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Özet 

Bu çalışma, s.yas. rekabet.n robot verg.s. veya sübvans.yonu gerekt.r.p gerekt.rmed.ğ.n. anal.z 
etmekted.r. Bas.t b.r genel denge model. aracılığıyla, otomasyonun rut.n çalışanları .kame 
ederken, rut.n olmayan çalışanların ver.ml.l.ğ.n. artırdığını ve bu durumun toplumda s.yas. b.r 
çıkar çatışmasına neden olduğunu göster.yoruz. Bu çatışma sonucunda, farklı .şç. gruplarını 
tems.l eden .k. s.yas. part.n.n, seç.m. kazanmak ve kend. seçmenler.n.n faydasını maks.m.ze 
etmek amacıyla oyun teor.k b.r rekabete g.rd.ğ.n. anal.z ed.yoruz. Bu s.yas. yarışta, hem gel.r 
verg.s. hem de robot verg.s. pol.t.ka araçları kullanılıyor. N.cel anal.z.m.z, mevcut robot 
f.yatlarının yüksek olması neden.yle her .k. part.n.n de robot kullanımı .ç.n sübvans.yonları 
destekled.ğ.n. göstermekted.r. Ancak, teknoloj.k gel.şmeye bağlı olarak robot f.yatlarının 
zamanla düşmes.yle b.rl.kte, uzun vadede robot verg.s.n.n kaçınılmaz hale geleb.leceğ.n. ortaya 
koyuyoruz. Ayrıca, pol.t.ka alanının çok boyutlu olmasının, temel bulgularımız üzer.nde bel.rg.n 
b.r etk.s. olmadığını da tesp.t ed.yoruz. Çalışmamız, otomasyonun s.yas. süreçler ve karar alma 
mekan.zmaları üzer.ndek. etk.ler.n. anlamaya yönel.k l.teratüre katkı sağlamaktadır.  

Anahtar Kel-meler: Otomasyon, genel denge, s.yas. rekabet, robot verg.s.. 

JEL Kodu: D58, D72, C62, C70 
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Automat<on, Pol<t<cal Compet<t<on and Robot Taxat<on:  

An Econom<c Analys<s 

 

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: Automat.on, general equ.l.br.um, pol.t.cal compet.t.on, robot tax. 

JEL Code: D58, D72, C62, C70  
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G"r"ş 

21. yüzyıldak8 otomasyon devr8m8, 8kt8sat l8teratüründe öneml8 b8r yer ed8nm8ş ve 

robotların verg8lend8r8lmes8n8n 8kt8sad8 etk8nl8ğ8 8le sosyal refaha etk8ler8 gen8ş çapta 

tartışılmıştır (bkz. Gaste8ger & Prettner, 2022; Guerre8ro vd., 2022; Prettner & Strul8k, 

2020; Thuemmel, 2023; Ünveren vd., 2023). Bu çalışmalar, teknoloj8k 8lerlemen8n 

toplumsal ve ekonom8k yapıların üzer8ndek8 etk8ler8n8 anlamaya yönel8k artan 

akadem8k 8lg8n8n parçasıdır. Bu 8kt8sad8 açıdan kr8t8k b8r konudur çünkü hemen her 

ülkede emek gel8r8 verg8s8 olmasına rağmen h8çb8r ekonom8de robot verg8s8 yoktur 

(McK8nsey Global Inst8tute 2020, The Econom8st 2023).  Bu 8se verg8 ödeyen 8nsanlar 

8le verg8 ödemeyen robotlar arasında haksız b8r rekabet yaratmaktadır. Z8ra üret8m 

süreçler8nde 8nsanlar ve robotlar arasında artan 8kame 8l8şk8s8, emeğ8n rekabet gücünü 

zayıflatmakta ve g8derek artan 8kame sonucu azalan ücretler sebeb8yle, verg8 yükünün 

çalışanlar üzer8nde daha fazla baskı oluşturmaktadır. Olası b8r robot verg8s8, gelecekte 

otomasyon neden8yle ortaya çıkab8lecek verg8 gel8rler8ndek8 kayıpları telaf8 edeb8l8r ve 

kr8t8k öneme sah8p altyapı, araştırma ve eğ8t8m g8b8 kamu h8zmetler8n8n f8nansmanına 

katkı sağlayab8l8r (Kor8nek vd., 2021; Rub8n, 2020; Shome, 2022). Aks8 durumda, 

kamu h8zmetler8n8n sürdürüleb8l8rl8ğ8 tehl8keye g8reb8l8r ve toplumda verg8 adalet8 algısı 

daha da zayıflayab8l8r. Bu nedenle robot verg8s8n8n yalnızca ekonom8k etk8nl8k değ8l, 

aynı zamanda sosyal denge ve mal8 eş8tl8k açısından da değerlend8r8lmes8 

gerekmekted8r. 

Ancak l8teratürde göz ardı ed8len öneml8 b8r soru bulunmaktadır: S8yasetç8ler, robot 

verg8s8n8 endüstr8yel pol8t8kaların b8r aracı olarak kullanarak s8yas8 çıkarlarını 

maks8m8ze edeb8l8r m8? Daha genel b8r 8fadeyle, robot verg8s8 s8yas8 olarak rasyonel b8r 

pol8t8ka mıdır? Bu sorunun temel8nde, otomasyonun mav8 yakalı 8şç8ler8n 8st8hdamını 

8kame etmes8 ve bunun sonucunda ücretler8n düşmes8 yatmaktadır (bkz. Acemoglu & 

Restrepo, 2018; Acemoglu vd., 2023; Autor & Dorn, 2013; Graetz & M8chaels, 2018). 

Zamanla bu etk8, özell8kle düşük vasıflı 8şç8ler8n ekonom8k gücünde c8dd8 b8r erozyona 

yol açarak, bu kes8m8n s8yas8 talepler8n8 daha görünür hale get8reb8l8r. Öte yandan, 

otomasyonun beyaz yakalı çalışanlar üzer8ndek8 tamamlayıcı etk8s8 8se bu grubu robot 

teşv8kler8n8 destekleyen b8r seçmen bloğuna dönüştürmes8 beklen8r. Bu zıt yönlü etk8ler, 

seçmen terc8hler8n8n kutuplaşmasına ve s8yas8 part8ler8n bu ayrışmadan stratej8k olarak 

faydalanma arayışına yol açmakta; böylece 8k8 8şç8 grubu arasında 8kt8sad8 b8r çıkar 
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çatışması ortaya çıkmaktadır. Bu 8kt8sad8 çatışma 8se, demokrat8k süreçler aracılığıyla 

s8yas8 part8ler8n ben8msed8ğ8 pol8t8kalara yansımaktadır. Böylece, otomasyonun 

yarattığı üret8m sürec8ndek8 teknoloj8k dönüşüm yalnızca ekonom8k değ8l, aynı 

zamanda s8yas8 b8r mesele hal8ne gelmekted8r. Seçmen k8tles8n8n çıkarlarının 

farklılaşması, s8yas8 part8ler8n pol8t8ka setler8n8 yen8den tanımlamasına ve seç8m8 

kazanma olasılığını arttıracak stratej8lere yönelmes8ne neden olmaktadır. Özell8kle 

8şgücü p8yasasında otomasyon tarafından 8kame ed8len kes8mler8n artan hoşnutsuzluğu, 

bu grupları daha müdahalec8 veya korumacı pol8t8kaları savunan part8lere 

yönlend8reb8lmekte; buna karşılık otomasyondan fayda sağlayan seçmen grupları 8se 

daha p8yasa dostu ve teknoloj8 yanlısı pol8t8kaları destekleme eğ8l8m8nde olmaktadır. 

Bu nedenle, teknoloj8k dönüşüm s8yaset8, seçmen desteğ8n8 kazanmak amacıyla yen8 

pol8t8kalar üretmeye 8tecekt8r. 

Bu çalışmada, s8yas8 rekabet8n ve otomasyonun b8rl8kte değerlend8r8ld8ğ8, l8teratürdek8 

8lk teor8k genel denge model8n8 gel8şt8rd8k. Model8m8zde, üret8m sürec8nde yer alan 

8şgücünü tems8l eden 8k8 farklı türde 8şç8 bulunmaktadır: rut8n 8şlerde çalışanlar ve rut8n 

olmayan 8şlerde çalışanlar. Robotlar, teknoloj8k özell8kler8 gereğ8 rut8n 8şler8 yer8ne 

get8ren 8şç8lerle tam anlamıyla 8kame ed8leb8lecek n8tel8kte olup, bu 8şç8ler8n yer8n8 alma 

potans8yel8ne sah8pt8r. Öte yandan, rut8n olmayan 8şlerde çalışan 8şç8lerle robotlar 

arasında 8kame değ8l, tamamlayıcılık 8l8şk8s8 söz konusudur. Bu ayrım, otomasyonun 

yol açtığı teknoloj8k dönüşümün 8şgücü p8yasasında homojen b8r etk8 yaratmadığını, 

aks8ne as8metr8k sonuçlara neden olduğunu ve farklı 8şç8 grupları arasında bel8rg8n çıkar 

farklılıklarına yol açtığını ortaya koymaktadır. Modelde bu 8k8 8şç8 grubunun ekonom8k 

çıkarlarını tems8l eden 8k8 s8yas8 part8, demokrat8k seç8m sürec8ne katılmakta ve seç8m8 

kazanmak amacıyla kend8 seçmen tabanlarını hedefleyen pol8t8kalar gel8şt8rmekted8r. 

Her s8yas8 part8, tems8l ett8ğ8 grubun refahını artırmayı amaçlamakta ve bu doğrultuda 

otomasyonla 8lg8l8 pol8t8kalarını —robot verg8s8 ya da robot teşv8k8 g8b8— seç8m 

kampanyası kapsamında sunmaktadır. Bu pol8t8kaların 8çer8ğ8, seçmen davranışlarını 

ve dolayısıyla seç8m sonuçlarını doğrudan etk8leyen temel faktörlerden b8r8d8r. Bu 

noktada, part8ler8n seç8m stratej8ler8 yalnızca 8deoloj8k eğ8l8mler doğrultusunda değ8l, 

aynı zamanda toplumun farklı kes8mler8n8n ekonom8k beklent8ler8 ve çıkarları 

doğrultusunda şek8llenmekted8r. Robot verg8s8 uygulaması, kamu mallarının 

f8nansmanına doğrudan katkı sağlayan b8r araç olarak öne çıkarken, robot teşv8kler8 8se 
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üret8m mal8yetler8n8 düşürme potans8yel8 taşısa da kamu malı arzını azaltma g8b8 

olumsuz sonuçlar doğurab8lmekted8r. Seç8m sonuçlarına bağlı olarak, kazanan part8n8n 

uygulamaya koyduğu pol8t8kalar doğrultusunda, tüm ekonom8k aktörler rekabetç8 

p8yasa koşulları altında kend8 faydalarını opt8m8ze etmekted8r. Böylel8kle bu s8yas8 ve 

ekonom8k süreçler sadece terc8h ed8len pol8t8kaları değ8l, aynı zamanda üret8m yapısını, 

kaynak dağılımını ve uzun döneml8 ekonom8k dengeler8 de öneml8 ölçüde 

şek8llend8rmekted8r. 

Bu makalen8n 8lk ve en temel katkısı, teknoloj8k dönüşümün öneml8 b8r boyutu olan 

otomasyonun s8yas8 rekabet üzer8ndek8 etk8s8n8 teor8k b8r çerçevede anal8z etmekt8r. Bu 

anal8z, mevcut l8teratürdek8 yaklaşımlardan farklılaşarak, yalnızca 8kt8sad8 ver8ml8l8k 

odaklı değerlend8rmelerle sınırlı kalmamakta; aynı zamanda seç8m süreçler8, seçmen 

heterojenl8ğ8 ve part8 stratej8ler8 g8b8 pol8t8k 8kt8sat unsurlarını da kapsamlı b8r b8ç8mde 

ele almaktadır. L8teratürde yaygın olarak kullanılan yaklaşım, çoğunlukla hayırsever 

b8r sosyal planlamacının refahı maks8m8ze etmeye yönel8k kararlarını 8ncelemek 

üzer8ne kuruludur. Bu yaklaşım çerçeves8nde yapılan çalışmalar genell8kle robot 

verg8s8n8n ya da otomasyon pol8t8kalarının opt8mal düzey8n8 bel8rlemey8 hedeflem8ş ve 

anal8zler8n8 büyük ölçüde sosyal ver8ml8l8k kr8terler8ne dayandırmıştır. Oysa bu 

çalışmada, robot verg8s8 yalnızca tekn8k b8r pol8t8ka aracı olarak değ8l, aynı zamanda 

s8yas8 aktörler8n stratej8k terc8hler8yle şek8llenen b8r araç olarak ele alınmakta ve bu 

yönüyle farklı seçmen grupları arasındak8 çıkar çatışmalarının pol8t8kaya nasıl 

yansıdığı göster8lmekted8r. Öncek8 çalışmaların büyük b8r kısmı, otomasyonun sosyal 

refah üzer8ndek8 etk8ler8ne odaklanmış (örn. Adach8, 2024; Aum & Sh8n, 2024; Eden & 

Gaggl, 2020) ve bu etk8ler8 dengelemek amacıyla sosyal planlamacının bel8rled8ğ8 robot 

ve gel8r verg8s8 oranlarını anal8z etm8şt8r (örn. Ales vd., 2015; Hémous & Olsen, 2022; 

Schulz vd., 2022). Bu çalışmalar genell8kle part8ler arası rekabet8 dışlayarak, merkez8 

b8r otor8ten8n müdahales8 altında hang8 pol8t8ka b8leşenler8n8n en uygun sonuçları 

doğuracağını hesaplamaya çalışmıştır. Benzer şek8lde, yakın tar8hl8 ve öneml8 katkılar 

sunan Cost8not ve Wern8ng (2023) 8le Guerre8ro vd. (2022), otomasyonun neden olduğu 

ekonom8k denges8zl8kler8 g8dermek 8ç8n opt8mal verg8 s8stemler8n8 formel modeller 

aracılığıyla 8ncelem8ş ve bu s8stemler8n refah etk8ler8n8 ortaya koymuştur. Ancak bu 

yaklaşımlar, otomasyon pol8t8kalarının s8yas8 rekabet ortamında nasıl şek8llend8ğ8ne 

da8r soruları  cevapsız bırakmaktadır. Çalışmamız bu boşluğu doldurarak, s8yas8 
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part8ler8n rekabet ortamında seçmen terc8hler8 doğrultusunda nasıl stratej8ler 

gel8şt8rd8ğ8n8 ve bu stratej8ler8n verg8 pol8t8kalarını nasıl etk8led8ğ8n8 anal8z eden 8lk 

genel denge model8n8 sunmaktadır.  

Bununla b8rl8kte, sosyal ver8ml8l8k 8le seç8m rekabet8 arasındak8 yakın 8l8şk8y8 de 

vurgulamak gerek8r. İkt8sat pol8t8kalarının yalnızca etk8nl8k kr8terler8yle değ8l, aynı 

zamanda s8yas8 karar alma süreçler8yle şek8llend8ğ8 d8kkate alındığında, bu 8k8 alanın 

b8rl8kte ele alınması gerekl8l8ğ8 daha da bel8rg8n hale gelmekted8r. N8tek8m Atol8a vd. 

(2024), yapay zekâ ve robot8kte yaşanan gel8şmeler8n yarattığı dağılım etk8ler8nden 

hareketle, 8şç8ler8n otomasyona nasıl tepk8 vereceğ8n8 anal8z eden b8r görev temell8 

model sunmaktadır. Model, geleneksel teknoloj8k 8lerleme 8le otomasyonu b8rb8r8nden 

ayırarak, otomasyonun uzun vadede emek payını her durumda azalttığını ve bu nedenle 

dağılımsal kaygıları haklı çıkardığını göstermekted8r. Çalışma kapsamında, çoğunluk 

oyu kuralı altında 8şç8lere kısm8 b8r evrensel temel gel8r (ETG) sağlanması seçeneğ8 de 

değerlend8r8lm8şt8r. Elde ed8len sonuçlara göre, uzun vadede 8şç8ler8n refahını 

maks8m8ze eden pol8t8ka, sermayen8n 8şgücüne kıyasla daha yüksek oranda 

verg8lend8r8lmes8n8 ve bu verg8lerle f8nanse ed8len b8r ETG s8stem8n8n ben8msenmes8n8 

8çermekted8r. Ancak, ABD ekonom8s8 üzer8nden yapılan n8cel anal8z, geç8ş sürec8nde 

8şç8ler açısından sermaye verg8ler8n8n azaltılması ve transferler8n sınırlı tutulmasının 

daha uygun olduğunu ortaya koymaktadır. Buna rağmen, bu pol8t8kanın 8şç8lere 

sağladığı refah artışı oldukça sınırlı kalmakta (%0.7 tüket8m eşdeğer8 refah kazanımı), 

oysa g8r8ş8mc8ler8n elde ett8ğ8 refah artışı %21.6 düzey8nded8r. Bu durum, 8şç8ler8n 

sermaye verg8s8 8nd8r8m8nden elde ett8ğ8 faydanın g8rş8mc8ler8n elde ett8ğ8 kazançlara 

kıyasla çok düşük olduğnu göstermekted8r. Atol8a vd. (2024)’ün yaklaşımı, 8şç8 

merkezl8 pol8t8ka tasarımına öneml8 katkılar sunmakla b8rl8kte, homojen b8r 8şç8 

grubunu esas almakta ve s8yas8 rekabet8 yalnızca bas8t çoğunluk oyu mekan8zmasıyla 

modelleyerek, 8şç8ler8n çıkarlarını yansıtacak b8r verg8 pol8t8kasının uygulanacağını 

varsaymaktadır. Bu 8se, gerçek dünyadak8 seçmen heterojenl8ğ8n8 ve s8yas8 stratej8 

farklılıklarını yeter8nce yansıtmaktan uzaktır. Bu konuyla 8l8şk8l8 ancak yaklaşımı farklı 

olan b8r l8teratür, sermaye verg8lend8rmes8n8n pol8t8k 8kt8sadını, seçmen terc8hler8, oy 

verme davranışları ve s8yas8 part8ler8n stratej8k kararları çerçeves8nde 8ncelem8şt8r. Bu 

kapsamda, Persson ve Tabell8n8 (1994), Farh8 ve Wern8ng (2008), Acemoglu vd. (2010) 

ve Farh8 vd. (2012) g8b8 çalışmalarda, gel8r ve sermaye verg8ler8n8n s8yas8 süreçler 
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8çer8s8nde nasıl şek8llend8ğ8, hang8 koşullarda yen8den dağıtımın mümkün olduğu ve bu 

sürec8n ekonom8k dengeyle nasıl etk8leş8m 8ç8nde olduğu s8stemat8k olarak ele 

alınmıştır. Ancak bu l8teratür de genell8kle otomasyon g8b8 teknoloj8k şokların yol açtığı 

yen8 türden sermaye b8r8k8m b8ç8mler8n8 (örneğ8n robot sermayes8) ve bu gel8şmeler8n 

s8yas8 yansımalarını doğrudan anal8z etmemekted8r. 

Ancak bu çalışmalar, tüm çalışanlar üzer8nde poz8t8f etk8 yaratan geleneksel sermaye 

kavramına dayanmaktadır. Dolayısıyla, sermaye verg8lend8rmes8n8n pol8t8k ekonom8s8 

l8teratürü, otomasyonun (robotlar, yapay zeka vb.) s8yas8 part8lerle olan etk8leş8m8ne 

da8r yeterl8 b8r kavrayış sunmamaktadır. Buna karşılık, bu çalışmada robotların rut8n ve 

rut8n olmayan 8şç8ler arasında b8r çıkar çatışması yarattığını öne sürüyoruz. Çünkü 

modelde robotlar, rut8n 8şler8 üstlenen 8şç8ler8n yer8n8 alırken, rut8n olmayan 8şç8ler8n 

ver8ml8l8ğ8n8 artırmaktadır.1 

Anal8z sonuçlarına göre, rak8p s8yas8 part8ler robot f8yatları düşük olduğunda robot 

verg8s8n8, yüksek olduğunda 8se robot teşv8k8n8 destekleme eğ8l8m8nde olmaktadır. 

Zaman 8ç8nde robot f8yatlarının sürekl8 düşeceğ8 göz önüne alındığında, bu bulgu 

robotların en8nde sonunda verg8ye tab8 tutulacağı şekl8nde yorumlanab8l8r. Bu durum, 

s8yas8 rekabet d8nam8kler8 ve ekonom8k pol8t8kalar açısından öneml8 sonuçlar 

doğurmaktadır.  

Bu sonuçları ele almak 8ç8n, model8m8z8 bel8rl8 amp8r8k değerler8 hedefleyecek şek8lde 

kal8bre ett8k. Ayrıca, anal8z8m8z8 yalnızca robot verg8s8 ve sübvans8yonları 8le sınırlı 

tutmayıp, emek gel8r8 verg8s8n8 de 8çeren çok boyutlu pol8t8ka alanlarına gen8şleterek 

model8m8z8 zeng8nleşt8rd8k.  

Anal8z sonuçları, robotların hâlâ n8speten pahalı olduğunu göstermekte, bu da tüm 

s8yas8 part8ler8 denge stratej8s8 olarak robot sübvans8yonlarını terc8h etmeye 

yöneltmekted8r. Başka b8r dey8şle, gerçek dünyadak8 robot f8yatları, mav8 yakalı 8şler8 

otomasyondan korumak 8ç8n hâlâ yeter8nce yüksek sev8yeded8r ve bu durum, robot 

sübvans8yonlarını uygulanab8l8r b8r s8yas8 stratej8 hâl8ne get8rmekted8r. 

 

 
1 Atolia vd. (2024) sermaye vergilendirmesini kapsamlı bir şekilde analiz ettikten sonra, robotlaşmaya da değiniyor. 
Ancak otomasyon analizleri oldukça kısa, muhtemelen robotların optimum vergi oranlarını değiştirmemesi 
nedeniyle, bunu "dengede robot vergisi yok" şeklinde yorumluyorlar. 
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Otomasyonun seç8m sonuçları üzer8ndek8 etk8s8, Im vd. (2019), Casell8 vd. (2020) ve 

Anell8 vd. (2021) tarafından da kapsamlı b8ç8mde anal8z ed8lm8şt8r. Bu çalışmaların 

ortak noktası, otomasyonun 8şgücü p8yasasında yarattığı yapısal değ8ş8mler8n, özell8kle 

düşük vasıflı 8şç8ler ve 8ş kaybı r8sk8 altındak8 gruplar arasında popül8st part8lere 

yönel8m8 artıran b8r faktör olduğunu ortaya koymalarıdır. Popül8st l8derler8n ve 

part8ler8n ekonom8k karar alma süreçler8nde kısa vadel8 s8yas8 kazançları ön planda 

tuttuğu ve bunun orta vadede makroekonom8k denges8zl8klere yol açtığı çeş8tl8 

çalışmalarla ortaya konmuştur (bkz. Funke vd. 2023). Bu durum, s8yas8 stratej8ler8n 

ekonom8k yapı üzer8nde kalıcı etk8ler yaratab8leceğ8n8 ve oy kazanma mot8vasyonunun 

pol8t8ka bel8rleme süreçler8ne yön verd8ğ8n8 göstermekted8r. Ancak söz konusu 

çalışmalar, tamamen amp8r8k yöntemler çerçeves8nde gerçekleşt8r8lm8ş olup, b8reysel 

seçmen davranışlarını açıklamaya odaklanmakta; s8yas8 part8ler arasındak8 stratej8k 

etk8leş8m8, pol8t8ka bel8rleme süreçler8n8 ve çok boyutlu s8yas8 rekabet d8nam8kler8n8 

anal8z kapsamının dışında bırakmaktadır. Bu nedenle, otomasyonun s8yas8 s8stem 

üzer8ndek8 etk8ler8n8 daha bütüncül b8r şek8lde anlamak 8ç8n yalnızca seçmen 

terc8hler8ne değ8l, aynı zamanda part8ler8n bu terc8hler8 nasıl şek8llend8rd8ğ8ne, tems8l 

ett8kler8 gruplar doğrultusunda nasıl stratej8ler gel8şt8rd8ğ8ne de odaklanan teor8k 

modellere 8ht8yaç vardır. 

Buna yaklaşımla, her s8yas8 part8n8n toplumun bel8rl8 b8r kes8m8n8, rut8n veya rut8n 

olmayan 8şç8ler8 tems8l ett8ğ8n8 varsayarak s8yas8 rekabet8 kes8n b8r çerçeve 8ç8nde 

modellemektey8z. Spes8f8k olarak, her part8n8n amacı, tems8l ett8ğ8 seçmenler8n 

beklenen faydasını maks8m8ze etmekt8r. Dolayısıyla, s8yas8 part8ler8n karar alma 

süreçler8nde hem pragmat8zm (yan8 seç8m8 kazanma olasılığı) hem de 8deoloj8 (yan8 

kend8 seçmen grubunun çıkarlarını savunma) rol oynamaktadır. Bu yaklaşım, W8ttman 

model8 olarak adlandırılmaktadır. Standart b8r alternat8f olarak, s8yas8 part8ler8n 

8deoloj8k kaygılardan bağımsız olarak yalnızca göreve gelmey8 hedefled8ğ8 ve tamamen 

pragmat8k mot8vasyonlarla hareket ett8ğ8 Downs model8 akla gel8r. Ancak, s8yas8 

part8ler8n gel8r verg8s8 ve robot pol8t8kası stratej8ler8n8 bel8rled8ğ8 n8cel anal8z8m8zde, 

part8ler8n çok boyutlu stratej8lere sah8p olduğunu varsaymaktayız. Bu durumda, yan8 

çoklu pol8t8kanın varlığında, Downs denges8n8n var olmadığı b8l8nmekted8r.  

Çok boyutlu pol8t8ka alanlarına da8r bazı araştırmalar; 8kl8m değ8ş8kl8ğ8 (Battagl8n8 & 

Harstad, 2020), göçmen karşıtlığı (Ales8na vd., 2021) ve  gel8r eş8ts8zl8ğ8 (Iversen & 
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Sosk8ce, 2006) g8b8 çeş8tl8 alanlarda part8ler8n nasıl stratej8k dengeler oluşturduğunu 

araştırmışlardır. Ayrıca, part8 8ç8 fraks8yonların da 8deoloj8 ve pragmat8zm denges8n8 

şek8llend8rd8ğ8, stratej8 bel8rleme süreçler8nde öneml8 rol oynadığı görülmekted8r 

(Bardhan & Mookherjee, 2000). Böylece çalışmamız çok boyutlu pol8t8ka alanını s8yas8 

rekabet model8yle b8rleşt8rerek l8teratüre hem teor8k hem de uygulamalı b8r katkı 

sunmaktadır. 

Makalen8n organ8zasyonu şu şek8lde devam etmekted8r. B8r sonrak8 bölümde, 

otomasyon ve pol8t8ka terc8hler8n8 8çeren bas8t b8r genel denge model8n8 tanıtıyoruz ve 

sonra otomasyon pol8t8kasının bel8rlenmes8n8 endojen8ze etmek amacıyla s8yas8 

rekabet8 modele dah8l ed8yoruz. 

S8mülasyon sonuçları, Bölüm 3’te sunulmaktadır. Bölüm 4’te, potans8yel gelecek 

araştırma alanlarını tartıştıktan sonra çalışmamızı sonuç bölümüyle tamamlıyoruz. 

Model 

Bu bölümde, robotların dah8l olduğu b8r genel denge çerçeves8nde s8yas8 rekabet8 anal8z 

ed8yoruz. Bu temel model, rekabetç8 p8yasalara odaklanmaktadır. Otomasyonu ve robot 

verg8ler8n8 tartışmadan önce, ekonom8k çerçevey8 tanımlayarak başlayalım. 

Ekonom&k çerçeve 

Temel modelde, f8rmaların kârlarını maks8m8ze etmek amacıyla bas8t b8r doğrusal robot 

üret8m teknoloj8s8 kullanarak robot arz ett8ğ8n8 varsayıyoruz. Dolayıyla, robot üret8c8s8 

f8rma  

 max(𝜌𝑅 − 𝜙𝑅),  (1) 

problem8n8 çözmekted8r. Burada 𝜌 robot f8yatı, 𝑅  robot üret8m8 ve 𝜙 n8ha8 çıktının ne 

kadarıyla b8r tane robot üret8leb8leceğ8n8 göstermekted8r. Bu sebeple 𝜙𝑅 8se 𝑅 kadar 

robotun maliyeti anlamına gelmektedir. Tam rekabet altında kar maksimizasyonu 

işlemi sonucunda, 𝜙 aynı zamanda marjinal maliyettir ve fiyata eşit çıkmaktadır	(𝜌 =

𝜙). Ayrıca, f8rmaların robotu 8thal ett8ğ8n8 ve  𝜙’n8n bunun mal8yet8 olduğunu da 

düşüneb8l8r8z. 

Autor vd. (2003)’y8 tak8ben, n8ha8 tüket8m malı teknoloj8s8 
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 𝑌 = 𝐴(𝐿! + 𝑅)"#$𝐿%&  , (2) 

 

şekl8nded8r. Burada  𝐿! ve 𝐿% sırasıyla rut8n ve rut8n olmayan 8şgücü 8st8hdamını, 𝑅 8se 

üret8mde kullanılan robot m8ktarını 8fade etmekted8r. Dolayısıyla, n8ha8 malı üreten 

tems8l8 rekabetç8 f8rma  

 max(𝑌 − 𝑤!𝐿! −𝑤%𝐿% − 𝜌(1 + 𝜏)𝑅) (3) 

maks8m8zasyon problem8n8  denklem (2) kısıt alarak çözer ve (𝑌, 𝐿! , 𝐿%, 𝑅) 

değ8şkenler8n8 opt8mal şek8lde seçer. N8ha8 tüket8m malının f8yatı 1’e normal8ze 

ed8lm8şt8r. Yukarıdak8 opt8m8zasyon problem8ne a8t b8r8nc8 sıra koşulları 8se Ek A’da 

ver8lm8şt8r. Burada 𝜏 poz8t8f 8se robot verg8s8n8 tems8l etmekted8r. Elbette −1 ≤ 𝜏 ≤ 0 

da geçerl8 b8r durumdur. Bu aralık 8se robotların sübvanse ed8lmes8ne karşılık 

gelmekted8r. Acemoglu ve Restrepo (2018) tarafından gel8şt8r8len ve l8teratürde standart 

hale gelen yaklaşıma göre, Guerre8ro vd. (2022) tarafından göster8ld8ğ8 üzere, bu 

teknoloj8k spes8f8kasyonun der8n kökenler8 görev tabanlı üret8m yapısına 

dayanmaktadır. Tüket8c8 tarafına geçt8ğ8m8zde, her 8şç8 ya rut8n ya da rut8n olmayan 8ş 

yapab8lme becer8s8ne sah8pt8r. Rut8n ve rut8n olmayan 8şç8ler8n nüfus 8ç8ndek8 oranları 

sırasıyla 𝑛! ve 𝑛% 8le göster8lmekte, ve 𝑛! > 𝑛%. B8reyler8n fayda fonks8yonu 

 𝑢(𝑐' , 𝑙' , 𝐺) = 𝑐'(1 − 𝑙')(𝐺) (4) 

olmak üzere " rut8n  r ve rut8n olmayan n emek türler8n8 8fade etmekted8r. Her b8rey 

n8ha8 mal (c) ve  kamu malından (G) fayda sağlarken çalışma saatler8nden  (𝑙 ∈ [0,1]) 

negat8f fayda elde etmekted8r. Terc8h parametreler8 𝜂 ∈ (0,1) ve 	𝜈 > 0 8se sab8tt8r. 

Her 𝑖 b8rey8 

 𝑐' ≤ (1 − 𝑡)𝑤'𝑙'  , (5) 

b8ç8m8ndek8 bütçe kısıtı altında faydasını maks8m8ze etmekted8r: Burada 𝑤', " 8şç8s8n8n 

ücret düzey8 ve t herkes 8ç8n aynı olan sab8t gel8r verg8s8n8 göstermekted8r. Ayrıca, 

maks8m8zasyon sırasında b8rey yalnızca kend8 seç8m değ8şkenler8n8 (𝑐' , 𝑙') üzerinde 
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karar sahibidir bu sebeple kamusal mal düzeyi (G) dışsal b8r değ8şkend8r. Fayda 

maks8m8zasyonu sonucunda opt8mal emek arzı 

 𝑙∗ = 𝑙' = 1/(1 + 𝑣),  (6) 

olarak elde ed8l8r. Dolayısıyla, emek arzı her 8şgücü t8p8 8ç8nde aynı ve sab8tt8r.  

Hükümet aşağıdak8 bütçe kısıtı altında kamu malı üretmekted8r:  

 𝐺 ≤ 𝑛!𝑡𝑤!𝑙! + 𝑛%𝑡𝑤%𝑙% + 𝜏𝜙𝑅.  (7) 

Burada 𝑛', 𝑖 8şç8s8n8n toplam çalışanlar 8ç8ndek8 oranı demekt8r.  

Böylece, hükümet8n gel8rler8 hem robotlardan hem de tüm çalışanların gel8rler8nden 

alınan verg8lerden elde ed8lmekted8r. P8yasa denge koşulu, hane halkının opt8m8zasyon 

problem8n8n, f8rmaların kar maks8m8zasyonunun ve hükümet8n bütçe kısıtının 

çözüldüğü durumda sağlanır. 

Bu ekonom8de reel GSYH 

  𝑌 = 𝑛!𝑐! + 𝑛%𝑐% + 𝐺 + 𝜙𝑅  (8) 

şekl8nde yazılab8l8r. Aynı şek8lde emek p8yasası denges8 emek arzının talebe eş8t olması 

koşuludur. Bu sebeple 𝑖 işinde çalışan oranıyla 𝑛', bireyin fayda maksimizasyonundan 

gelen sabit emek arzı çarpımı dengede bize aynı zamanda 𝑖 işi için emek talebini verir. 

Bu çerçevede dengede toplam emek, her  𝑖 = 𝑟, 𝑛 8ç8n, 

 𝐿' = 𝑛'𝑙'  (9) 

olacaktır. Bu bel8rlemeler ışığında, yukarıdak8 denklemler8 (1-9) eşzamanlı çözerek 

p8yasa denge değerler8n8 pol8t8ka b8leşen8 𝜃 = (𝜏, 𝑡)’n8n b8r fonks8yonu olarak 

hesaplayab8l8r8z. Sonuçlar Ek A’da yer almaktadır. Böylece, f8rmaların ve tüket8c8ler8n 

seç8m sonuçlarını ver8 olarak kabul ed8p kararlarını aldıkları ekonom8k aşamayı 

tamamlamış bulunmaktayız. Bundan sonra, pol8t8ka 8k8l8s8n8 (𝜏, 𝑡) bel8rleyen seç8m 

sonuçlarını endojen hale get8rmek amacıyla s8yas8 rekabet aşamasına geç8yoruz. 
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S&yas& Rekabet 

Ş8md8ye kadar anal8z8m8z8n odak noktası olan robot verg8s8n8 (𝜏) eksojen kabul ett8k. 𝜏 

ve 𝑡 parameterler8n8 endojen8ze etmek 8ç8n W8ttman s8yas8 rekabet model8n8 

kullanacağız. Modelde 8k8 tane s8yas8 part8 bulunmakta ve bunlar 𝑅 ve 𝑁 olarak 

adlandırılmaktadır. 𝑅 part8s8 rut8n 8şç8ler8n çıkarlarını savunurken, 𝑁 part8s8 rut8n 

olmayan 8şç8ler8 tems8l etmekted8r. Pol8t8ka uzayı 𝑇 ⊂ ℝ+
, 	olarak bel8rlend8ğ8nde 𝜃- ≔

(𝜏-, 𝑡-) ∈ 𝑇 Part8 𝐽’n8n, 𝐽 = 𝑁, 𝑅, pol8t8ka terc8hler8n8 göstermekted8r..  

W8ttman s8yas8 rekabet model8ne göre, part8 𝑅 ve 𝑁 'n8n terc8hler8n8 tems8l eden von 

Neumann–Morgenstern fayda fonks8yonları aşağıdak8 denklemlerle 8fade ed8l8r: 

 𝑉.(𝜃. , 𝜃/) = Π(𝜃. , 𝜃/)𝑣!(𝜃.) + Q1 − Π(𝜃. , 𝜃/)R𝑣!(𝜃/) , (10) 

 𝑉/(𝜃. , 𝜃/) = Π(𝜃. , 𝜃/)𝑣%(𝜃.) + Q1 − Π(𝜃. , 𝜃/)R𝑣%(𝜃/).   (11) 

Burada П, 𝑅 Part8s8n8n seç8m8 kazanma olasılığı ve 𝑣!,	𝑣%	 rut8n ve rut8n olmayan 

8şç8ler8n koşullu fayda fonks8yonlarıdır. Yukarıdak8 denklemler8n her part8n8n 𝐽 =

𝑅,𝑁’n8n tems8l ett8ğ8 seçmen gruplarının beklenen faydası olduğunu hatırlatalım. 

W8ttman model8nde her part8 8ç8n 𝐽 = 𝑅,𝑁 rak8b8n pol8t8kasını ver8 alarak (Nash 

H8potez8) 𝑉-(𝜃. , 𝜃/)’y8 maks8m8ze etmek 8ç8n 𝜃-’y8 seçt8ğ8 varsayılır. Matemat8ksel 

olarak: 

Tanım 1: W8ttmann denges8 her 𝐽 = 𝑁, 𝑅 8ç8n aşağıdak8 koşulu sağlayan b8r pol8t8ka 

8k8l8s8 A 𝜃∗- = (𝜏∗-, 𝑡∗-) şekl8nde tanımlanır: 

𝑉.(𝜃∗. , 𝜃∗/) ≥ 𝑉.(𝜃. , 𝜃∗/)	her	𝜃. ∈ 𝑇, 

𝑉/(𝜃∗. , 𝜃∗/) ≥ 𝑉.(𝜃∗. , 𝜃/)	her	𝜃/ ∈ 𝑇. 

𝑉- yukarıdak8 dnk. (10) ve (11)’de tanımlanmıştır. 

W8ttman model8 yer8ne, s8yas8 rekabet 8ç8n klas8k b8r alternat8f, 8k8 s8yas8 part8 veya 

adayın herhang8 b8r 8deoloj8k eğ8l8m olmaksızın yalnızca seç8m kazanma olasılığını 

maks8m8ze etmeye çalıştığı Downs model8d8r. Ancak, çok boyutlu pol8t8ka terc8hler8 

Downs8an denges8n8n varlığını engellemekted8r. Bu nedenle, pol8t8ka alanının çok 

boyutlu olduğu n8cel anal8z8m8ze geçt8ğ8m8zde, Downs model8 mevcut çerçevede 

doğası gereğ8 uygulanamaz hale gelmekted8r. 
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Dahası, tek boyutlu stratej8 alanında b8le, temel Downs h8potez8n8 (yan8 part8ler8n 

yalnızca 8kt8darı kazanmayı amaçladıkları varsayımını) gerçekç8 bulmuyoruz. Gerçek 

dünyadak8 s8yas8 part8ler, yalnızca seç8m kazanma hedef8yle hareket etmemekte, aynı 

zamanda 8deoloj8k mot8vasyonlara da yönelmekted8rler. 

W8ttman model8nde, s8yas8 part8ler8n hedefler8 hem 8deoloj8k hem de pragmat8k 

mot8vasyonları 8çermekted8r. W8ttman rekabet8 altında, s8yas8 part8ler seç8m zafer8 

olasılığını Π′yi doğrudan hedef fonks8yonlarına dah8l ett8kler8 8ç8n, Downs model8ne 

benzer şek8lde kısmen pragmat8kt8rler. İdeoloj8k mot8vasyon 8se, part8ler8n tems8l 

ett8kler8 seçmen gruplarının dolaylı faydaları aracılığıyla modele yansıtılmaktadır. Bu 

özell8k, model8 çok boyutlu ve kutuplaşmış s8yaset ortamına daha uygun hâle 

get8rmekted8r. 

W8ttman model8n8n b8r d8ğer öneml8 özell8ğ8, s8yas8 part8ler8n dengede aynı stratej8ler8 

seçmemes8d8r. Bu bağlamda, W8ttman model8n8n sunduğu pol8t8ka farklılığını, 

Downs8an denges8n8n (eğer mevcutsa) medyan seçmen sonucuna kıyasla daha gerçekç8 

buluyoruz. Ancak, W8ttman model8 bu özell8ğe yalnızca seç8m bel8rs8zl8ğ8 h8potez8 

altında sah8pt8r. Bu nedenle, pol8t8ka farklılığını garant8 altına almak amacıyla W8ttman 

model8ne bel8rs8zl8ğ8 entegre etmek gerekmekted8r. 

Bel8rs8zl8k h8potez8, model8m8zdek8 pol8t8ka parametreler8 dışında kalan seç8mlerle 

8lg8l8 başka faktörler8n de rol oynadığı f8kr8n8 de öneml8 ölçüde kapsamaktadır (bkz. 

Roemer, s. 50, 2001). Bu nedenle, seç8mlerdek8 bel8rs8zl8ğ8n, burada açıkça 

modellenmeyen ancak pol8t8k süreçler8 etk8leyen göç, ırk, d8n g8b8 d8ğer faktörler8n 

etk8ler8n8 yakalamaya yönel8k olduğu düşünüleb8l8r. 

Ş8md8, modelde bel8rs8zl8ğ8 oluşturan olasılık fonks8yonu Π’y8 sonlu bel8rs8zl8k türünü 

kullanarak tanımlıyoruz. Bu amaçla Roemer, (2001, s.47-51) tarafında ayrıntılı olarak 

açıklanan adımları tak8p edeceğ8z. Dolayısıyla, 8lk önce 

 𝑓(𝑏) = (1 − 𝑏)/(1 + 𝑏), (12) 

tanımını yapalım. D8kkat ed8l8rse, monotn8k şek8lde azalan bu fonks8yon 
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𝑓(0) = 1, 𝑓(1) = 0, 𝑓(∞) = −1, 

𝑓 ^
1
𝑥` = −𝑓(𝑥) 

şekl8ndek8 s8metr8 özell8kler8n8 sağlamaktadır. Roemer (2001, s.47) tarafından bu 

s8metr8 özell8kler8n8 sağlayan bas8t b8r fonks8yon olduğu 8ç8n aşağıda dnk (13) 8le 

tanımlanan 8fade terc8h ed8lm8şt8r. Bu çerçevede öncel8kle 

 
𝑎' = 𝑛'𝑓 b

𝑣'(𝜃/)
𝑣'(𝜃.)c 

(13) 

tanımını yapalım. D8kkat ed8lecek olursa 𝑣' daha önce tanımlanmış olan dolaylı fayda 

fonksiyonu ve 𝑛' ise 𝑖 tipi işçi sayısıdır. Eğer 𝜖 = (𝜖", 𝜖,) birim çember üzerinde 

tekdüze (uniform) şekilde dağılmış rastlantısal vektör değerli bir değişken ise  

П(𝜃. , 𝜃/) = Pr[𝜖"𝑎" + 𝜖,𝑎,], 

olarak 8fade ed8leb8lecekt8r (Roemer, 2001, s.49). B8r8m çember üzer8nde dağılan b8r 

𝜖 = (𝜖", 𝜖,) raslantısal değişken yerine birim kare üzerinde de aynı işlem yapılabilirdi. 

Ancak birim karenin köşelerine gelindiğinde özel olarak dikkat edilmesi gereken 

türevsel sorunlar ortaya çıkacağı için b8r8m çember varsayımı terc8h ed8lm8şt8r.  Bu 

noktada tr8gonometr8k fonks8yonların tanımından hareketle yukarıda verd8ğ8m8z R 

part8s8n8n seç8m8 kazanma olasılığının aynı zamanda 

 П(𝜃. , 𝜃/) = 1 − ,
0
arctan i− $!

$"
j , (	𝜋 = 3,14…) (14) 

8fades8ne denk olduğu göster8leb8l8r. Burada𝑛', 𝑖 = 𝑟, 𝑛 t8p8ndek8 emeğ8n 

popülasyondak8 ağırlığını 8fade ederken 𝑣' ise 𝑖 t8p8ndek8 8şç8n8n dolaylı fayda 

fonks8yonudur.  

Çok Boyutlu N"cel Anal"z 

Bu kısımda model8 kal8bre ed8yoruz. Amacımız, robotların her 8k8 tarafın denge 

stratej8ler8 olarak robot sübvans8yonlarını (verg8ler8) desteklemek 8ç8n gerçekten 

yeter8nce pahalı (ucuz) olup olmadığını görmekt8r. Bu amaçla, model8m8z8 gen8şlet8p 

zeng8nleşt8r8yoruz. İlk olarak, stratej8 alanının çok boyutlu olduğunu varsayarak 
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başlıyoruz. Bu, her 8k8 part8n8n de gel8r verg8s8 oranlarını seç8m pol8t8kası stratej8ler8n8n 

b8r parçası olarak kullandığını varsaymak anlamına gelmekted8r. 

Model8m8z8n n8cel anal8z8n8 yapmak 8ç8n, parametreler 8ç8n temel değerler8 aşağıdak8 

g8b8 bel8rl8yoruz: 

(𝐴, 𝑛! , 𝑛%, 𝜙, 𝜃, 𝜈, 𝑎) = (1, 0.56, 0.44, 0.43, 0.2, 2, 0.62). (15) 

Toplam faktör verimliliğini ifade eden 𝐴 = 1 olarak normalize edilmiştir. Guerre8ro 

vd. (2022) çalışmasını tak8p ederek demograf8k değ8şkenler8 ABD 8ç8n kabul gören 

(𝑛! , 𝑛%) = (0.56, 0.44) olarak bel8rl8yoruz. Robot üret8m mal8yet8 𝜙 = 0.43, ve y8ne 

Guerre8ro vd. (2022) 8le aynıdır. Yazarlar bu değer8, 1988–2017 yılları arasında 

ABD'dek8 rut8n ve rut8n olmayan meslekler8n payı 8le ücret pr8m8 ver8ler8n8 kullanarak 

hesaplamıştır. Opt8mal gel8r verg8s8-GSYH oranının yaklaşık %16 olmasını sağlamak 

8ç8n 𝜃 = 0.2 olarak bel8rl8yoruz. Bu değer, ABD'de devlet harcamalarının toplam 

tüket8me oranı olan 0,19’a yakın b8r sev8yede olacak şek8lde seç8lm8şt8r.  

Kal8brasyon çalışmalarında yaygın olarak kullanıldığı şek8lde, [0,1] aralığında değerler 

alan 8ş gücü arzını 1/3 olarak bel8rlemek hedeflend8ğ8 8ç8n 𝜈 = 2 alınacaktır. Rut8n 

olmayan çalışanlar 8le rut8n çalışanlar arasındak8 ücret oranının 2:1 olmasını sağlamak 

8ç8n 𝑎 = 0.62 olarak alınacaktır. Bu hedef ABD’de ün8vers8te mezunu 8şç8ler 8le l8se 

veya daha düşük eğ8t8m sev8yes8ne sah8p 8şç8ler8n görecel8 ücretler8ne 8l8şk8n amp8r8k 

gözlemlerden türet8lm8şt8r. 

Sonuçlar Tablo 1’de yer almaktadır. Bu sonuçlar, her 8k8 s8yas8 part8n8n de öneml8 

ölçüde robot sübvans8yonlarını (yan8 negat8f verg8ler8) destekleyen kampanyalar 

yürüteceğ8n8 ortaya koymaktadır. Bu nedenle, seç8m8 hang8 part8 kazanırsa kazansın, 

robotlar %20 8la %35 arasında b8r oranda sübvanse ed8lecekt8r. Şek8l 1, bu dengey8 

s8yas8 part8ler8n kayıtsızlık eğr8ler8 üzer8nde görselleşt8rmekted8r. 
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Tablo 1. Wittman Dengesi 

 Robot pol.t.kası Gel.r Verg.s. 

Pol.t.ka 𝜏! 𝜏" 𝑡! 𝑡" 

Denge -23.85% -32.62% 16.66% 19.57% 

Not. Rekabetç. b.r ekonom.de W.ttman denges. (bkz. Tanım 1), Denklem (15)'te ver.len temel 
parametre değerler. kullanılarak hesaplanmıştır. Görselleşt.rme .ç.n Şek.l 1’e bakınız. 
 

 
Şek-l 1. W.ttman Denges. 

Kaynak: Yazarların kend. hesaplamaları 

Not. W.ttman denges., her s.yas. part.n.n amaç fonks.yonunun kayıtsızlık eğr.ler. üzer.nde 
bel.rlenen denge noktasıdır. Sayısal değerler .ç.n Tablo 1’e bakınız. 
 

Dolayısıyla, Guerre8ro vd. (2022) tarafından 8ncelenen robot f8yatları, model8m8zde 

tüm s8yas8 part8ler8 otomasyonu sübvanse etmey8 desteklemeye 8kna edecek kadar 

yüksek sev8yeded8r. 

Pek8, rut8n 8şç8ler neden otomasyonun kend8ler8n8 8kame etmes8ne sebep olan b8r 

pol8t8kaya oy vers8nler? Cevap, robot sübvans8yonlarının rut8n olmayan çalışanların 

üretkenl8ğ8n8 artırması ve bu çalışanların gel8rler8nden toplanan verg8ler aracılığıyla 

kamu gel8rler8n8 yükseltmes8d8r.2 

 
2 Ek A. Denklem 17, 18 ve 21’de bu ilişki görülmektedir. 
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Bu durumu daha detaylı olarak açıklamak gerek8rse, b8r8nc8 sıra koşulları çözüldükten 

sonra (bkn. Ek A), rut8n olmayan ücretler (𝑤%) 8le robot verg8lend8rmes8 arasında ters 

yönlü b8r 8l8şk8 çıkmaktadır. Yan8 robot verg8s8 yer8ne robot sübvans8yonu uygulandığı 

b8r seç8m sonucunda rut8n olmayan 8şç8ler8n gel8rler8 artacak ve bu gruptan elde ed8len 

gel8r verg8s8yle kamu malı sağlanacaktır. Bu durum, rut8n çalışanların daha yüksek 

sev8yede kamu malı tüketeb8lmes8n8 sağlayarak dolaylı olarak robot 

sübvans8yonlarından faydalanmalarına olanak tanıyacaktır. Ayrıca, rut8n 8şç8ler8 tems8l 

eden part8, yalnızca seçmenler8n8n çıkarlarını gözetmekle kalmayıp aynı zamanda 

seç8m8 kazanmayı da hedeflemekted8r. Robot f8yatları hâlâ yüksekken b8r robot verg8s8 

talep etmek, seç8m kazanma olasılığını azaltab8leceğ8nden, part8 bu r8sk8 almak 

8stemeyecekt8r. Yan8, robotlar görece pahalı olduğu sürece rut8n 8şç8ler8n otomasyon 

tarafından 8kame ed8lme tehd8d8 ortadan kalkar. Dolayısıyla, model8m8z çok net b8r 

tahm8nde bulunmaktadır: Robot f8yatları, robotların verg8lend8r8l8p 

verg8lend8r8lmeyeceğ8n8 veya sübvanse ed8l8p ed8lmeyeceğ8n8 doğrudan 

bel8rlemekted8r. Bununla b8rl8kte, otomasyonu desteklemen8n yalnızca geç8c8 b8r durum 

olab8leceğ8n8 söyleyeb8l8r8z. Bunun neden8, robotların yeter8nce ucuz hale gelmes8 

durumunda, dengede yalnızca otomasyon verg8ler8n8n desteklenecek olmasıdır.  

Robot F&yatının Düşmes&  

Tablo 2’de düşen robot f8yatları sonucunda denge değerler8n8n seç8m sonuçlarına göre 

nasıl şek8lled8ğ8 göster8lmekted8r. Tablo 2, robot f8yatlarının teknoloj8k gel8şmelere 

bağlı düştüğü b8r durumda (𝜙 = 0.43  ve 𝜙 = 0.19) 8kt8darın hang8 part8ye a8t 

olduğuna bağlı olarak  ortaya çıkan ekonom8k değ8şkenler8 karşılaştırmalı olarak 

sunmaktadır. 

Yüksek robot f8yatı düzey8nde, her 8k8 part8n8n pol8t8kaları arasında üret8m ve gel8r 

dağılımı açısından sınırlı farklılıklar gözlen8rken, düşük robot f8yatı senaryosunda Part8 

N'n8n otomasyonu teşv8k eden pol8t8kaları üret8m, kamu malı arzı ve robot kullanımı 

üzer8nde bel8rg8n etk8ler yaratmaktadır. 
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Tablo 2. Robot Fiyatları ve Genel Denge  

  Robot F-yatı=0.43 Robot F-yatı=0.19 

  

Part- N 
Kazanması 
Durumunda 

Part- R 
Kazanması 
Durumunda 

Part- N 
Kazanması 
Durumunda 

Part- R 
Kazanması 
Durumunda 

Y 0.17 0.16 0.22 0.16 
G 0.022 0.025 0.028 0.0257 
Lr 0.18 0.18 0.18 0.18 
Ln 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 
wr 0.29 0.32 0.19 0.33 
wn 0.72 0.68 0.94 0.68 

Not. Y, toplam üret.m.; G, kamu malı arzını; Lr ve Ln sırasıyla rut.n ve rut.n olmayan .şgücü 
m.ktarını; R, kullanılan robot sermayes.n.; cr ve cn sırasıyla rut.n ve rut.n olmayan .şç.ler.n 
tüket.m.n.; wr ve wn .se ücret sev.yeler.n. .fade etmekted.r. Değerler, modelde bel.rlenen 
parametreler altında denge çözümünden elde ed.lm.şt.r. 
 

Buna karşılık, Part8 R'n8n verg8ye dayalı pol8t8kaları, özell8kle rut8n 8şç8ler8n ücret ve 

tüket8m8n8 korumakta, ancak otomasyon düzey8n8 c8dd8 b8ç8mde sınırlamaktadır. Bu 

sonuçlar, s8yas8 terc8hler8n otomasyonun yaygınlığı ve gel8r dağılımı üzer8ndek8 

etk8ler8n8 anlamada bel8rley8c8 olduğunu göstermekted8r. Ayrıca, düşük robot f8yatı 

senaryosunda artan üretkenl8ğe rağmen tüket8m düzeyler8ndek8 eş8ts8zl8kler8n 

der8nleşmes8, teknoloj8k kazanımların farklı toplumsal gruplara as8metr8k yansıdığını 

ortaya koymaktadır. Bu durum, s8yas8 part8ler8n tems8l ett8kler8 seçmen gruplarının 

çıkarlarına göre bel8rled8kler8 otomasyon pol8t8kalarının hem etk8nl8k hem de adalet 

açısından farklı sonuçlar doğurduğunu göstermekted8r. Gerçek hayatta robot f8yatları 

sürekl8 olarak düşmekted8r. Bu nedenle, demokrat8k ve rekabetç8 W8ttman denges8nde, 

tüm s8yas8 part8ler8n robotlara verg8 koymayı terc8h edeceğ8 b8r eş8k robot f8yatı (ve 

bel8rl8 b8r zaman noktası) bulunmalıdır. 
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Şek-l 2. Rekabetç. B.r Ekonom.de Robot F.yatlarının Pol.t.k Dengeye Etk.s. 

Kaynak: Yazarların kend. hesaplamaları 

Not. Robot üret.m mal.yet.n.n b.r fonks.yonu olarak W.ttman denges. (sol graf.k). Robot 
f.yatlarının yıllık %2 oranında düştüğünü varsayarak, denge pol.t.kalarının zamanın b.r 
fonks.yonu olarak evr.m. (sağ graf.k). 
 

Bu durum, Şek8l 2’n8n sol tarafındak8 görselde sunulmaktadır; burada her 8k8 tarafın 

denge robot pol8t8kalarını robot f8yatlarının b8r fonks8yonu olarak graf8kleşt8r8yoruz.  

Graf8kten de görüleceğ8 üzere, robot f8yatları yüksek sev8yelerdeyken her 8k8 s8yas8 part8 

de sübvans8yon pol8t8kasını terc8h etmekte, ancak f8yatlar düştükçe bu terc8h g8derek 

azalarak yer8n8 verg8lend8rmeye bırakmaktadır. Robot f8yatı 8le robot verg8ler8 arasında 

monoton negat8f b8r 8l8şk8 bulunmaktadır. Sonuç olarak, robot f8yatlarının, her 8k8 

tarafın da denge stratej8s8 olarak robotları verg8lend8rmey8 seçmes8n8 sağlamak 8ç8n 

yaklaşık olarak yarı yarıya düşmes8 gerekmekted8r. Guerre8ro vd. (2022)’de olduğu g8b8 

robot f8yatlarındak8 sürekl8 ve 8st8krarlı düşüş göz önüne alındığında, robot f8yatlarının 

yılda %2 azaldığını varsayıldığında denge durumu zamana bağlı olarak değ8şmekted8r. 

Küresel ekonom8 8ç8nde ortaya çıkan gerçek operasyonel robot stoğunun 1990’ların 

ortasından bu yana böyles8 b8r sürekl8 olarak azalan robot f8yatı varsayımıyla amp8r8k 

olarak tutarlı şek8lde hızla arttığı b8l8nmekted8r (Şek8l 3).  

Robot f8yatlarındak8 azalma, dışsal b8r teknoloj8k gel8şme sonucunda artık tek b8r 

robotun daha az çıktı kullanılarak üret8leb8lmes8 anlamına gelmekted8r. Aynı şek8lde, 

robot arz denklem8nde bel8rtt8ğ8m8z üzere robotlar 8thal ed8l8yorsa, bu durum teknoloj8k 

gel8şmeler8n etk8s8yle f8yatlarının düşeceğ8 şekl8nde de yorumlanab8l8r. Bu azalmayı 

aşağıdak8 denklemle göstereb8l8r8z: 
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Şek-l 3. Dünya Robot Stoğunun Zaman İç.ndek. Değ.ş.m. 

Kaynak: IFR dataset 

𝜙 = 𝜙1𝑒#2	(5#"), (16) 

Burada 𝜙1 başlangıç robot fiyatını,  𝑧 zamanı tems8l etmekted8r. Başlangıçta, 𝑧 = 1 

anında,  robot f8yatı 𝜙1	ve varsayımımız çerçeves8nde teknoloj8k gel8şme hızı 𝑔 =

0.02’d8r . Internat8onal Federat8on of Robot8cs (IFR) ‘8n ver8ler8ne dayanan Şek8l 3 bu 

azalma varsayımının gerçekç8l8ğ8ne 8şaret etmekted8r. 

Sonuç olarak, varsayımlarımız altında her 8k8 s8yas8 part8n8n de seç8m stratej8ler8 olarak 

otomasyon sübvans8yonlarını zamanla terk ed8p, 40 yıl sonra robot verg8ler8n8 

destekleyeceğ8 görülmekted8r. Şek8l 2’n8n sağ tarafında sunulan graf8k, bu geç8ş8n 

zamansal evr8m8n8 açık b8ç8mde ortaya koymakta; özell8kle Part8 R’n8n çok daha hızlı 

b8r şek8lde verg8 pol8t8kalarına yöneld8ğ8 d8kkat çekmekted8r. Bu eğ8l8m8n temel neden8, 

Part8 R’n8n tems8l ett8ğ8 rut8n 8şç8ler8n, robot f8yatları azaldıkça bu teknoloj8lerle 

doğrudan rekabet etmek zorunda kalmaları ve bu nedenle robotların mal8yetler8n8n 

artmasını sağlayacak verg8lend8rme pol8t8kalarını terc8h etmeler8d8r. Ayrıca, 8k8 s8yas8 

part8n8n robotları sübvanse etme veya verg8lend8rme konusundak8 seç8mler8 açısından 

b8rb8r8ne zıt yönlerde stratej8ler 8zled8ğ8 b8r ara dönem olduğunu da vurgulamak gerek8r. 

Bu ayrışmanın temel nedeni, belirli bir robot fiyat aralığında iki parti arasında ortaya 

çıkan asimetrik teşvik yapısıdır. Robot fiyatlarının orta düzeylerde seyrettiği bu geçiş 

döneminde, rutin işçileri temsil eden Parti R, seçmen grubunun ekonomik çıkarlarını 

korumak amacıyla robotlara vergi uygulamayı tercih etmeye başlamaktadır. Zira bu 



 469 

işçi grubu, ucuzlayan robot teknolojisi karşısında doğrudan rekabet baskısı altındadır. 

Buna karşılık, rutin olmayan işçileri temsil eden Parti N, aynı dönemde hâlâ robot 

fiyatlarını göreceli olarak yüksek bulmakta ve hem seçim kazanma olasılığını artırmak 

hem de temsil ettiği seçmen kitlesinin üretimden aldığı payı korumak için sübvansiyon 

stratejisini sürdürmektedir. Ancak zaman içinde robot fiyatları daha da düştükçe, Parti 

N seçimi kazanmak için rekabet baskısı altında kalarak stratejisini kademeli biçimde 

değiştirir ve sübvansiyondan vergilendirmeye doğru yönelmeye başlar. Bu dinamik 

süreç, siyasi stratejilerin yalnızca sabit tercihlerin değil, değişen ekonomik koşulların 

da bir yansıması olduğunu göstermektedir. 

Daha önce bel8rt8ld8ğ8 g8b8, gel8r verg8s8 oranı 𝑡 'n8n b8r terc8h değ8şken8 olduğunu 

varsayarak, çok boyutlu b8r pol8t8ka alanı kullandık. Bununla b8rl8kte, denge gel8r 

verg8s8 oranlarının robot f8yatlarına karşı oldukça duyarsız olduğu ve b8rb8rler8ne 

n8speten yakın kaldığı gözlemlenmekted8r. Her b8r 𝜙 değer8, yan8 robot üret8m mal8yet8, 

8ç8n 𝑡∗. = 16.66% ve sab8t çıkmaktadır. Aynı şek8lde, 𝜙 = 0.43 8ç8n 𝑡∗/ = 19.57% 

ve 𝜙 = 0.21 8ç8n 𝑡∗/ = 16.42% olarak hesaplanmaktadır. Bunun sebeb8 robot 

verg8s8n8n ücretler8 etk8lemes8ndend8r. Böylece robot verg8ler8n8n üret8m g8rd8ler8n8n 

ver8ml8l8kler8n8 etk8led8ğ8 görülmekted8r.3 

F8rmalar, kâr maks8m8zasyonu yaptıklarında robot verg8s8n8 doğrudan üret8m 

mal8yetler8ne yansıttıkları 8ç8n gel8r verg8s8n8n aks8ne, robot verg8s8n8n üret8m üzer8nde 

bel8rley8c8 b8r etk8s8 bulunmaktadır. Bu durum, s8yas8 part8ler8n gel8r verg8s8 

pol8t8kalarında n8speten daha 8st8krarlı b8r stratej8 8zled8ğ8n8 ve otomasyon pol8t8kalarına 

göre daha düşük hassas8yet gösterd8ğ8n8 ortaya koymaktadır. Dolayısıyla, pol8t8k 

farklılaşmanın daha çok robot verg8s8/sübvans8yonu eksen8nde yoğunlaştığı; gel8r 

verg8s8 alanında 8se görece daha yakın terc8hler oluştuğu görülmekted8r. 

Tak"p Edecek Çalışmalar 

Bu makaledek8 varsayımlar, robot verg8lend8rmes8n8n pol8t8k ekonom8s8n8 açık ve 

der8nlemes8ne anal8z etmek 8ç8n gerekl8d8r ve öneml8 çıkarımlar sunmaktadır. Örneğ8n, 

modelde yer alan rut8n ve rut8n olmayan emek ayrımı farklı seçmen gruplarının 

otomasyon pol8t8kasını nasıl şek8llend8reb8leceğ8n8 doğrudan 8ncelemem8z8 sağlamıştır. 

Bu ayrım, otomasyonun toplumsal ve s8yasal yansımalarını daha net kavrayab8lmeye 

 
3 Ek A’da ücretlerin (17) ve robotların (20) kapalı formu sunulmuştur. 
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yönel8 anal8t8k b8r sadel8k sunmakta ve tems8l ett8kler8 gruplar açısından s8yas8 part8ler8n 

pol8t8ka terc8hler8n8n daha açık b8ç8mde anal8z ed8leb8lmes8ne olanak tanımaktadır. 

Ancak, model8m8z8n dışsal sab8t ayrımının aks8ne, gelecektek8 araştırmalar rut8n ve 

rut8n olmayan 8şler arasındak8 geç8şler8 8çselleşt8reb8l8r ve çalışanların değ8şen 

ekonom8k koşullara yanıt olarak yen8 becer8ler ed8nme süreçler8n8 8nceleyeb8l8r. Böyle 

b8r yaklaşım, mevcut model8n sunduğu anal8t8k çerçevey8 gen8şleterek, 8şç8ler8n 

otomasyon karşısındak8 tepk8ler8n8 yalnızca stat8k terc8h yapılarıyla değ8l, aynı 

zamanda d8nam8k becer8 ed8n8m süreçler8yle b8rl8kte ele almayı mümkün kılacaktır. 

Böyle b8r gen8şletme, Acemoglu ve Autor (2011) 8le Guerre8ro vd. (2022) tarafından 

öner8len d8nam8k modellerle tutarlı ve becer8 ed8n8m8n8n, 8şgücü p8yasasındak8 yen8den 

dağılımın ve teknoloj8k gel8şmeler8n b8rl8kte nasıl evr8ld8ğ8n8 gösterecek şek8lde 

olab8l8r. Ayrıca, farklı seçmen davranış ve grupları da modele dah8l ed8leb8l8r. Örneğ8n, 

robot üret8c8ler8 küçük burjuva sınıfı olarak modele dah8l ed8leb8l8r (Roemer, s.251, 

2001).  Böylece, üçüncü b8r seçmen grubunun dah8l ed8lmes8yle bu grubun hang8 sınıfa 

yakın durduğuna bağlı olarak seç8m sonuçlarının nasıl değ8şt8ğ8 anal8z ed8leb8l8r. 

Ek olarak, amp8r8k çalışmalar, otomasyon 8le bel8rl8 sektörlerde 8st8hdam düzeyler8 

arasında olumsuz b8r 8l8şk8 olduğunu göstererek, teknoloj8n8n 8şgücü p8yasalarındak8 

yer8nden etme etk8s8n8 vurgulamaktadır (Acemoglu & Restrepo, 2020; Anell8, vd. 2021; 

Im vd., 2019). Doğal olarak, teknoloj8k 8şs8zl8k, kamusal mal üret8m8ne b8r alternat8f 

veya tamamlayıcı olarak h8zmet edeb8lecek evrensel temel gel8r ETG g8b8 pol8t8kaları 

da gündeme get8rmek yararlı olab8l8r (örn. Atol8a vd., 2024). 

Sonuç 

Bu çalışma, serbest b8r p8yasa ekonom8s8nde demokrat8k s8yas8 rekabet8n seç8m 

sonuçları olarak robot verg8ler8 veya sübvans8yonları gerekt8r8p gerekt8rmed8ğ8n8 anal8z 

etmekted8r. Bu amacı gerçekleşt8rmek 8ç8n, s8yas8 rekabet altında b8r genel denge 

model8 gel8şt8rd8k. Model8m8z, otomasyonun rut8n çalışanları 8kame ederken rut8n 

olmayan çalışanların ver8ml8l8ğ8n8 artırdığını ve bu nedenle robotlaşmanın bu 8k8 grup 

arasında b8r çıkar çatışmasına yol açtığını varsaymaktadır. İk8 s8yas8 part8n8n sırasıyla 

rut8n ve rut8n olmayan çalışanları tems8l ett8ğ8n8 kabul ederek n8cel b8r anal8z yaptık. 

Anal8z sonuçları, mevcut robot f8yatlarının tüm s8yas8 part8ler8 robot sübvans8yonlarını 

desteklemeye yönlend8recek kadar yüksek olduğuna 8şaret etmekted8r. Bu durum, 

otomasyonun erken evres8nde s8yas8 part8ler arasında görece b8r f8k8r b8rl8ğ8 
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oluşturab8leceğ8n8 ve robotların üret8m sürec8ne entegrasyonunun teşv8k ed8leceğ8n8 

ortaya koymaktadır. Ancak, robotların şu anda verg8lend8r8lmes8 olası görünmese de 

otomasyon mal8yetler8ndek8 sürekl8 düşüş göz önüne alındığında, model8m8z robot 

kullanımını verg8lend8rmen8n s8yas8 düzlemde nasıl kaçınılmaz hale geleb8leceğ8n8 

göstermekted8r. Buna ek olarak, model8m8z robot verg8s8n8n yanı sıra çalışanlar 

üzer8nde gel8r verg8s8n8 de 8çeren çok boyutlu b8r pol8t8ka model8d8r. Bu şek8lde s8yas8 

part8ler8n aynı anda b8rden fazla pol8t8ka alanında opt8m8zasyon yapmasını gerekt8ren 

daha gerçekç8 b8r çerçeve 8ncelenm8şt8r.  Bununla b8rl8kte sonuçlarımız pol8t8ka alanının 

çok boyutlu olmasının temel bulgularımızı öneml8 ölçüde değ8şt8rmed8ğ8n8 

göstermekted8r. Bu durum, model8n altında yatan 8kt8sad8 mekan8zmaların pol8t8k ortam 

çeş8tlend8ğ8nde dah8 8st8krarlı b8r şek8lde çalıştığını ortaya koymaktadır. Son olarak, 

çalışma yalnızca teknoloj8k dönüşümün 8kt8sad8 sonuçlarını değ8l, aynı zamanda bu 

dönüşümün s8yas8 rekabet mekan8zmaları aracılığıyla nasıl yönlend8r8ld8ğ8n8 ve 

şek8llend8ğ8n8 anlamamıza katkı sağlamaktadır. 

Sorumluluk Beyanı  

Bu çalışmada et8k kurul 8zn8 gerekt8ren b8r durum bulunmamaktadır. Araştırma 

herhang8 b8r kurum, kuruluş veya proje tarafından desteklenmem8şt8r. Yazarların 

herhang8 b8r çıkar çatışması bulunmamaktadır.  
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Ek A.  

Bu ek, ücretler, tüket8m, 8şgücü arzı, robot yayılımı ve kamu malı üret8m8 denge 

sev8yeler8n8 pol8t8ka değ8şkenler8n8n b8r fonks8yonu olarak göstermekted8r.  

Dnk. (2)’de ver8len üret8m teknoloj8s8n8 d8kkate aldığımızda, dnk. (3)’te tanımlanan kâr 

maks8m8zasyonu problem8, p8yasa denge ücretler8n8n pol8t8ka değ8şkenler8n8n b8r 

fonks8yonu olarak aşağıdak8 b8ç8mde bel8rlend8ğ8n8 göstermekted8r: 

 𝑤!∗ = 𝜙(1 + 𝜏)	and	𝑤%∗ = 𝛼𝐴𝛽
"
&#", (17) 

burada 

𝛽 ≔
(1 − 𝛼)𝐴
(1 + 𝜏)𝜙. 

(18) 

Fayda fonks8yonu dnk. (4)’te ver8lm8şt8. Böylece, 𝑖 = 𝑛, 𝑟 8ç8n tüket8m ve emek arzı 

kararlarını maks8m8ze eden fayda fonks8yonları aşağıdak8 g8b8d8r: 

 𝑐'∗ =
1 − 𝑡
1 + 𝑣𝑤'

∗	ve	𝑙'∗ =
1

1 + 𝑣. 
(19) 

Dnk.  (1)Hata! Başvuru kaynağı bulunamadı.’e göre robot f8yatı 𝜌∗ = 𝜙 olarak, kar 

maks8m8zasyonu aşağıdak8 sonuçları ver8r: 

 
𝑅∗ =

𝑛%𝛽
"
& − 𝑛!
1 + 𝑣 		ve	𝐿'∗ =

𝑛'
1 + 𝑣 	for	𝑖 = 𝑛, 𝑟. 

(20) 

 

 

https://doi.org/10.1016/j.jmacro.2023.103561


 476 

Dolayısıyla, dnk  (7)’ye göre kamu malı arzı 

 𝐺∗ =
𝑛!𝑡𝑤!∗

1 + 𝜈 +
𝑛%𝑡𝑤%∗

1 + 𝜈 + 𝜏𝜙𝑅
∗ 

(21) 

olmaktadır. 


