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In this thesis, the intended use and the high-level operating principle of robotic
process automation or RPA were explained. The history and recent financial
growth were also touched upon.

The goal of this thesis is to educate parties interested in robotic process automa-
tion about its benefits, features and possibilities. On top of that, the aim is to pro-
vide an example on what kind of phases the development process includes and
how it would be executed in practice.

In the project, more in-depth information was given about different methods as to
how an RPA process could be implemented and what are their pros and cons.
Some insight about the documentation that is often created during the implemen-
tation of a process is also offered.

As an additional study to this thesis, it would be interesting to explore the possi-
bilities of third-party reporting and management software, such as Microsoft
Power Bl or RPA Supervisor alongside the actual RPA software that is being
used. The use of these software could bring notable benefits and increase trans-
parency between the traditional and the digital workers.
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1 JOHDANTO

Taman opinnaytetyon aiheeseen tutustuminen ja aiheen rajaus on tehty yhteis-
tydssa Eetu Lahtisen kanssa. Alun perin opinnaytetydmme oli tarkoitus toteuttaa
kokonaisuudessaan paritydna, mutta paadyimme tekemaan erilliset kirjalliset
opinnaytetyot aikataulullisten hankaluuksien seurauksena. ldea opinnaytetyolle
syntyi, kun paasimme tyoskentelemaan taysipaivaisesti ohjelmistorobotiikan pa-

rissa.

Ohjelmistorobotiikka eli RPA on suhteellisen yksinkertainen automatisoimistapa,
jolla pystytaan jaljittelemaan ihmisen syotetta digitaalisissa jarjestelmissa. Lahi-
vuosina RPA on kuitenkin kehittynyt kayttamaan monimutkaisempiakin teknolo-
gioita, kuten koneoppimista ja muita tekoalyn osa-alueita. Ohjelmistorobotiikka
on hyvin tehokas tapa automatisoida suuria tapausvolyymeja sisaltavia yksitoik-

koisia prosesseja.

Ohjelmistorobotiikka on yha tuore teknologia — kehitysta on 2010-luvun jalkim-
maisella puoliskolla tapahtunut huomattavasti ja se nakyy myos ohjelmistorobo-
tiilkan suosion nousuna. Uusia RPA-ohjelmistoja on myds kehitetty ja kehitetaan
edelleen, kun yha useampi yritys paattaa automatisoida rutiininomaisia tyotehta-

vidan ja taman seurauksena RPA tydllistaa yha suurempia maaria asiantuntijoita.

Tassa opinnaytetyossa tarkastellaan yleisesti ohjelmistorobotiikan mahdollisuuk-
sia, hyotyja ja mahdollisia haittoja [&hinna liiketoiminnan nakokulmasta. Tyossa
selvitetddn miten ohjelmistorobotiikkaprosessit eli niin sanotut digitaaliset tyonte-
kijat kaytannossa toimivat, milla tavalla ne kehitetaan alusta loppuun ja minka-
laista tyOpanosta se vaatii RPA-ratkaisun tarjoajalta kuin myos automatisoinnin

vastaanottavalta osapuolelta.



2 OHJELMISTOROBOTIIKKA

Lyhenne RPA tulee englannin kielen sanoista Robotic Process Automation, joka
kaannetaan suomeksi yleensa ohjelmistorobotiikaksi. RPA:ta kaytetaan rutiinin-
omaisien ja toistuvien digitaalisten prosessien automatisointiin, joita tehdaan suu-

ria maaria manuaalisesti.

2.1 Mita on RPA?

Ohjelmistorobotiikkaa voidaan hyddyntaa monella eri tapaa. Manuaalisia proses-
seja voidaan automatisoida taysin tai osittain — taysin automatisoitavat prosessit
eivat kuitenkaan saa sisaltdaa ihmisen harkintaa vaativaa paatoksentekoa. Kai-
kelle taytyy olla hyvin selvasti maaritellyt sdannat, jotta prosessi voidaan automa-
tisoida kayttaen ainoastaan RPA:ta. On kuitenkin mahdollista tehda prosesseja,
joissa ihminenkin on manuaalisesti mukana tyoskennellen yhdessa robotin

kanssa. Tallaista automaatiotapaa kutsutaan nimella Human in the Loop (HIL).

RPA:n valttikortti varsinkin sen alkutaipaleilla oli sen tapa hyddyntaa automati-
sointiin samaa kayttoliittymaa, mita inmistyontekijakin kayttaa. Talloin se olisi asi-
akkaalle mahdollisimman yksinkertaista, eika heidan tarvitsisi muuttaa mitaan ro-
botin suorittaakseen tehtavansa. Nain ollen myds kohdejarjestelmat voivat olla
mita vain, eika automatisoitavat prosessit rajoitu vain sellaisiin ohjelmiin tai jar-
jestelmiin, jotka ovat tehty automatisointi mielessa pitaen. Nykypaivana kuitenkin
ohjelmistorobotiikkaa toteutetaan myds muilla tavoilla, kuten ohjelmointirajapin-

tojen kautta.

Ohjelmistorobotiikan yhteydessa puhutaan yleensa roboteista ja tama voi olla
hammentavaa henkildlle, jolle RPA on konseptina uusi. Kun tassa yhteydessa
puhutaan robotista, tarkoitetaan nimenomaan automaatiota, joka toimii jonkin oh-
jelmistorobotiikkatyOkalun kautta. Robotti tassa asiayhteydessa tarkoittaa vain
ns. "digitaalista tydvoimaa”.



2.1.1 Selitys RPA:n toiminnasta

Ohjelmistorobotiikka-automaatiot koostuvat prosessi- ja objektitasoista. Objek-
teissa rakennetaan yksittaisia toimintoja, joita hyodynnetaan prosessitasolla ha-
lutun lopputuloksen saavuttamiseksi. Esimerkki objektitason toiminnosta voisi
olla jonkin elementin, kuten napin, klikkaaminen. Syyt prosessi- ja objektitasoon
jakoon ovat yksinkertaistaminen ja uudelleenkayton mahdollistaminen. Tassa

opinnaytetyossa kaikki esitellyt esimerkit ovat Blue Prism -ohjelmistosta.

Kaaviossa nakyy esimerkki prosessitason osasta (ks. lite 1. Esimerkki prosessi-
tason osasta Blue Prism -ohjelmistossa). Kyseisessa prosessissa robotti lukee
uutissivun artikkeleista niiden otsikon seka lyhyen kuvauksen. Jos kuvaus on liian
pitka ja sita ei pysty lukemaan kokonaan avaamatta artikkelia, robotti avaa artik-
kelin, lukee koko kuvauksen ja palaa etusivulle siirtyen lukemaan seuraavaa ar-
tikkelia. Tama on myds mainio esimerkki, minkalaisia paatoksia ohjelmistorobotti
pystyy itsenaisesti tekemaan ilman ihmisen osallistumista. Kuva 1 auttaa tulkit-

semaan liitteen 1 diagrammissa nakyvien kuvakkeiden tarkoitusta.

M Action/Toiminto <as|(enta-’Funkti0> Q—OGO'UQ_Q
Kirjoita ) Lue Navigoi Loon-'Silmukka

KUVA 1: Blue Prism -ohjelmiston studion yleisimpien vaiheiden muodot ja niiden

Alku
nddoT

merkitykset.

Kuvan 2 objektitason toiminto saa applikaation mallintajalta attribuutit haluttuun
elementtiin, joka kertoo Blue Prism:in lukuvaiheelle, mita elementtia taman tulisi
lukea. Tama toiminto kutsutaan prosessitasolla Read Headline -vaiheen kohdalla
osasta (ks. liite 1. Esimerkki prosessitason osasta Blue Prism -ohjelmistossa).



Read Article - Read Title
Rezds the title of the current article.

| Start ]
Output
output Attach

{ wsitt } 'S {'Emi ) e I
N, \Qut1/

SR

Pesd Text

|'r Wait? | { Time

Ny /Ditz/

End

KUVA 2: Toiminto objektitasolla.

Kun toimintoa kutsutaan prosessitasolla, aletaan sitd suorittamaan Start-vai-
heesta. Toiminto voi tdssa vaiheessa saada myds sisaantuloparametreja proses-
silta, jotka siirrettaisiin Start-vaiheen kohdalla objektitasolle. Attach-vaihe kiinnit-
taa objektitason automatisoitavaan sovellukseen, esimerkiksi selaimeen. Jos sa-
masta ohjelmasta on useampi ilmentyma samaan aikaan auki, kiinnitysvaiheella
voidaan myos maaritella mihin naista ohjelmistorobotti yhdistetaan. Wait- eli odo-
tusvaihe voi olla joko staattinen tai ehdollinen; staattinen odotusvaihe odottaa
aina sille maaritellyn ajan ennen seuraavaan vaiheeseen siirtymista, kun taas
ehdollinen odotusvaihe odottaa sille maaritellyn elementin I60ytymista ennen jat-
kamista. Ehdollista odotusvaihetta hydédyntaen voidaan siis aina varmistua, etta
esimerkiksi haluttu selainsivu on latautunut ennen kuin automaatio jatkaa eteen-
pain. Jos haluttua elementtia ei l0ydy annetun aikaikkunan sisalla, toiminto me-
nee kuvan 2 SE-vaiheeseen (System Exception, suom. jarjestelmapoikkeus).
Read Text-vaihe lukee sille maaritellyn elementin sisaltavan tekstin ja palauttaa
sen kuvan 2 mukaisesti output-nimiseen datamuuttujaan, joka siirretdan End-vai-

heessa ulostulona prosessitasolle.
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Alla on eraasta liitteen 1 prosessi- ja objektitason kohdasta kuvio, joka kuvaa
naiden kahden tason vuorovaikutusta keskenaan. Kaikki paatoksenteko ja lo-
giikka pyritaan rakentamaan prosessitasolle, kun taas objektitasolla vaikutetaan

kohdejarjestelmiin usein yksinkertaisilla toiminnoilla.

z 'Prosessitaso . N Objekiitaso - Read Headline

¥

1
L Add Row J

Headline l
Read Headline

Yy

L

Read Deseription

v

Luettu feksti siifyy objekiitazolia ulostuloparametrina prosessitasolle
KUVIO 1: Havainnollistava kuva prosessi- ja objektitason dynamiikasta. Luettu

otsikko palautuu prosessitasolle Headline-nimiseen datansailytysmuuttujaan.
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2.2 Milloin ja miksi RPA on kehitetty?

Ensimmaiset ohjelmistorobotiikkatyokalut julkaistiin 2000-luvun alussa tarvitta-
vien teknologioiden kehityttya 90-luvun aikana. Yksi tarkeimpia RPA:n mahdollis-
tavia taman ajan uusia teknologioita oli ns. tiedonharavointi (engl. Data scraping)
Kyseinen teknologia mahdollisti kaiken ihmiselle luettavissa olevan tiedon luke-
misen myoOs ohjelmistoille. Nain ollen saatiin rakennettua jo hyvin alkukantaisia
ohjelmistorobotteja, jotka suorittivat mita yksinkertaisimpia tehtavia, kuten kopi-
ointia ja liittamista. (History of Robotic Process Automation (RPA), 2021. Ro-

bomotion).

Ohjelmistorobotiikka ei saanut yritysmaailmassa kunnolla tuulta alleen ennen
vuotta 2015. Taman jalkeen RPA:n suosio on ollut huimassa nousussa — Gartne-
rin arvion mukaan vuonna 2018 maailmanlaajuinen kulutus RPA-tyokaluihin ar-
vioitiin olevan 680 miljoonaa dollaria, mika oli 57 % kasvu vuoteen 2017 verrat-
tuna. Vuonna 2018 arvioitiin saman luvun olevan 2,4 miljardia dollaria vuonna
2022 (Shetty, 2018). Syksylla 2022 Gartnerin mukaan kyseinen luku on kuitenkin
2,9 miljardin dollarin vauhdissa, joka olisi vielakin 19,5 % nousu edelliseen vuo-

teen verrattuna (Stamford, 2022).

RPA on kehitetty yksinkertaisten ja suurissa maarissa toistuvien prosessien au-
tomatisointiin. Hyvin suuri osa digitaalisista toista sisaltaa huomattavan maaran
toistuvaa tyota, kuten lomakkeiden tayttamista, Excel-tiedostojen manipulointia
ja eri jarjestelmissa yksinkertaista tyoskentelya. Kyselyjen mukaan yli 40 % kai-
kista tyontekijoista uskoo, etta he voisivat saastaa vahintadan neljanneksen viikon
tydmaarasta, jos heidan tyonsa toistuvat tehtavat automatisoitaisiin (Beloof,
Smartsheet).
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2.21 RPA:n hyddyt

Ohjelmistorobotiikan suurin hydty on ihmisresurssien vapauttaminen paljon aikaa
vievista tehtavista, jotka ovat helposti automatisoitavissa. Kun tallaiset prosessit
automatisoidaan, saadaan sita aikaisemmin suorittanut ihminen tekemaan tyota,
joka on parempaa vastinetta ihmistyontekijan ajalle. Yleisesti ottaen tallainen tyo
on myos mielekkaampaa kuin saman toistuvan tehtavan tekeminen paivasta toi-

seen. (Savaram, mindmajix)

Resurssien vapauttamisen lisaksi RPA:n hyotyihin kuuluu hyvin usein myos tyon
nopeutuminen. Voi olla hyvinkin yksinkertaisia kopioi-ja-liita-prosesseja, joita te-
kee paivittdin monta henkilda, jotta kaikki saataisiin tehtya ajallaan. Robotin luo-
mat saastot mitataan usein Full Time Equivalent -saastding, eli kuinka montaa
taysipaivaista ihmistydntekijaa yksi robotti vastaisi. Oletetaan, etta ihminen tekisi
yhden tehtavan minuutissa ja ohjelmistorobotti tekisi saman tehtavan 20 sekun-
nissa. Talléin robotin FTE-saastd olisi 3, eli robotti tekisi kaytanndssa kolmen
henkilon tydmaaran olettaen molempien tydskentelevan samat tyotunnit. Vaikka
FTE olisikin hieman alle yksi ja robotti toimisi hitaammin kuin ihminen, RPA:n
muut hyodyt voisivat silti tehda automatisoinnista kannattavan. Resurssien saas-
tamisen lisaksi RPA auttaa myos tyon varmuudessa — taydellisesti kehitetty ro-
botti ei tee koskaan virheitd, lukuun ottamatta tietenkin kohdejarjestelmista tai

muista ulkoisista tekijoista johtuvia.

Usein on myds mahdollista ajaa prosessia useammalla virtuaalikoneella samaan
aikaan huomattavasti pienemmalla kustannuksella kuin palkkaamalla uusi ihmis-
tyontekija. RPA-prosessit voivat myos olosuhteiden salliessa pyoria vuorokauden
ympari, jolloin ne ovat myos huomattavasti tehokkaampia kuin inmiset. Edella
mainitut hyodyt ovat kuitenkin hyvin prosessikohtaisia ja vaihtelevat suuresti pro-
sessin luonteen ja kohdejarjestelmien mukaan. Myds automatisointiin kayteylla

RPA-ohjelmistolla voi olla naihin merkitysta.

RPA-ohjelmistoissa on myds mahdollisuus aikatauluttaa prosesseja. Tama mah-
dollistaa useiden eri automaatioprosessien ajamisen yhdella tai useammalla re-
surssilla ilman ihmisten syotetta prosessien valissa. Nain ollen useamman pro-

sessin ajaminen yhdellakin resurssilla on mahdollista, kunhan aikataulutus on
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tehty niin, etta jokainen prosessi ehtii tydskennella tarvitun ajan ja ne ovat lomi-

tettu sopivasti.

Yksi suurimmista tekijoista, mika tekee ohjelmistorobotiikasta varsinkin yrityksille
houkuttelevan ja sopivan vaihtoehdon automatisointiin on sen skaalautuvuus.
Skaalautuvuudella tarkoitetaan automaattiprosessien ajavien tietokoneiden re-
surssien lisaamista tai vahentamista tyomaaran mukaan. Voisi olla esimerkiksi
ohjelmistorobotti, joka kasittelee asiakkaiden tilauksia nettikaupasta, jossa tilaus-
ten maara vaihtelee huomattavasti vuodenajan mukaan. TallGin voitaisiin ruuhka-
aikana ottaa useampi resurssi, eli virtuaalikone tai "digitaalinen tyontekija” kayt-
toon prosessien ajamiseen, jotta tapaukset saataisiin kasiteltya halutun ajan si-
salla. Ruuhka-ajan jalkeen ylimaaraiset resurssit voidaan poistaa kaytosta, jolloin
lisenssimaksut ja resurssien kayttd voidaan minimoida. Skaalautuvuus ja sen
hyodyt vaihtelevat kuitenkin suuresti kaytetyn RPA-ohjelmiston tarjoajan mu-

kaan.
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3 RPA:N KEHITYSTAVAT

RPA on ajan myota kehittynyt myos ominaisuuksiltaan. Alun perin ohjelmistoro-
botiikka kehitettiin vain suoraan kayttoliittyman kautta automatisointiin, mutta ny-
kypaivana se on kehitetty hyodyntamaan muitakin ohjelmistojen osa-alueita.
Tassa kappaleessa kaydaan lapi eri lahestymistapoja prosessien automatisoin-

tiin seka muita RPA:n yleisia ominaisuuksia.

3.1 Ul-automaatio

Ul-automaatio eli kayttoliittyman kautta automatisointi on edelleen ohjelmistoro-
botiikan maailmassa hyvin yleinen tapa automatisoida prosesseja. Tama pohjau-
tuu sen monikayttdisyyteen ja helppouteen kehittajan, niin kuin asiakkaankin na-

kokulmasta.

Kaikki sovellukset, jossa kayttaja operoi ohjelmaa kayttoliittyman kautta, koostuu
elementeista. Joka ikinen nappi, teksti, taulukko tai valintaruutu ovat elementteja,
jotka koostuvat attribuuteista, kuten nimesta, sijainnista ja koosta. Naita attribuut-
teja hyvaksikayttaen kaytettava RPA-tyokalu tunnistaa elementin, jota halutaan
tavalla tai toisella automatisoida. Tama mahdollistaa esimerkiksi napin painami-

sen, tekstiruutuun kKirjoittamisen tai sen sisallon lukemisen.

Kuvassa 3 Blue Prism ohjelmiston mallintajassa (Application Modeller) nahdaan
luotu elementti laskimen napille 5 ja listattuja attribuutteja, joilla kyseinen ele-
mentti tunnistetaan. Kyseisessa tapauksessa Blue Prism tunnistaa elementin sen
nimen (kuvassa UIA Name) ja sen ohjaustyypin (UIA Control Type) perusteella.
Vastaavuusindeksin (Match Index) ollessa 1, BP valitsee aina ensimmaisen att-
ribuutteja vastaavan Idydetyn elementin. Tama yleisesti nopeuttaa automatisoin-

tia.
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¥ Application Modeller

Define the elements of an application that will be used by Object Studio = Scientific

Application Model belongs to this Object

Y Filter the tree... Element Details
= Calculator

Click - Dynamic

Window - Win32 Description

i Read Result

.. Button -5 - UI Element Type Button (UIA | Data Type Text v

Name Button -5 - Ul

Attributes  Nates

Name WMat... MatchType Value M
UIA Name - Faqua Five
UIA Contral Type = Equal Button A Trigonometry ~f Function
Match Index - Faual) 1
uiaY - Faual 855
uax = [Equal) 1531
UIA width - Faual) 9
UIA Top Level Window 1D - Faual
Ul Required = [Equal) False
UIA Process Id - Faual) 3104
UIA Password - Faual False
UIA Crientation = [Equal) Nane

UIA Cffscreen = [Equal) False

oooooooCcooodmE™

UIA Localized Cortrol Type = [Equal) button

Add| Element Child Clear Highlight Identify

KUVA 3: Windows laskimen ’'5’-nappi Blue Prism:in ohjelmiston mallintajassa.

Taman toimintaperiaatteen ansiosta Ul-automaatiolla voidaan yleensa automati-
soida ohjelman nakokulmasta kaikki, mita ihminenkin voisi sita kayttaessaan
tehda. Automatisoitavaan ohjelmaankaan ei siis tarvitse tehda mitaan muutoksia,

jotta sita hyddyntava prosessi voidaan automatisoida kayttolittymaa kayttaen.

Kyseisessa automaatiotavassa on kuitenkin myos huonoja puolia. Automaation
sujuvuus ja varmuus ovat hyvin pitkalti riippuvaisia kohdesovelluksesta tai -jar-
jestelmasta. Varsinkin internet-selaimia automatisoidessa robotin toiminta riippuu
suuresti kohdesivun rakenteesta ja tavasta, jolla se on toteutettu. On mahdollista,
ettd monella elementilla on hyvinkin samanlaiset attribuutit, jolloin RPA-ohjel-
misto saattaa tunnistaa useamman elementin, vaikka haluttaisiin vain yksi. Tal-
laisessa tapauksessa automaatio aina keskeytyy, silla ohjelmisto ei osaa itse
paattaa, mita elementtia oikeasti halutaan. Kyseisia tapauksia voi havaita usein
esimerkiksi pudotusvalikoissa tai erilaisissa taulukoissa. Naihin ongelmiin l16ytaa
kuitenkin usein ratkaisun joko kokeilemalla eri elementin attribuutteja tai kaytta-
malla wildcardia eli ns. villikortti-tunnistustyyppia. Esimerkiksi, jos attribuutissa
olisi paivamaara seuraavanlaisesti: "google 04122022, voitaisiin villikorttia hyo-
dyntaen tehda siitd "google *”, jolloin paivamaaraa ei tarkasteta ollenkaan. Jos

ratkaisua ei 16ydy, joudutaan turvautumaan johonkin toiseen automaatiotapaan.
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3.2 APIl-automaatio

API:n eli ohjelmointirajapinnan (engl. Application Programming Interface) kautta
automatisointi on yleisesti ottaen paras tapa toteuttaa automatisointia. Se on suo-
rin mahdollinen tapa ohjelmistorobotille kertoa automatisoitavalle kohdejarjestel-
malle, mita sen tulisi tehda. Kyseista automatisointitapaa kaytetaan kuitenkin har-
voin, silla sen kayttamismahdollisuudet ovat hyvin rajalliset, seka API-kutsujen
kehittdaminen vie usein huomattavasti enemman aikaa, kuin suoraan kayttoliitty-
man kautta automatisoiminen. Jos kuitenkin halutaan prosessin olevan mahdol-

lisimman vakaa, on ohjelmointirajapinnan kayton tutkiminen kannattavaa.

Ohjelmointirajapinta tarkoittaa ikdan kuin vaylaa, jonka kautta tdssa tapauksessa
RPA-tyokalu ja kohdejarjestelma kommunikoi suoraan keskenaan, eli kayttoliitty-
maa ei tarvitse ollenkaan naiden kahden ohjelman valille. Nain ollen voidaan pro-

sessien suorittamisesta saada huomattavasti nopeampaa ja sujuvampaa.

Rajapintaa kaytettdessa myos saastetaan huomattavasti aikaa seka tietokoneen
resursseja, kun voidaan unohtaa kaikkien sivujen, valilehtien ja grafiikoiden la-
taamisajat. Talloin resursseja kaytetaan vain ja ainoastaan prosessin oleelliseen
suorittamiseen. Kuvion 2 esimerkissa olevassa API-pyynndssa kestaisi maksi-
missaan muutama sekunti, kun taas kayttoliittyman kautta tehdyssa haussa voisi

kestaa jopa minuutti tai mahdollisen hitaan kayttoliittyman takia jopa kauemmin.
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Kayttajan tietokone

——Kayttoliityma—» Kaynnista selain
AP
® !

Kirjaudu sisaan
kohdejarjestelmaan

l

Mavigoi

tietokantaan
API-pyyntd
api l

p:‘:’ﬁa Lue halutut _
halutun datan tiedot SLTrE el

Filtterdi
hakutulokset

k)

Halutut tiedot tistokannassa
KUVIO 2: Tarvittavien vaiheiden vertailu haettaessa tietoja selainpohjaisesta tie-

tokannasta kayttoliittymaa ja ohjelmointirajapintaa kayttaen.

Ohjelmointirajapinnan kautta automatisointi ei ole kuitenkaan yhta yksiselitteista
kuin kayttoliittyman kautta — jotta automatisointi APl:a hyodyntaen on mahdol-
lista, taytyy kohdejarjestelmassa olla valmiiksi kaytettava rajapinta saatavilla.
Tama tarkoittaa sita, ettda RPA-tydkalusta voidaan lahettaa jarjestelmalle API-
pyyntd, jolloin kohdejarjestelma tietda mita sen tulee pyynnon lahettajalle palaut-

taa.
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3.3 Pinta-automaatio

Pinta-automaatio on nimensa mukaan hyvin pinnallista ja sen hyodyntamista py-
ritdan usein valttamaan. Pinta-automaatio perustuu taysin tietokoneen ruudun eli
resoluution koordinaatteihin tai kuvantunnistamiseen. On helppo ymmartaa, etta

on paljon asioita, jotka voivat menna pieleen kyseisia menetelmia kayttaen.

Pinta-automaatiota kaytettdessd RPA-tydkalu ottaa usein kuvankaappauksen
ruudusta, josta automatisoija voi valita alueen ja maarittaa talle jonkin toiminnon,
kuten siihen hiirella klikkaamisen. Tama voi olla hyvin hyodyllista, jos automati-

soitavaa jarjestelmaa ei voida ohjata ohjelmointirajapinnan tai elementtien kautta.

Automaatiossa RPA-ohjelmisto tunnistaa valitun alueen usein resoluution koor-
dinaateilla, jossa vasen ylanurkka on (0, 0) ja FHD (full HD 1080p) -naytolla oikea
alanurkka olisi (1920, 1080). Ongelmia siis ilmenisi heti, jos prosessia ajettaisiin
jollain muulla resoluutiolla, kun milla se on alun perin konfiguroitu toimimaan, silla
valittu alue ei olisi talléin halutussa paikassa. Kuvassa 4 nahdaan esimerkki, mi-
ten kuvantunnistus toimii. RPA-ohjelmisto etsii vihrealla maalatulta alueelta vas-

taavaa kuvaa, mika kuvankaappauksessakin alueella nakyy.

® Blue Prism Region Editor - [m} X
{TiRegion = ListRegion | % B3 [ X | 100% -
ki
85! DemoApplication — [m| X fxe
v Appearance ~
- Visible True
. Reset v Behaviour
Fant
DIGITAL WORKFORCE \ Retain Image True
ACADEMY W
v Name kuva
~ Region Location

Location Method Image
Position Fixed
Colour Telerance |0
Grayscale False

~ Region Reclangle
x

Diata collection system

Forename | |

Sumame B 79
Phane number X Y 51
\Width 205
Emai | | Height 108
Street address | | ~ Search Padding
All -1
Postal code | | Top 15 .
Post offi — —
ost office | | i —
Save 1 The name of this region
Verification file |
Verify
| i
Delete Characters Show Characters Merge Into Font OK Cancel Apply

KUVA 4: Esimerkki kuvantunnistuksesta pinta-automaatiota hyddyntaen.
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Ongelmia pinta-automaation kaytossa ilmenee helposti myOs ajoituksessa.
Koska ohjelmistorobotti ei pinta-automaatiota kayttaessa kaytannéssa kommuni-
koi kaytettavan jarjestelman kanssa lainkaan, vaan raa’asti painaa tiettyihin koor-
dinaatteihin sen saatua kaskyn, ei se voi ikina olla varma, etta jarjestelma on
valmis seuraavalle komennolle. Esimerkiksi, jonkin internet-sivun latausajat voi-
vat vaihdella hyvinkin paljon sen hetkisen verkkoliikenteen mukaan ja pinta-auto-
maatiolla tehty robotti ei osaa ottaa naita vaihtelevia latausaikoja huomioon. Nain

ollen robotti voi koittaa painaa jotain nappia sivun vield ladattaessa.

Pinta-automaatiollakin on kuitenkin tapoja "odottaa” kohdejarjestelmia. On mah-
dollista hyodyntaa kuvantunnistusta prosessin edistymisen seuraamiseen, eli esi-
merkiksi tarkastaa jonkin internetsivun logo, jolloin voitaisiin varmistua siita, etta
sivun on ladannut. Tama kuitenkin olisi altis myds resoluutiomuutoksille, kuten
myos kohdejarjestelmaan tehtaville pienillekin muutoksille, jotka muuttavat sen
ulkoasua. Jos kaytetaan internetselainta, myos taman asetukset voivat vaikuttaa
pinta-automaatioon; tydkalupalkit, kijanmerkit ja selaimen sisainen suurennus tai

pienennys voivat kaikki vaikuttaa kriittisesti pinta-automaation toimintaan.

On jarjestelmia, joiden automatisointiin ainoa vaihtoehto on nimenomaan pinta-
automaatio. Nama prosessit ovat lahes poikkeuksetta tehottomia ja epavakaita
juuri edelld mainituiden syiden takia. Useimmiten pinta-automaatiota hyddynta-
vissa prosesseissa joudutaan kayttamaan liioiteltuja staattisia odotuksia eri toi-
mintojen valilla, eli odottamaan esimerkiksi 20 sekuntia jokaisen klikkauksen va-
lissa, joka tekee prosesseista myos hitaampia. Kokenut kehittaja voi kuitenkin
tehda pinta-automaatiollakin toimivan prosessin. Tama kuitenkin riippuu erittain
paljon kohdejarjestelmasta, jota automatisoidaan. Pinta-automaatiota voidaan
kuitenkin kayttaa myos tehokkaasti kayttoliittyman ja ohjelmointirajapinnan rin-

nalla.
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4 RPA-PROSESSIN TOTEUTTAMINEN

Ohjelmistorobotiikkaprosessin toteuttamiseen kuuluu prosessin monimutkaisuu-
desta tai koosta huolimatta monta eri vaihetta. Yleisesti ottaen kaikki RPA:n tar-
joajat noudattavat samantyylista toimitussuunnitelmaa, vaikkakin yksityiskohdat

vaiheissa ja dokumenteissa ovat tietenkin erilaisia tekijasta riippuen.

4.1 Prosessin toteuttamisen vaiheet

Toteutus alkaa automatisoitavan manuaalisen prosessin tunnistamisesta ja paat-
tyy prosessin luovuttamiseen ns. tuotantoon, jossa prosessi toteuttaa sille maa-
ritellyt tehtavat varsinaisessa ymparistossa. Tassa kappaleessa esitellaan vai-

heet, mitka usein tdhan prosessiin sisaltyvat.

4.1.1 1. Vaihe: Prosessin tunnistus

Prosessin automatisoinnin ensimmainen vaihe on luonnollisesti sopivan manu-
aalisen prosessin l0ytaminen, jota on kannattavaa automatisoida. Yleensa sopi-
vat prosessit ovat hyvinkin helppoja tunnistaa, kun tietaa RPA:n vahvuudet, mah-
dollisuudet ja rajallisuudet. Tahan on olemassa myos tiettyja tyokaluja, joilla voi-
daan maaritella, onko prosessi kannattavaa automatisoida liiketoiminnan kan-
nalta. Tekijoita paatoksen tekemisessa on esimerkiksi FTE, mahdollinen automa-
tisointiaste, prosessin yksinkertaisuus, sijoitetun paaoman tuottoaste jne. Jotkut

prosessit voivat olla

Tassa vaiheessa voidaan yleensa jo paattaa, milla RPA-ohjelmistolla prosessi
kannattaa toteuttaa, jos kehityksen tarjoajalla on valinnanvaraa. Eri RPA-ohjel-
mistot soveltuvat joskus tietynlaisiin prosesseihin paremmin kuin toiset — joskus
silld on taas puolestaan hyvin pieni merkitys, jolloin lisenssimaksut ovat usein

maaritteleva tekija.
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4.1.2 2. Vaihe: Manuaalisen prosessin lapikaynti

Prosessin varsinaisen automatisoinnin ensimmainen vaihe on varmistaa RPA-
prosessin kehittajan taysi ymmarrys automatisoitavasta prosessista. Tama on hy-
vin tarkeaa tehda heti aluksi, jotta kehittaja voi aloittaa kokonaisvaltaisen kehityk-

sen halutulla ohjelmistorobotiikkaohjelmistolla.

Tama voidaan toteuttaa esimerkiksi visuaalisella lapikaynnilla, eli manuaalisen
prosessin hyvin tunteva henkild (SME, Subject Matter Expert) voi nayttaa proses-
sin kehittajalle tai muulle analyytikolle alusta loppuun kaikki yksityiskohdat mu-
kaan lukien. On tarkeaa, etta asiat, mitkd voivat menna pieleen kaydaan myos
tarkasti lapi, jotta nama voidaan huomioida kehityksessa ja automaatiosta saa-

daan mahdollisimman luotettava ja itsenainen.

4.1.3 4. Vaihe: Prosessin kehittaminen ja testaaminen

Automaation toteuttamisen pisin vaihe on lahes poikkeuksetta itse prosessin ke-
hittaminen. Tama tarkoittaa automatisoinnin rakentamista jollain ohjelmistorobo-
tiikkatyokalulla, kuten UiPath:lla, Blue Prism:lla tai Automation Anywhere:lla. Pro-
sessin kehittamiseen kuluva aika riippuu hyvin paljon prosessin monimutkaisuu-
desta, kehittdjan kokemuksesta seka tdman osaamisen tasosta. Useimmiten ta-
han vaiheeseen kuluu kuitenkin vahintaan viikko taysipaivaisella tydpanoksella,

mutta hyvin monimutkaisiin prosesseihin voi kulua jopa kuukausia.

Kehitysvaiheessa kehittaja tarvitsee paasyn mahdollisiin jarjestelmiin, jossa oh-
jelmistorobotti tulee tyoskentelemaan. liman paasya, kehittaja ei voi tunnistaa tar-
vittavia elementteja ja suorittaa testausta. Useimmiten jarjestelmista on olemassa

ns. testiymparistd, jossa voidaan testata robotin toimintaa huolettomasti.



22

4.1.4 5. Vaihe: Laadunvarmistus ja UAT

Prosessin kehityksen jalkeen useimmiten varmistetaan sen laatu. Laadunvarmis-
tuksen tarkoituksena on pitaa heikosti kehitetyt ja epavakaat prosessit poissa tuo-
tannosta, jossa niista voisi olla enemman haittaa kuin hyotya. Laadunvarmistuk-
sen kanssa samoihin aikoihin pidetdaan myoés usein UAT (engl. User Acceptance

Testing) eli hyvaksymistestaus.

Laadunvarmistus voidaan suorittaa monella eri tapaa; useampi kokenut kehittaja
voi kayda prosessin ratkaisun lapi ja tuomita, tayttaako se kaikki parhaat kaytan-
not tai yksi laadunvarmistukseen erikoistunut henkilo voi tehda sen yksin. Tarkis-
tettavia asioita voi olla esimerkiksi, miten robotti toimii, jos kohdejarjestelmassa
tulee jokin odottamaton virhe tai mahdollinen kohdenettisivu ei vastaa. [deana on
siis saada robotista mahdollisimman vankka, ennen kuin sita aletaan kaytan-

nossa hyddyntamaan.

Kun prosessin laatu on varmistettu, pidetaan hyvaksymistestaus. Tama pidetaan
prosessin ekspertin kanssa, eli henkilon, joka on kyseista automatisoitavaa pro-
sessia suorittanut aikaisemmin manuaalisesti tai sen muuten perin pohjin tunte-
van henkilon kanssa. Tama vaihe on hyvin tarkea, silla vasta tdssa vaiheessa
voidaan taysin varmistua siita, etta robotti tekee taysin oikeat asiat. Hyvaksymis-
testauksessa kehittaja ajaa robottia ns. debug -tilassa, eli askel kerrallaan, jolloin

prosessin ekspertin on helppo seurata, mita robotti tekee.
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4.1.5 6. Vaihe: Prosessin tuotantoon vienti

Prosessin toteuttamisen viimeinen vaihe on itse prosessin vieminen tuotantoon,
eli prosessi laitetaan ajamaan ymparistdssa, jossa se pystyy suorittamaan sille
maaritellyt tehtavat. Vasta kun robotti ajaa tuotannossa, on siita liiketoiminnalle
varsinaista hyotya. Tuotantoon vientiin kuuluu kaytetyn RPA-ohjelmiston mukaan
erilaisia vaiheita. Esimerkin vuoksi kayn vaiheet Iapi siten, miten se tehtaisiin Blue

Prism -ohjelmistossa ilman kolmannen osapuolen sovelluksia.

Blue Prism:ssa on kehitys- ja tuotantopuoli erikseen. Kehitys tapahtuu luonnolli-
sesti kehityspuolella ja vasta tuotantoon viennin yhteydessa viedaan prosessi,
objektit, tydjonot, tunnukset ja muut muuttujat, joita prosessi tarvitsee ajaakseen
tuotantopuolelle. Tama onnistuu Blue Prism:ssa julkaisemistydkalulla, jolla saa
kaikki prosessin tarvitsevat riippuvuudet yhteen tiedostoon, joka on helppo tuoda
Blue Prism:n tuotantopuolelle. Kuvassa 5 nakyy laskinprosessin itse prosessi ja

kaikki sen tarvittavat riippuvuudet.

3 Blue Prism - Robotic Process Automation Software - v6.10.3 ? - O X
Home Studie Control Analytics Releases Digital Exchange System My Profile
3
O =% Package Overview Name: |Laskines\markki |
-4 = <AdhocPackage>
. &% Example Process - D1 | Description:
h( i Laskinesimerkki
Created i 13 joulu 2022 at 20.16.16 by Antte
D Contents Modify Package
= =[] Processes
H = : Boot Camp
B B Fourth Day - Calculator Exercise - Main
I I -/ Business Objects
= : Boot Camp
i caloulator
. Default
: i+ Utility - Environment
“e g Utility - General
- 4F Work Queues
\‘~\ i 4 caleulator
- =~ Credentials
test

Releases Mew Release

Name Date User

KUVA 5: Prosessipaketin tekeminen Blue Prism:ssa.
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Kun itse prosessi on tuotannossa, voidaan talle luoda aikataulu, jossa maaritel-
laan, milloin prosessi ajaa millakin virtuaalikoneella. Kun prosessi on aikataulu-
tettu, sita ei tarvitse manuaalisesti aloittaa aina kun robotin halutaan tyoskentele-
van. Kuvassa 6 nahdaan, miten aikatauluun voi maaritella kuinka usein ja mina
kellonaikana robotti aloittaa ajamisen seka missa jarjestyksessa prosessit aje-
taan, jos prosessi on jaettu useampaan osaan. Kalenteriominaisuutta hyodyn-
taen voidaan myos maaritella tarkemmin, mina paivina robotin halutaan tai ei ha-
luta tydskentelevan — nain voitaisiin esimerkiksi sulkea pois pyhapaivat ja viikon-

loput robotin ajoaikataulusta.

>
File Home Studio Contral Analytics Releases Digital Exchange System My Profile
Schedules - Configure schedules and associated tasks
Q
Q =g Session Management Name [Daily - Laskinesimerki - Resurssit |
LY Today
. =] Queue Management Description | ‘
b &2 Caleulator Initial Task P S B v
¥ Devl Orders
## Developer 2 - Queue
= £ ExampleD? Schedule
— ## Practice Process - Dieroten Runs O onee O Hourly / Minutely ® Daily
Active Queues
50D scheduler O weekly O Monthiy O vearly
1 I BLS Reports StartsOn | 13122022 v | Run At
Recent Activity
T Timetables Bpires @ Never O On | 13122022 oo:00:00 %
[F] Today & Tomorrow
££S schedules Run daily
50S Daily - Laskinesimerkki - Resurssi1
@ Populate Queue Every (1 5] dayls)
\'5\ | o @ Run Calaulations [] ©nly on days in calendar
2 TS Retired Schedules

Data Gateways

Apply Changes

KUVA 6: Aikataulun maaritys Blue Prism:ssa.

Viimeisena taytyy ohjelmistorobotin ymparistomuuttujat muuttaa siten, etta ne
vastaavat varsinaisen tuotantoymparistdon arvoja. Naihin ymparistdmuuttujiin voi-
kuulua esimerkiksi URL-osoite, joka on eri testi- ja tuotantosivuille. Jos automati-
soitava jarjestelma tarvitsee sisaankirjautumista, myds tunnukset ovat usein eri

testi- ja kehitysymparistoissa.
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4.2 Dokumentointi

RPA-prosessin toteuttamisen hyvin oleellinen osa on asianmukainen dokumen-
tointi. Dokumentointi monessa tapauksessa varmistaa, etta kaikki osapuolet ovat
samalla aaltopituudella, mita ollaan automatisoimassa ja miten. Tarkat dokumen-
tit myos mahdollistavat jatkossakin ohjelmistorobotiikkaprosessiin muutosten te-
kemisen, vaikka alkuperainen kehittaja ei olisikaan enaa saatavilla. Kaikista ylei-

sin ja kokonaisuutena hyodyllisin dokumentti on prosessin maarittelydokumentti.

421 PDD

PDD (Process Definition Document) eli prosessin maarittelydokumentti on en-
simmainen ja joskus ainoa dokumentti, joka tehdaan prosessin automatisoinnin
yhteydessa. PDD:n tarkoitus on olla paaasiallinen ohje kehittajalle, joka proses-
sin automatisointiratkaisun tekee seka toimia ikdan kuin varmistuksena, etta
maarittely on tehty oikein, silla taman yleensa myds lukee ja hyvaksyy manuaali-
sen prosessin ekspertti. Dokumentti siis kuvaa hyvin yksityiskohtaisesti, millainen

prosessin tulisi olla.

Maarittelydokumentissa on usein useita osioita, mutta tarkeimpana on yksityis-
kohtainen tyoohje. Tama osio kuvaa automatisoitavan prosessin hyvin yksityis-
kohtaisesti askel askeleelta — optimaalisessa tilanteessa jokainen klikkaus, napin
painallus tai muu toiminto, minka robotti joutuu prosessin aikana tekemaan, olisi
kuvattu tydohjeessa. Nain kehittajalle ei jaisi yhtaan tulkinnan varaa, mika mini-

moisi liiketoiminnalliset virheet kehitysvaiheessa.

Kuviossa 3 nahdaan korkean tason kuvaus laskinprosessista, joka esitellaan tar-
kemmin Eetu Lahtisen osuudessa (Ohjelmistorobotiikan hyddyt ja vaatimukset.
Lahtinen, E. 2022, 20-33). Samantyylisen vuokaavion |0ytaa yleensa jokaisesta
maarittelydokumentista yksityiskohtaisen tyoohjeen lisaksi. Tamanlainen dia-
grammi antaa lukijalle jo nopealla perehtymisella hyvan kuvan prosessin paaasi-

allisesta ideasta ja toimintaperiaatteesta.



26

Aloitus

l

Lue laskut sisaltdva
ExcelHiedosto

h 4

Tayta Tydjono
laskuilla

Viahdolline
lasku?

Kylla

Kylia
Laske lasku

Lisaa laskuja |
tybjonossa?

Iii

‘ Lopetus ‘

KUVIO 3: Korkean tason kuvaus laskinprosessista.

Vuokaaviossa kaydaan ylatasolla kaikki prosessin vaiheet lapi. Tassa tapauk-
sessa vaiheita on hyvin vahan, silla esimerkkiprosessi on todella yksinkertainen
ja lyhyt. Kaavioon on kuitenkin merkitty oleelliset vaiheet, kuten tyojonon taytta-
minen ja laskujen laskeminen. Kaavioon on myos laitettu tarkeat paatoskohdat,
kuten onko lasku mahdollinen laskea. Jos ei, niin prosessi merkitsee kyseisen
tyéjonon tapauksen liiketoimintapoikkeukseksi (engl. Business Exception). Pro-
sessi myOs tarkistaa jokaisen laskun jalkeen, onko tyodjonossa lisaa laskuja.

Tama myos on merkitty diagrammiin paatéskohtana.
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Taulukossa 1 esitelldan esimerkki yhdesta yksityiskohtaisen tyoohjeen vai-
heesta. Maarittelydokumentissa on tarkoituksena esitellda koko prosessin kulku
vastaavanlaisilla hyvin yksityiskohtaisilla taulukoilla, jotta kehittajalle jaisi mahdol-

lisimman vahan tulkinnanvaraa.

Laskin

= Funktiolaskin

M+

/] Trigonometria ~ .,r Funktio ~

=

Esimerkkilaskuna 1 + 9
1. Klikkaa 1
Klikkaa +
Klikkaa 9
Klikkaa Yhta suuri kuin (=) nappainta

Lue tulos tuloskentalta

© g kN

Tyhjenna laskin klikkaamalla CE nappia

Kommentti: On mahdollista myds lahettaa toiminnot laskimelle kayttaen nap-
paimistdn nappaimia, jos klikkaus tuottaa ongelmia.

HUOM: Jos laskutoimitus on mahdoton (O:lla jakaminen), merkkaa tapaus

poikkeukseksi ja siirry seuraavaan laskuun.

TAULUKKO 1: Esimerkki yksityiskohtaisen tydohjeen vaiheesta.
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5 POHDINTA

Olen tydskennellyt taysipaivaisesti ohjelmistorobotiikan parissa opinnaytetyon
valmistumishetkella noin 10 kuukautta. Tahan tydskentelyyn on kuulunut paljon
taman opinnaytetyon sisallossa olevia asioita, joten suuri osa kirjoitetusta tie-
dosta on omien kokemuksieni ja oppimiseni tulosta. RPA:n tarjoajia on kuitenkin
hyvin monenlaisia ja olen pyrkinyt kirjoittamaan aiheista todella yleisesti, enka
vain, miten olen itse asioita tydssani tehnyt. Opinnaytetydssani tarjotut tiedot ovat

sovellettavissa yleisesti ottaen kaikkien RPA:n tarjoajien toimintatapoihin.

Ohjelmistorobotiikka aiheena oli hyvin mielenkiintoinen ja siita kirjoittaminen tun-
tui luonnolliselta tydskennellessani naiden aiheiden parissa hyvin aktiivisesti. Mi-
nun ja Eetun osuudet yhdessa luovat hyvin kokonaisvaltaisen ylatason kuvan oh-
jelmistorobotiikasta ja sen mahdollisuuksista tahoille, jotka aiheesta ovat kiinnos-

tuneita.

Tyota kirjoittaessa opin ohjelmistorobotiikasta itsekin lisaa, vaikka suuri osa ai-
heista oli jo tuttuja. Naiden asioiden miettiminen ja kirjoittaminen kuitenkin pa-
ransi omaa ymmarrystani aiheesta ja auttoi yhdistamaan asioita toisiinsa. Myos
RPA:n historiasta ja sen suosion rajahtavasta kasvusta oppiminen on itselleni

hyvin tarkeaa ja hyodyllista.

Opinnaytety6ssa olisin voinut kertoa viela enemman mita prosesseille tapahtuu
kehitysvaiheen jalkeen, kun ne ovat siirtyneet tuotantoon. Esimerkiksi miten me-
neteltaisiin, jos prosessien kanssa tulee teknisia ongelmia tai jos kohdejarjestel-
mat muuttuvat paivitysten seurauksena siten, ettei robotti enaa osaa niissa ope-

roida.
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