismalar

Bu makaledeki varsayimlar, robot vergilendirmesinin politik ekonomisini agik ve
derinlemesine analiz etmek icin gereklidir ve dnemli ¢ikarimlar sunmaktadir. Ornegin,
modelde yer alan rutin ve rutin olmayan emek ayrimi farkli segmen gruplarmin
otomasyon politikasini nasil sekillendirebilecegini dogrudan incelememizi saglamistir.

Bu ayrim, otomasyonun toplumsal ve siyasal yansimalarini daha net kavrayabilmeye

3 Ek A’da iicretlerin (17) ve robotlarm (20) kapali formu sunulmustur.
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yoneli analitik bir sadelik sunmakta ve temsil ettikleri gruplar agisindan siyasi partilerin
politika tercihlerinin daha agik bigcimde analiz edilebilmesine olanak tanimaktadir.
Ancak, modelimizin digsal sabit ayriminin aksine, gelecekteki arastirmalar rutin ve
rutin olmayan isler arasindaki gegigleri igsellestirebilir ve c¢alisanlarin degisen
ekonomik kogullara yanit olarak yeni beceriler edinme siireglerini inceleyebilir. Boyle
bir yaklasim, mevcut modelin sundugu analitik cergeveyi genisleterek, iscilerin
otomasyon karsisindaki tepkilerini yalnizca statik tercih yapilariyla degil, ayni
zamanda dinamik beceri edinim siiregleriyle birlikte ele almayr miimkiin kilacaktir.
Boyle bir genisletme, Acemoglu ve Autor (2011) ile Guerreiro vd. (2022) tarafindan
onerilen dinamik modellerle tutarli ve beceri ediniminin, iggiicii piyasasindaki yeniden
dagilimin ve teknolojik gelismelerin birlikte nasil evrildigini gosterecek sekilde
olabilir. Ayrica, farkli segmen davranis ve gruplari da modele dahil edilebilir. Ornegin,
robot ireticileri kii¢iik burjuva smifi olarak modele dahil edilebilir (Roemer, s.251,
2001). Bdylece, iigiincii bir segmen grubunun dahil edilmesiyle bu grubun hangi sinifa

yakin durduguna bagli olarak se¢im sonuglarinin nasil degistigi analiz edilebilir.

Ek olarak, ampirik c¢aligmalar, otomasyon ile belirli sektdrlerde istihdam diizeyleri
arasinda olumsuz bir iligki oldugunu gostererek, teknolojinin isgiicii piyasalarmdaki
yerinden etme etkisini vurgulamaktadir (Acemoglu & Restrepo, 2020; Anelli, vd. 2021;
Im vd., 2019). Dogal olarak, teknolojik issizlik, kamusal mal iiretimine bir alternatif
veya tamamlayici olarak hizmet edebilecek evrensel temel gelir ETG gibi politikalar1

da giindeme getirmek yararl olabilir (6rn. Atolia vd., 2024).
Sonug¢

Bu caligma, serbest bir piyasa ckonomisinde demokratik siyasi rekabetin segim
sonuglar1 olarak robot vergileri veya siibvansiyonlar gerektirip gerektirmedigini analiz
etmektedir. Bu amaci gergeklestirmek igin, siyasi rekabet altinda bir genel denge
modeli gelistirdik. Modelimiz, otomasyonun rutin ¢alisanlart ikame ederken rutin
olmayan ¢aliganlarin verimliligini artirdigini ve bu nedenle robotlagsmanin bu iki grup
arasinda bir gikar ¢atigmasina yol agtigini varsaymaktadir. Iki siyasi partinin sirastyla
rutin ve rutin olmayan calisanlari temsil ettigini kabul ederek nicel bir analiz yaptik.
Analiz sonuglari, mevcut robot fiyatlarinin tiim siyasi partileri robot siibvansiyonlarini
desteklemeye yonlendirecek kadar yiiksek olduguna isaret etmektedir. Bu durum,

otomasyonun erken evresinde siyasi partiler arasinda gorece bir fikir birligi
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olusturabilecegini ve robotlarmn {iretim siirecine entegrasyonunun tesvik edilecegini
ortaya koymaktadir. Ancak, robotlarin su anda vergilendirilmesi olas1 goriinmese de
otomasyon maliyetlerindeki siirekli diigiis g6z Oniine alindiginda, modelimiz robot
kullanimmni vergilendirmenin siyasi diizlemde nasil kaginilmaz hale gelebilecegini
gostermektedir. Buna ek olarak, modelimiz robot vergisinin yani sira ¢alisanlar
iizerinde gelir vergisini de igeren ¢ok boyutlu bir politika modelidir. Bu sekilde siyasi
partilerin ayn1 anda birden fazla politika alaninda optimizasyon yapmasini gerektiren
daha ger¢ekgi bir ¢cergeve incelenmistir. Bununla birlikte sonu¢larimiz politika alaninin
¢ok boyutlu olmasmin temel bulgularimizi 6nemli dlciide degistirmedigini
gostermektedir. Bu durum, modelin altinda yatan iktisadi mekanizmalarin politik ortam
¢esitlendiginde dahi istikrarli bir sekilde ¢alistigini ortaya koymaktadir. Son olarak,
calisma yalnizca teknolojik doniisiimiin iktisadi sonuglarmi degil, ayn1 zamanda bu
doniisiimiin  siyasi rekabet mekanizmalar1 araciligiyla nasil yonlendirildigini ve

sekillendigini anlamamiza katki saglamaktadir.
Sorumluluk Beyani

Bu calismada etik kurul izni gerektiren bir durum bulunmamaktadir. Arastirma
herhangi bir kurum, kurulus veya proje tarafindan desteklenmemistir. Yazarlarin

herhangi bir ¢ikar ¢atigmast bulunmamaktadir.
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EkA.

Bu ek, tcretler, tikketim, isgiicii arzi, robot yayilimi ve kamu mali iiretimi denge

seviyelerini politika degiskenlerinin bir fonksiyonu olarak gostermektedir.

Dnk. (2)’de verilen iiretim teknolojisini dikkate aldigimizda, dnk. (3)’te tanimlanan kar
maksimizasyonu problemi, piyasa denge {licretlerinin politika degiskenlerinin bir

fonksiyonu olarak asagidaki bicimde belirlendigini gostermektedir:

wy =¢(1+1)andw, = aAﬁé_l, (a7
burada
_(1-wA (18)
F=tavos

Fayda fonksiyonu dnk. (4)’te verilmisti. Boylece, i = n,r i¢in tiiketim ve emek arzi
kararlarin1 maksimize eden fayda fonksiyonlar1 agagidaki gibidir:
1—t 1 (19)

¢ =——w'vel = .
Fol4w ! ol+vw

Dnk. (1)Hata! Basvuru kaynagi bulunamadi.’e gore robot fiyati p* = ¢ olarak, kar

maksimizasyonu asagidaki sonuglari verir:

nnﬁé —n, (20)

R* = ;
1+v M1y
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Dolayisiyla, dnk (7)’ye gore kamu mali arz1

n.tw;  n,tw, 1)
= R*
1+v 1+v +Te

G*

olmaktadir.
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