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Tiivistelma

Kysynta manuaalisen tietoteknisen tydn muuttamisesta automaattisesti suoritetuksi tyéksi on kovempi kuin kos-
kaan. Yritykset haluavat automatisoida ty6té saastadkseen rahaa ja resursseja, jolloin varsinaisille tyéntekijéille
jaa enemman aikaa jarjestelmiensa kehittdmiseen ja hallinnointiin. Taméan opinnaytetydn aiheena on ohjelmisto-
robotiikan hyédyntaminen erilaisissa tyétehtdvissa.

Téman opinndytetydn paatavoitteina on luoda vaatimusmaarittelyt ensimmaiselle testirobotille, tehda esimerkki-
robotti seka tutustua ohjelmistorobotiikkaan yleisesti. Esiselvityksina vaatimusmaarittelyihin tarkasteltiin ja analy-
soitiin tydtehtdvia, joista valittiin paras ehdokas ensimaiseksi tytksi. Téman jalkeen selvitettiin UIPath -ymparis-
ton tarjoamat mahdollisuudet seka oikea formaatti vaatimusmaarittelyille. Varsinaisten vaatimusmaéarittelyiden
suunnittelu aloitettiin ty6tehtavien aineiston keruulla, joista valittiin lopulta paras ehdokas jatkoon erilaisten omi-
naisuuksien kuten tyotehtavdssa kuluvan ajan kayton suhteen. Lisaksi vaatimusmadarittelyita varten selvitettiin
virheenhallinta ja automatisaatiosta saatavat hyddyt. Taman jalkeen maariteltiin robotin toimintaa ty6tehtavaa
varten.

Lopputuloksena syntyivat robotin vaatimusmaarittelyt seka esimerkkirobotti UIPath -ymparistoon. Esimerkkirobot-
tin luonnin aikana ohjelmistorobotiikasta opitut asiat korostuivat ja osoittivat, ettéd automatisaatio on jarkevaa.
Tata esimerkkirobottia tullaan hyddyntamaan testirobotin suunnittelussa. Opinnaytety6ta tehdessa opittiin paljon
ohjelmistorobotiikasta, vaatimusmaarittelyiden tekemisestd sekd UIPath -ympdristén toiminnasta.

Avainsanat




SAVONIA UNIVERSITY OF APPLIED SCIENCES THESIS

Abstract
Field of Study
Technology, Communication and Transport
Degree Programme
Degree Programme in Information Technology
Author(s)
Toni Salminen
Title of Thesis
Robotics and the Automation of Jobs
Date 12 December 2018 Pages/Appendices 28
Supervisor(s)

Mr Jussi Koistinen, Senior Lecturer and Mr Pekka Granroth, Senior Lecturer

Client Organisation /Partners
DNA Oyj

Abstract

The demand for manual IT work to be automatically executed is harder than ever. Businesses want to automate
work to save money and resources, giving the actual employees more time to develop and manage their sys-
tems. That move towards automation was what happened in the DNA Oyj company.

The main objectives of this thesis were to create requirements for the first test robot, make an example RPA ro-
bot by using the UIPath environment and to learn more about the Robotic Process Automation (RPA) in general.
The methods used in this thesis involved analyzing and using the UIPath environment. The prerequisites for the
test robot requirements were to analyze the current job assignments, choose one of them as the best candidate
to be the first automated job, study the possibilities offered by the UIPath environment and the correct format
for specification definitions.

The planning of the actual requirements was started by collecting job assignments data from the earlier made
analyzes, from which one was ultimately chosen as the best candidate for various reasons, such as work-time
consumption. In addition, error management and automation benefits were investigated for the automation pro-
cess. After that, the robot's work was defined for the job. The creation of the example robot in UIPath environ-
ment was documented in this thesis with a step-by-step guide that included pictures for easier understanding of
the current step. After the robot was created, it was then executed to see the results of this creation.

The results were the robot specification requirements and the example robot for the UIPath environment. An ex-
ample robot was created in the UIPath environment and during the building it was shown that the RPA is the way
to go and it also demonstrated that automation is sensible. This example robot will be utilized in designing the
test robot later on.
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1 JOHDANTO

1.1 Opinndytetyon tausta, tavoitteet ja rajaukset

Maailmalla on jo pitkaan puhuttu robotiikasta, eli tyén automatisoinnista. Automatisointia varten
luotu robotti hoitaisi ty6td, jonka tekemiseen on ennen vaadittu ihminen. Tana padivana tata ajatusta
on hyddynnetty varsinkin tehdastydssa, jossa aikaa ja tarkkuutta vaativat ty6t hoitavatkin ihmisen
ohjaama tyorobotti tai tietokonesovellus. Viime aikoina tdma kehitys on vahvemmin siirtynyt tieto-
tekniikan puolelle ja kasin tehtya ty6ta pyritdan automatisoimaan ja ndin véhentdmaan aina vain

enemman (Talouselama).

Ohjelmistorobotti ja tydn automatisointi ovat térked osa tietoteknistd kehitystd. Toistuvat ja tyolaat
tyotehtdvat suorittaa jatkossa automaattisesti toimiva robotti. Tydntekijoilld on enemman aikaa
suunnitella ja kehittad tydymparistéjdan, puhumattakaan tyénlaadun parantumisesta. Kukapa halu-
aisi esimerkiksi painaa Enter -néppaéinta toistuvasti kahdeksan tuntia paivassa, kun automatisointi

hoitaisi sen helposti.

DNA Oyj:lla on ollut keskustelua jo jonkin aikaa tietynlaisen tyén automatisaatiosta. Yritykselle tulee
paivittdin aikaa ja vaivaa vaativaa, toistuvaa virheenkorjaustyétd, jonka suorittaminen ihmistyévoi-
malla kuluttaa resursseja ja ve aikaa pois itse jarjestelmien tarkkailusta ja kehityksesta. Nama aiem-
min mainitut virheenkorjaustydtehtavat ovat virhetilanteita asiakastilauksissa, jotka tulevat lopulta
tyontekijoiden korjattaviksi. Vaikka jarjestelmat ovat automaattisia, kaikki ei aina mene suunnitellun
mukaisesti, ja ndin syntyy virhetilanne. Automatisoinnin eli tédssa yhteydessa tydrobotin suunnittelu

ja kayttédnotto vahentaisi merkittavasti ajankayttdéa, rahaa ja ihmistyosta johtuvaa virhemarginaalia.

Taman opinndytetydn tavoitteena on osoittaa automatisoinnin hyddyt ja selvittda vaatimusmaaritte-
Iyt ensimmaiselle testirobotille, josta itse varsinainen tydrobotti tullaan rakentamaan. Tama tarkoit-

taa kaytanndssa seuraavien asioiden lapikayntia:

e Tutustutaan erilaisiin ty6ta vaativiin toimenpiteisiin huolella ja kirjoitetaan tydvaiheet talteen
eli dokumentoidaan ne. Etsitaan paljon aikaa ja vaivaa aiheuttavat tyétoimenpiteet, joiden
automatisoinnista olisi suurin hyéty.

e Vaatimusmaarittelyiden teko, joiden avulla testirobotin lopullinen suunnittelu ja kdyttédnotto
tulee olemaan merkittavasti helpompaa.

e Hyddyn osoittaminen; Kuinka paljon ajan, rahan ja tydvoiman kayttéa ohjelmistorobotilla

olisi mahdollista saastaa.

Opinnaytety6 on rajattu kasittelemaan robotiikkaa yleisesti ja vaatimusmaarittelyjen luontia testiro-
botille. Testirobotin rakentamisessa hyédynnetdan tassa opinndytetydssa syntyneita vaatimusmaarit-

telyita.
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Yhteistydkumppanina tassa opinndytetydssa toimii DNA Oyj. Tausta-aineistot saadaan UIPath -alus-
talta ja tutkimusalustana tassa opinnaytetydssa kaytetaan yrityksen omaa sisdistd, salassapidettdvaa

dataa.

1.2 DNA Oyj

DNA Oyj on yksi Suomen suurimmista tietoliikennekonserneista ja teleoperaatoreista, jolla on liike-
toimintaa niin yritys — kuin kuluttajapuolellakin matkapuhelinliittymissa, internetyhteyksissa ja myés
televisioyhteyksissa. Yritys on perustettu vuonna 2000 ja silla on yli 2,8 miljoonaa puhelinliittyma-
asiakasta ja ldhes 1,5 miljoonaa internetasiakasta. Yrityksen liikevaihto vuonna 2017 oli 886 miljoo-
naa euroa. (Wikipedia: DNA)

Taman liséksi yritys myy myos laitteita ja palveluita kuluttajille ja yrityksille, kuten esimerkiksi puhe-
limia ja DNA TV- palvelua yli 60:ssa DNA Kauppa liikkeessa ympari Suomea seka internetissa. (Wi-
kipedia: DNA)

1.3 Lyhenteet ja maaritelmat

RPA = Robotic process automation

Robotiikka = Tydn automatisaatioon keskittyva ala

Automatisointi = Manuaalisen tydn muuttaminen automaattisesti suoritettavaksi, esimerkiksi koneen
avulla.

Alusta = Tydymparistdsta koostuva kokonaisuus
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2 TAUSTATIETOA

2.1 Virheen synty ja tilauksen yleinen rakenne

Virheen syntymiseen on monta syyta ja paikkaa, joten asian parempaan hahmottamiseen on pa-
rempi aloittaa tilauksen alusta esimerkin avulla. Esimerkiksi uusi puhelinliittymatilaus voi syntya mo-

nesta eri lahteesta, joista yleisimmat ovat:

e Asiakas tilaa internetselaimella puhelimen tai tietokoneen kautta uuden palvelun, esimerkiksi
uuden puhelinliittyman.

e Asiakas tilaa uuden puhelinliittyman DNA Kaupassa

e Asiakas soittaa DNA:n asiakaspalveluun ja tilaa uuden puhelinliittyman

e Yritysasiakas soittaa omaan yrityksensa asiakaspalveluun, kayttdd omaa portaalia tai tieto-

kone luo automaattisesti uusia puhelinliittymatilauksia.

Kuten huomataan, tilauksen lahteita on monia. Yksinkertaisimmillaan tilaus etenee kolmessa vai-
heessa: tilauksen validointi, vertaaminen inventaarioon ja verkkoon vienti. Tall6in varmistetaan tie-

don oikeellisuus ja vahennetdan virhetilanteita asiakkaalle (kuval.).

Tilauksen lahde Tilauksen validointi Tilaustietojen Tilauksen
vertaaminen verkkoon
inventaarioon vienti

9

DNA Kauppa

Manuaalisen tydn lista

Kuva 1. Tilauksen kulku

Ensimmaiseksi validoidaan tilauksen sisaltamat tiedot. Jos tilaus ei ole standardien mukainen, vaan
sisdltda esimerkiksi vaaria parametreja, jotka ovat syntyneet esimerkiksi tietojarjestelman virheen

takia, se hylataan suoraan. Jos tilaus on oikein muodostettu, siirtyy se eteenpain (Kuva 1.).
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Seuraavassa vaiheessa tutkitaan ja verrataan tietokannassa olevia tietoja. Jos esimerkiksi yritetdan
luoda uusi puhelinliittyma numerolle, joka on jo kaytossa tai ei kuulu DNA:lle, tilaus on virheellinen
ja vaatii toimenpiteitd. Tassa vaiheessa tama tilaus padtyy manuaaliseen kasittelyyn. Jos tilauksen

suorittamiseen ei ole tietokannassa esteitd, siirrytaan eteenpain (Kuva 1.).

Viimeisessa vaiheessa tilauksessa tulleet tiedot siirtyvat verkkoon eli kdytettavaksi. Jos tassa vai-
heessa tulee virhe, namakin virheet paatyvat manuaaliseen kasittelyyn. Virheen korjauksen jalkeen
tilaus voi jatkaa kulkuaan eteenpain. Kun tilaus on suoritettu onnistuneesti, asiakas saa vahvistuksen

siitd ketjun alkuun ja ndin tilaus on saatu loppuun. (Kuva 1.)

Ohjelmistorobotiikka

Ohjelmistorobotiikka tarkoittaa toistuvien ty6tehtavien ja prosessien automatisointia ohjelmisto -
pohjaisen "tydrobotin” avulla. Kyseinen robotti osaa kayttaa erilaisia tietojarjestelmia ja sovelluksia
kuin normaali ihminen, ja se osaa toimia itsendisesti. Robotti osaa esimerkiksi lukea tietoa nayttdku-
vasta, sybttaa tietoa erilaisiin informaatiokenttiin ja liikkua eri sovellusten valilld (Wikipedia: Ohjel-
mistorobotiikka). Nykyiset jarjestelmat riittdvat: robotille ei ole valid, mité jarjestelmid se kayttaa
(Affecto).

Ohjelmistorobotiikan alkuna voidaan pitda yleisia teollisuusrobotteja, joissa alkuperdisena tarkoituk-
sena oli rakentaa fyysisia, toistoa vaativan tydvaiheen suorittavia robotteja. Ensimmaisia teollisuus-
robotteja suunniteltiin jo 1960-luvulla, ja ensimmainen Unimate -teollisuusrobotti asennettiinkin For-

din tehtaalle jo vuonna 1961. (Wikipedia: Ohjelmistorobotiikka)

Ohjelmistorobotti ei ole fyysinen robotti, vaan kyse on ohjelmasta, joka toimii ihmisen kaltaisesti.
Sovelluksessa suoritetaan hiirenklikkauksia ja kirjoitetaan, aivan kuten normaali tydntekijakin kirjoit-
taisi. Ohjelmistorobottia ei siis ndin ollen varsinaisesti ohjelmoida perinteisin menetelmin, vaan sille
opastetaan eri tydvaiheet ohjelmansa avulla ja neuvotaan, mita milloinkin tulee tehda. Periaatteessa
voitaisiin jopa puhua virtuaalisesta tyontekijasta! Esimerkiksi UIPath Orchestrator -sovelluksessa
kaytetadn vuokaaviota, jossa kayttaja voi halutessaan lisata robotille tydvaiheita haluamaansa koh-
taan tai muokata annetun “johdattelun” avulla syntyneitd tyovaiheita. (Wikipedia: Robotic Process

Automation).

Ohjelmistorobotille voidaan opettaa tyon suoritukseen logiikkaa, eli tapaa milla se toimii missakin
tilanteessa. Ohjelmistorobotille voi myds luoda virheenkasittelymalleja ja voidaan jopa puhua teko-
alysta. Kaikki opetettavat ja ohjelmoitavat asiat téhtaavat lopulta tdydelliseen tyétehtavan automati-
saatioon. Dokumentointi nahdaén usein tydlaana tydvaiheena, mutta suoritettujen tydtehtévien do-
kumentointi ja ajantasaisten tietojen yllapito ei ole ongelma robotille. (Wikipedia: Robotic Process

Automation).
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Ohjelmistorobotiikkaa voi harjoittaa kahdella eri tavalla, joista toinen on ohjelmointipainotteinen ja
toinen graafisten kayttoliittymien hyédyntaminen. Naistd ensimmaista on kaytetty laajalti jo eri yri-
tyksissa esimerkiksi skriptien muodossa. Nama skriptit suorittavat asioita taustalla, mutta ne eivat
osaa hyoddyntaa tai kayttda graafisia kayttoliittymid. Nama skriptit on usein myds sijoitettava jarjes-
telmien ytimiin ja siind on oma tietoturvariskinsa, kun skriptien ajajat tarvisevat oikeuksia niiden
suorituksiin. Graafisiin kayttoliittymiin perustuvat ohjelmistorobotit sisaltavat yleensa oman alustan
ja robotin saa kayttdytymaan hyvin ihmismaisesti. Nain padsya tietoturvariskeihin paikkoihin ei ole
tarvetta ja yksi robotti pystyy tekemaan ja kdyttdmaan monen eri jarjestelman valineitd. (Wikipedia:

Robotic Process Automation).

Suurin hyéty ohjelmistorobotiikalla saavutetaan, kun kasittelyyn otetaan eniten aikaa ja maarallisesti
paljon toistuvia tydtehtavid. Tyota ei tarvitse optimoida robottia varten, vaan ty6 voi pysya juuri sel-
laisena kuin se on (Wikipedia: Robotic Process Automation). Ja koska robotti osaa toimia itsendi-
sesti, se voi tydskennella jopa 24 tuntia vuorokaudessa; robotti ei vaadi lepoa, ja se on pois kaytosta
ainoastaan huoltokatkojen aikaan. Nain saavutetaan huomattavia sadstdja henkiléston tarpeessa.

Ohjelmistorobotiikan hyddyistd puhutaan liséd omassa kappaleessaan.

2.3 UIPath Orchestrator

UIPath Orchestrator on ohjelmistorobotiikan hyddyntédmiseen perustuva sovelluskokonaisuus, jonka
avulla kayttaja voi luoda oman ohjelmistorobotin. Sen on kehittényt UIPath -niminen monikansalli-
nen yhtid, joka on perustettu vuonna 2005 (Wikipedia: UIPath). Yrityksen tulot viimevuonna olivat
140 miljoonaa dollaria (UIPath). Yrityksen paaliiketoimintaa ovat tekodly ja sen ympadrille rakennetut
ohjelmistorobotiikan sovellukset. 18. paiva syyskuuta 2018 UIPath sai 225 miljoonan dollaria viimei-
simmalla rahoituskierroksellaan. Maaliskuussa 2018 Kleiner Perkins Caufield & Byers oli arvioinut yri-

tyksen arvoksi noin 1,1 miljardia dollaria. (UIPath)

UIPath Orchestrator on alusta, josta I6ytyvat niin UIPath Studio kuin UIPath Robot -osiot. UIPath
Studio on graafinen kayttéliittyma, joka mahdollistaa ohjelmistorobotin luonnin kaavioiden avulla

(Kuva 2.). Lisaksi robottia voi “opastaa” nayttdmalla itse, mité ihminen tekee missakin tilanteessa.

Kehittyneen konenadn ansiosta robotti osaa tunnistaa erilaisia tekstikenttid, sovelluksia ja kuvia seka
toimia niiden mukaan. Vaikeampia tydtehtavia varten sovelluksessa voi luoda kasin erilaisia tydvai-
heita, kuten arvojen kasittelya ja asioiden ymmarrysta. Myos ehtolauseiden kaytto if, if else, ja else -
lauseilla onnistuu. Silmukkarakenteet ovat myds tuettuja, ndin robotti pystyy toimimaan itsendisem-

min.

UIPath Robot on robottien suorittamiseen, tilanteen seuraamiseen ja valvontaan perustuva sovellus.
UIPath Robot tarjoaa graafisen kayttoliittyman, jossa kaikkien robottien hallinta on tehty mahdolli-

simman helpoksi.
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AINEISTON KERUU

Ennen kuin tydrobotin vaatimusmaarittelyja voidaan lahtea rakentamaan, on selvitettava yrityksen
nykyinen tilanne. Tilanteen saa parhaiten selville keradmallad aineistoa ja dataa monesta lahteesta.
Tyontekijat, tietokannat ja omat kokemukset auttavat kaikki osaltaan varsinaisten vaatimusmaaritte-
lyiden tekoa. Onko ty6 hidasta suorittaa? Minkalainen virheenkorjaustyo esiintyy useasti tydpaivan

aikana? Huolellinen taustatyd on tarkeaa.

Tyontekijat ja omat kokemukset

Virheenkorjaustyo6ta suorittaa yrityksessa tilaushallinnan osastolla talla hetkelld varsinaisesti kolme
ihmista, joista yksi on tdman opinndytetydn kirjoittaja. Tilaushallinnan tyontekijat tietévat, kuinka
paljon aikaa kuluu keskimadrin tietyntyyppisen tilaushallinnassa olevan virhetilanteen korjaukseen ja
miten virhetilanne tulisi hoitaa. Tydntekijoiltd kysyttdessa esiin nousi tydtehtavia, jotka ovat paljon
aikaa vievia, arvaamattomia ja tarkkuuta vaativia. Tiettyjen jarjestelmien kayttd komentorivitasolta
tekee tilaushallinnan tydsta usein hitaampaa ja tarkkuuta vaaditaan entistd enemman. Huolimatto-

muudella voi saada paljon tuhoa aikaan.

Tyéldimpien virhetilanteiden korjaus noudattaa usein samaa perusajatusta. Naissa virhetilanteessa

tehdaan yleensa seuraavat asiat, jotka on yksinkertaistettu tyévaiheiden selkeyttamiseksi:

e Selvitetdan oikeat halutut tiedot saadusta tilauksesta.

e Verrataan haluttuja arvoja jarjestelmista tai komentorivitasolta 16ytyneisiin arvoihin.

e Muokataan tai luodaan muutostiedostoja oikeilla arvoilla, jotka lahetetdan eteenpdin serve-
rille. Muutostiedostojen avulla muokataan tai poistetaan tietoa jarjestelmissa.

e Jatketaan virheeseen pysahtyneen tilauksen ajoa uudelleen.

Joissain tapauksissa virhetilanteen ratkaiseminen voi muuttua hankalammaksi, ja se lisda ajankayt-
td6d. Vaikeampien tydtehtavien lisaksi esiin nousi helppoja, mutta usein toistuvia virhetapauksia.
Naista virhetilanteista selvida usein komennon uudelleenlahetykselld, mutta asiasta pitaa olla taysi
varmuus. Siksi ndissakin tapauksissa on verrattava jarjestelmistéd saatuja tietoja tilauksen tietoihin.
Naissa virhetilanteissa aikaa kuluu runsaimmin jarjestelmasta toiseen siirtymisessa, koska kaikkiin

jarjestelmiin ei aina padse nopeasti sisaan tarkastelemaan tietoja.

Omat kokemukset nojaavat pitkalti muiden tydntekijdiden esiintuomiin hyviin faktoihin, mutta lisaksi
aikaa kuluttavia virhetilanteita ovat tapaukset, joiden tietoja tydntekijalla ei ole mahdollisuutta
nahda, vaan ndissa tapauksissa tyontekija joutuu kysymaan tietoja sahkopostin valityksella tai odot-

tamaan lisdtietoa virhetiketin muodossa. Naita tapauksia onneksi on vahemman.
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3.2 Tietokannat

Tietokannoista on mahdollista ndhda erilaisten tyétehtavien lukumaaria. Tasta on hyoétya varsinkin,
kun suunnitellaan ensimmaista tyotehtdvaa, jonka voisi testirobotin rakentaa suorittamaan. Tieto-
kannoista ei tosin nde kulunutta aikaa tydn suorittamiseen eika tyon vaikeustasoa, mitka ovat osal-
taan myos tarkeitd asioita automatisoinnissa. Ei ole jarkevaa suunnitella ja rakentaa robottia ty6teh-

tavalle, joka tapahtuu vain kerran.

Tyo6tehtavien tarkat lukumaarat saatiin selville yrityksen tilaushallintajarjestelmén omista tietokan-
noista. Saadut tiedot sain Excel -tiedostona, jonka kasittelyyn meni hieman aikaa. Virhetilanteita oli
excel -tiedostossa 9900 kappaletta. Alla olevassa kuviossa nakyvat jakaumat eri virheenkorjausty6-
tehtavien valilla. Virhetilanteiden oikeat nimet on piilotettu, koska kyseessa on yrityksen salassapi-

dettavaa sisaista tietoa.

TyOtehtavien maara ja prosentit aikavalilla 01/2018-08/2018

m Virhetilanne 1. = Virhetilanne 2. = Virhetilanne 3. = Virhetilanne 4. = Virhetilanne 5.

Virhetilanne 6. mVirhetilanne 7. mVirhetilanne 8. = Virhetilanne 9. = Muut

KUVIO 1. Tyétehtavien madra ja prosenttijakauma aikavalilla 01/2018-08/2018
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Virhetilanteista aiheutuvia ty6tehtdvia on monia, yhteensa jopa 55 kappaletta, mutta kuvion selkeyt-
tamiseksi siihen on valittu yleisimmat virheenkorjaustyotehtavat ja loput ovat laskettu yhteen “"Muut”
-kohtaan. Oleellisinta olisi 16ytda eniten automatisoinnin kannalta hyodyttavat virhetilanteet, jolloin

saavutetaan parempaa tuottavuutta ja ajan sadstéa. Nama taas lopulta kdantyvat rahansaastoksi.

Tassa tapauksessa suurin prosenttimaara ei automaattisesti tarkoita sita, ettd se valittaisiin automa-
tisoitavaksi. Myds muut asiat vaikuttavat. Ndita ovat muun muassa kaavamaisuus virheenkorjauk-
sessa, automatisoinnin helppous sekd uudelleenkdytettdvyys muihin tulevaisuudessa automatisoita-

viin virheenkorjaustgihin.

Paras lahestymistapa ty6tehtavien automatisointiin onkin aloittaa pienista asioista ja jarkevasti edeta
kohti vaikeampia malleja. Ensimmadista testirobottia silmélla pitden, turha kompleksisuus hidastaisi

merkittavasti testirobotin suunnittelua ja rakennusta.
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4 VAATIMUSMAARITTELYIDEN SUUNNITTELU JA TOTEUTUS

Vaatimusmaarittelyt ovat térkea osa uuden tietoteknisen asian suunnittelussa. Oikein tehtyna ne
tarjoavat hyvan pohjan konkreettiselle luonnille. Vaatimusmaarittelyt voi ndhda eraanlaisena suunni-
telmana ja johdatteluna. Uuden asian "speksaaminen” helpottaa luotavan asian ja sen luonnin hah-
mottamista. Tassa opinndytetydssa puhutusta ohjelmistorobotista on tarpeen tehda huolelliset vaati-

musmaaritelyt; ndin robotin hyddyllisyysaste nousee merkittavasti.

4.1 Vaatimusmaarittelyiden suunnittelu

4.1.1 Perustiedot

Ohjelmistorobotin vaatimusmaarittelyiden suunnitteluvaiheessa hyddynnetaan kerattyja tietoja mo-

nesta eri l[ahteesta. Paaasiat suunnittelussa olivat:

e Mikd on nykyinen tilanne automaation osalta?
e Miten tybtehtavat talla hetkelld hoidetaan?
e Tydtehtavien yleisyys

o Tydtehtdvien suorittamiseen kuluva aika

UIPath- alustan tarjoamat mahdollisuudet

4.1.2 Esiselvittelyt

Vaatimusmaarittelyiden esiselvitysvaiheessa on tarkeda varmistaa mika on vaatimusmaarittelyiden
oikea rakenne ja varmistaa paamaara. Vaatimusmaarittelyistd syntyvat dokumentit erovat merkitta-
vasti toisistaan eri yritysten valilld. On tarkeda selvittda vaatimusmaarittelyille oikea rakenne ja
pohja, jota yrityksen sisdlla kaytetdan. Talldin dokumentin vastaanottajan on helppo lukea ja ym-
martad, mita robotin halutaan suorittavan, ja milla tavalla tdhan paastdan. Paamaaran tarkeytta ei
saa unohtaa; Paamaara ei saa muuttua matkalla, vaan siitd on pidettdva kiinni. Selkea paamaara

my6s ohjaa dokumentin tekoa ja kirjoitusta.

DNA:lla on kaytdssaan omanlaisensa pohja vaatimusmaarittelyille, jota tydsséni kaytin. Rakenteessa
oleellisinta oli pohjatiedon keruu, tiedon keruusta syntyneet ajatukset siita, mika virheenkorjaustyo
toimisi hyvana alustana myds muiden virheenkorjaustyén automatisoinnille ja luoda robotin maarit-

tely eli "ty6ohje"robotille, jonka avulla robotti voidaan rakentaa.

DNA:n oman projektin paamaarand, jonka osana opinndytetydssa syntyvat vaaimusmaarittelyt ovat,
on saada aikaan ohjelmistorobotti, joka osaa tehda sille opetetun virheenkorjaustydn. Tahan luota-
vat vaatimusmaarittelyt, jotka tassa opinndytetydssa tehdaan, on tahdattava antamaan apuvalineet

siihen.
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4.2  Vaatimusmaarittelyiden toteutus

Vaatimusmadrittelyiden toteutus aloitettiin ensin keskustelemalla ohjelmistobotin tarpeellisuudesta
tekemassani tydssa. Yhdessa esimieheni kanssa padtimme aloittaa ohjelmistorobotin suunnittelun ja
koska minulla oli jo kera@ntynyt tietdmysta virheiden korjauksesta ja opinnaytety6 oli vield teke-
matta, minut valittiin tekemaan vaatimusmaarittelyt ja valitsemaan ensimmainen automatisoitava

virheenkorjaustilanne.

Vaatimusmaarittelyn teko aloitettiin kerdamalla tietoa monesta eri lahteests, jotta tarkasteluun saa-
daan mahdollisimman monipuolinen otanta nykyisesta tilanteesta. Tassa vaiheessa hankin tietoa
DNA:n omista tilaushallintajérjestelmista. Sielta sain erityisesti virheiden lukumaaria Excel -muo-
dossa. Datan muuntaminen ymmarrettdvampaan muotoon kesti jonkin aikaa, mutta lopulta yksittais-
ten virheiden lukumaarat olivat selvilla. Materiaalia tutkiessa huomasin virheenkorjaustyétehtavien

ison m&aran, ja olin entistéd vakuuttuneempi automatisoinnin hyddyista.

Seuraavaksi vuorossa oli tyontekijoiden haastattelu. Kysyin tyontekijoilta, mitka virheenkorjaustyo-
tehtavat he kokevat paljon tydskentelyaikaa vieviksi, jotta sain selville muun muassa virheenkorjaus-
toihin kuluvaa aikaa seka toiden vaikeustasoa. Hyddynsin myts omaa tietémystani, mita olin muuta-

man kuukauden aikana hankkinut ty6skellessani virheenkorjaustéiden parissa.

Taman jalkeen saadusta informaatiosta saatiin koostamalla, vertailemalla ja arvioimalla irti potenti-
aalisimmat virheenkorjaustilanteet, joista olisi hyva valita paras ehdokas jatkokasittelyyn. Naista eh-
dokkaista lopulta valittiin jarkevin virheenkorjausty6 robotille suoritettavaksi. Ratkaisevina etuina
pidettiin virheenkorjaustydn monipuolisuutta, kaavojen uudelleenkaytettavyyttd seka tydtehtavien

maaraa.

Seuraavaksi vuorossa oli robotille suunniteltavan virheenkorjaustyon tyéohije, eli yksityiskohtainen
tydohje siitd, miten kyseinen ty6tehtava suoritetaan. Ohjelmistorobotille pitaa luoda logiikka, jolla se
toimii. Koska robotilla ei ole kykya sisdistaa asioita, on maarittelyn oltava tarkka. Tassa vaiheessa
olin yhteydessa DNA:n omaan robotiikasta vastaavaan tiimiin, josta sain paremman kuvan siitd, mi-

ten robotin maarittely olisi loogisinta.

Ohjelmistorobotti ei Iahtdkohtaisesti tunnista, mihin sen taytyy syottda esimerkiksi salasana paastak-
seen eteenpain, vaan kaikki tydvaiheet on opastettava sille. Joten virheenkorjauksen tybohjeen tay-
tyy olla erittdin yksityiskohtainen. Tydvaiheiden dokumentoinnissa aikaa saa kulumaan merkittavasti,
varsinkin jos dokumentointia pitda ajatella robotin maarittelya silmalla pitden. Vaatimusmaarittelyt

saatiin valmiiksi muutaman korjauskasittelyn jalkeen



16 (28)

5 AUTOMATISAATION HYODYT

Automatisaation hyddyt on helppo maaritelld. Lahtokohtaisesti syita automatisoinnille ovat:

e Ajallinen hyoéty

e Rahallinen hyoty

e Virhemarginaalin pienentyminen
e Tybmotivaation nousu

e Asiakastyytyvdisyyden kasvu

Ajallinen hy6ty saavutetaan paaasiassa jattamalla pois ihmisen aiheuttama hidastelu, kuten esimer-
kiksi kirjoitusvaiheet. Vaikka ihminen hallitsikin kymmensormijarjestelman, jaa henkil silti tietoko-
netta hitaammaksi. Vaikka jarjestelmiin siirtymisesta kuluvaa aikaa ei saakkaan pois, sen suorittaa
kone, ei ihminen. Ajallista hydtya on myos se, etta robotti pystyy toimimaan myds toimistoaikojen

ulkopuolella, viikonloppuisin ja jopa juhlapyhing. (Edureka)

Rahallinen hydty nahdaan yleensa suoraan ajankdyton vahentymisesta. Ne ovat hyvin paljon liitok-
sissa keskenaan. Mitd vahemman tydtunteja tarvitaan toistuvien tdiden tekoon, sitd enemman aikaa

jaa vaikeampien ongelmien ratkaisemiseen, jarjestelmien kehitykseen ja yllapitoon. (Edureka)

Virhemarginaalin pienentyminen johtuu suurimmalta osin siitd, ettd robotti kirjoittaa tasmallisesti
halutut parametrit ja tekstit kuten se on maaritelty. Ihminen saattaa tehda kirjoittaessaan ja toimi-
essaan virheita, jotka sitten myéhemmin joudutaan korjaamaan uudelleen. Robotin tuottamat asiat
ovat aina samanlaisia. Riskialttiissa ymparistdssd, jossa virheet ovat iso ongelma, riskia sisdltavien

tyotehtavien automatisaatio on jarkevaa. (Edureka)

Tyémotivaation nousulla tarkoitetaan tassa yhteydessa tdiden monipuolistumista. Jos tydntekija jou-
tuu tekemaan paljon toistuvaa, tyolasta tyota tydpaivan aikana, laskee tydntekijalld motivaatio tyota
kohtaan. Motivaation lasku taas heijastuu suoraan tyon laatuun ja -tahtiin. Tekemalla mielekasta
tyota tydntekijan tydtahti, -motivaatio ja kehittyminen ovat nahtdvissa (Wikipedia: Robotic Process
Automation).

Asiakastyytyvaisyys paranee, koska virhetilanteet ratkeavat nopeasti robotin avulla, ndin asiakas ei
edes ehdi huomata, etta tilauksessa on ollut virhe ja sitd kautta hidasteita. Manuaalisessa ihmisten
tekemdssa tydssa voi olla valilla ruuhkaa, jolloin virheen lopulliseen kasittelyyn voi kulua paljon ai-
kaa. Vaikka virheellisia tilauksia onkin melko vahan suhteessa kaikkiin tilauksiin, on tama silti hyva
keino vaikuttaa asiakastyytyvaisyyteen (Provintl). Tama heijastuu omalta osaltaan myds myynnin

lisdykseen, koska kaikki toimii, kuten pitaakin.
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Acurate
Less prone to errors and functions
with accuracy and uniformity.

Reduce Burdenon IT

Does not disturb underlying legacy
systems

Productivity Rate
Execution time much faster
than manual process approach

Reliability
Bots can work 24%7 @@
effectively @1

Cost Cutting
Technology %(

Reduces the size of the
manual workforce and
hence reduce costs.

Compliance
Follows rules to provide audit
free trial

Consistent
Repetitive tasks are performed
in the same manner each time

No Coding Required
Programming skills are not
necessary

Kuva 3. Ohjelmistorobotiikan edut ja hyodyt (Edureka).
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6 VIRHEENHALLINTA

Ohjelmistorobotin maarittelyja tehdessa ei valttamatta osaa kuvitella tilannetta, jossa robotti tekisi
virheen: Ohjelmistorobotin yksi perushyddyistd on nimenomaan vdhentaa virheitd. Todellisuudessa
ohjelmistorobotit ovat virhealttiita, minka takia oikeanlainen virhetilanteiden hallinta on hyva suunni-
tella jo robottia suunnitellessa ja rakentaessa. Robotti kannattaa rakentaa mahdollisimman riskitto-
maksi muuttamalla epavakaat tilanteet mahdollisimman vakaiksi esimerkiksi ylimaaraisilla askelilla.

Jos silti tulee virhe, mita tulee tehda?

Virheenkorjauslogiikkaa on monenlaista, mutta yleisimmat ovat:

e Toiminnan pysaytys.
e Toiminnan jatko virheen yli.

e Toiminnan seurauksena syntyneen virheen korjaus ja toiminnan jatkaminen.

Tominnan pysaytys tarkoittaa, ettd ohjelmistorobotti ja sen kdyttamat laitteet laitetaan tilaan, jossa
kaikki toiminta loppuu. Taman jalkeen tilannetta tutkitaan ihmistydvoiman avulla. Toimntaa jatke-
taan heti, kun vika on ldydetty ja virhe on korjattu robotin logiikkaan. Téma on useimmiten huonon

suunnittelun tulosta, mutta joskus virhetilanteet tulevat yllattden, jolloin niihin ei voi varautua.
(Symphony HQ)

Toiminnan jatko virheen yli tarkoittaa sitd, ettad robotti ohittaa virheeseen menneen tydvaiheen ja
jatkaa tasta eteenpain kuin virhetta ei olisi tapahtunutkaan. Tama on todella riskialtis logiikkamalli:
jos virheeseen mennyt tydvaihe ja sen jalkeinen tydvaihe liittyvat toisiinsa, voi koko robotille suunni-

teltu tyd menna virheeseen ja ndin aiheuttaa ihmistydvoiman kayttdéa. (Symphony HQ)

Toiminnan seurauksena syntyneen virheen korjaus ja toiminnan jatkuminen on malleista paras. Jos
robotille syntyy virhe ajon aikana, yrittda se korjata tilanteen itse. Esimerkiksi, jos robotti yrittaa et-
sia naytolta internetselainta ja ei sitd 16yda, osaa robotti avata uuden internetselaimen ikkunan ja
nain toiminta voi jatkua (Symphony HQ). Tama ns. tekoalyn luonti ohjelmistorobotille on erittdin

suotavaa: Talla tavoin valtetdan koko jarjestelman alasajoa.
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7 ESIMERKKIROBOTIN RAKENTAMINEN UIPATH -SOVELLUKSESSA

UIPath ja siihen liittyvat ohjelmistot ovat ohjelmistorobotin tuleva alusta. Vaikka varsinaista lopullista
robottia ei tdssa opinnadytetytn puitteissa rakenneta, voin esimerkkirobotin avulla nayttad, miten
UIPath sovellus toimii. Tulen tydskentelemdan UIPath -sovellusten ja -alustan parissa opintojen jal-

keen, joten tama esimerkki toimii pohjana tulevalle lopulliselle ohjelmistorobotille.
Esimerkkirobotti Pekka, joka tassa kappaleessa luodaan, tekee yksinkertaistettuna seuraavat asiat:

e Avaa internetsivun selaimeen.

o Etsii internetsivulta tietyltd alueelta tietoa.

e Ottaa loydetyt tiedot ylos muuttujaan.

e Sulkee internetselaimen.

e Avaa tyopoydalta tekstitiedoston.

e Syottaa tekstitiedostoon aiemmin muuttujaan tallennetut tiedot.
e Tallentaa tekstitiedoston.

e Sulkee tekstitiedoston.

e Avaa tekstitiedoston lopuksi uudelleen esille, jotta tulokset ovat nahtdvissa.

Esimerkkirobotti Pekka ei tee ty6td silmukassa, eli kun Pekka saavuttaa lopun, suoritus loppuu. Tyo
olisi helppo ketjuttaa uudelleentoistuvaksi, mutta toistaiseksi kyseisté ominaisuutta ei tarvita. Pekan
tyo on suoraviivaista, kuten kuvasta nelja nékyy. Tydskentelykaaviot ovat UIPathin yksi peruskulma-

kivista, ja tama ominaisuus auttaa selkeyttamdan haluttuja prosesseja.

UiPath Studio - Pekka

:
=
DE @

Template

File

4 Ayailsble

[ Project Activities  [J) Snippets

Output

& @ &= P Q<

Manage  Recording Screen  Data User ul Remove Unused  Export  Publish
Packages - Swaping Seraping Events~  Explorer Varizbles to Excel

Edit  Dependendes Wizards Selectors Variables Export | Deploy

~  Properti -1

Expand All Collapse Al | |System Activities ActivityBuilder

Start

Variables  Arguments  Imports W R 0% v H E A Pproperties = Outine

Kuva 4. Esimerkkirobotti Pekan tydskentelykaavio UIPath -sovelluksessa
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UIPath -sovelluksesta I6ytyy "Recording” -ominaisuus, jolla ohjelmisto yrittda seurata, mitd kayttdja
tekee, ja keraa niista tydvaiheita ylos. Ja vaikka tdma voi ajatuksena kuulostaa yksinkertaiselta ta-
valta luoda robotti, liittyy siihen riskeja ja lisdvaiheiden luontia. Ensinndkin, se ei ole tarkka, eli koh-
distuksia joutuu tekemadn jalkeenpdin. Lisaksi, se ei ymmarra tuplaklikkausten, tekstin kopioinnin,

sekd muuttujaan lisdaystd, vaan ndma on itse lisattéva robotin logiikkaan jalkikdteen.

UiPath Studio - Pekka

x| 2

ed  Ewport  Publish
to Excel

Eport | Deploy

Expand All Collapse All

Click ‘st item Te

th Selaimen avaus
Recent cLiCK_bousL
BTN LEFT

Target

4 Available

b Ul Automation ;. Attach Window ProgramMa Progman’

b User Events

[T

[
b App Integration

b System
b Pragramming

b Workiow th Do

»

¢
s N:
SendWindowMessages [
b Orchestrator SimulateClick (]

iy

[ Project  [2) Activities (3 Snippets Variables  Arguments  Imports W R 0% v B Popeties [E Outline
Output

Kuva 5. Internetsivun avaaminen selaimeen

Esimerkkirobotti Pekan rakentaminen aloitettiin transaktiopohjalla, eli robotti etenee yksi vaihe ker-
rallaan, odottaen, etté senhetkinen tyévaihe on tehty loppuun ennen uuden aloitusta. Internetselai-
men avaamisprosessi aloitettin Pekalle ensin ndyttamalla maalaamalla alue tydpoydalta, mitd kohtaa
Pekan tulee klikata. Lahtokohtaisesti klikkaus on vain yksittdinen klikkaus ja se tapahtuu keskelle
maaritettya aluetta. Jotta internetselain aukeaisi, on klikkaus vaihdettava tuplaklikkaukseksi (Kuva
5.).

UIPath kasittelee jokaisen ndkyman omana vaiheenaan, ja vaiheen sisdlla olevat ty6vaiheet ovat
"Do” -rakenteen sisdlld. Rakenne muistuttaa etdisesti graafista ohjelmointia, jossa erilaisilla palikoilla
saadaan aikaan erilaisia asioita, kuten vaikkapa sekvensseja (Kuva 5.).

Vasemmalla nakyvassa “Activities” -valikosta voidaan lisata haluttuja tyovaiheita, kuten vaikkapa
esimerkkind sahkopostin lahetys Outlookin tms. kautta. Sovellus tarjoaa runkomalleja erilaisiin tilan-

teisiin ja niita voi muokata laajalti oikealla olevassa "Properties” -palkista.

Seuraavaksi on vuorossa tiedon etsinta internetsivulta. Ihminen osaa helposti erotella tekstin ku-
vasta, mutta tietokone ei. Onneksi maailmalla on kehitetty tietokonendkda, jonka avulla tietokone ja

sitd kautta ohjelmistorobotti osaa "ndhda” kuin ihminen, ja tunnistaa asioita kuvasta. Tata paljon
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puhuttua ominaisuutta I6ytyy nykyaan jo alypuhelimistakin, missa sita hyddynnetadn valokuvauk-

sessa tunnistamaan suotuisimmat asetukset kohteesta riippuen.

OCR: aan eli tekstintunnistukseen (eng. Optical Character Recognition) I6ytyy UIPathista tydkalu,
jonka avulla ohjelmistorobotti voi yrittda I6ytaa halutulta alueelta tekstid. Vaihtoehdot tekstintunnis-
tukseen kaytettavaksi “moottoriksi” on valittavana Microsoftin ja Googlen konenaét. Ne toimivat
kumpikin omalla tavallaan, mutta lopputulos on useimmiten sama. Joissain tilanteissa toinen naistd

saattaa I0ytda tekstia paremmin kuin toinen.

UiPath Studio - Pekka
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[ GoogleOCR
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tekstil String Titojen kerays
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Output

Kuva 6. Tiedon etsinndn ja sen muuttujaan tallentaminen

Téman robotin kaytéssa hyddynnettiin Googlen konenakda ja esimerkkind toimineessa internetsi-
vussa oli monta erilaista kohtaa, joilla pyrittiin hdmaamaan konenakdd. Haluttu tieto oli oranssiin
ovaalin muotoiseen kuvaan laitettuna, joka oli .png kuva (Kuva 7.). Konendké tunnisti tekstit ku-
vasta ja tarjosi suoraan mahdollisuutta tallentaa ne leikepdydalle. Internetsivulta saadun tiedon tal-
lennus osoitettiin "tekstil” -nimiseen muuttujaan, jolloin tieto pysyy tallessa mydhempaa kayttéa
varten (Kuva 6.).

Taman jalkeen oli vuorossa internetselaimen sulkeminen. UIPath tarjoaa tdhan kaksi erilaista vaihto-
ehtoa, klikkaus ja sovelluksen sulku. Klikkaus tarkoittaa tietystd kohdasta nayttda klikkaamista, ja
sen suurin heikkous piileekin juuri siind: jos klikattavan alueen ymparistd muuttuu, robotti ei valtta-
matta enaa l6yda referenssikuvaan perustuvaa aluetta, vaan se lopettaa toimintansa siihen. Sovel-
luksen sulku taas osaa sulkea sovelluksen ikkunan automaattisesti (Kuva 6.). Tama ei aina toimi
suunnitellusti, varsinkin jos ikkunassa ei ole nakyvaa sulkemisnappia. Talldin on kdytettdva klik-
kausta.
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Tassi on nettisivun tekstid

Account holder|

Phone Number| TYPE |Error Type

Pekka Example

3589564534  |POSTPAID|500

Liisa Simple

3584354324  |PREPAID |389

Kuva 7. Esimerkkina toiminut internetsivu

Robotin suljettua internetselaimen ikkunan, on vuorossa tekstitedoston avaus. “aputekstia” -niminen
tekstitiedosto 16ytyy tydpdydaltd, joten robotti pddsee suoraan klikkaamaan sita aikaisemman tyo-
vaiheen jalkeen. Tydymparistd kannattaakin pitaa yksinkertaisena: ndin valtytadn ongelmista my6-
hemmadssa vaiheessa. Jalleen kerran, klikkaus on muutettava tuplaklikkaukseksi, jotta kyseinen teks-
titiedosto aukeaisi.

Taman jalkeen on seuraavana tyvaiheena tekstin kirjoittaminen avoinna olevaan tekstitiedostoon.
Tama aloitetaan osoittamalla alue, mihin tekstin haluaa kirjoitettavan. Vaikka tama voi tuntua 13-
hinna triviaalilta, on tarkeaa osoittaa robotille oikeat tyéskentelykohteet. Robotti saattaa toimia tay-
sin oikein, vaikka paikkoja ei tarkemmin madrittelisi, mutta madrittelemalla kohteet oikein, robotti

voi todenndkéisemmin toimia oikein, vaikka ymparistd hieman muuttuisikin.

Tekstin kirjoitukseen on valittavana kaksi vaihtoehtoa, "Type Into” ja "Copy and Paste”. "Type Into”
toimii samalla tavalla kuin ihminen kirjoittaisi tekstin todella nopeasti, kun taas “Copy and Paste”
liittda tekstin suoraan esimerkiksi leikepdydaltd tekstikenttddn. Tassa robotin maarittelyssa kaytettiin
"Type Into” -tekstinsy6ttda, vaikka eroa naiden tekstinsyottdtapojen vialilla ei kdytanndn toteutuksen
kannalta juurikaan ole. Lisaksi robotti madriteltiin tekemaan kaksi erikoismerkkia, téssa tapauksessa
Enter -ndppaimen painallusta, tekstin loppuun, jotta robottia uudelleenajaessa lopputulokset ovat

selkedmmin nahtdvissa (Kuva 8.).
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Kuva 8. Tekstitiedoston avaus ja tiedon sy6tto

Tassa vaiheessa robotti on nyt sy6ttanyt internetsivulta 16ytyneen tekstin tekstitiedostoon, mutta ei

ole viela tallentanut sitd. Tekstitiedoston tallentamisessa on kolme tyévaihetta:

1. Klikkaa “File” -kohtaa tekstieditorin navigaatiopalkista
2. Maarita ymparistosta luotettava ankkuri

3. Klikkaa avautuvasta valikosta kohtaa “Save”

Ensimmadisessa vaiheessa maaritelladn maalaamalla alue naytdstd, mistd kohtaa halutaan klikkauk-
sen tapahtuvan. Sovellus tunnistaa dlykkaasti halutun “File” -kohdan osaksi menua, joten seuraava
vaihe on maaritella sille ankkuri, joka on luotettava eikd muutu. Ankkuri on téssa yhteydessa kiinto-
piste naytdlld, jonka sijainnin avulla robotti tietda, mista oikean kohdan I6ytda. Halu kayttaa ankku-
ria liittyy menun yleisyyteen, se on oletusmenu monessa Windows -pohjaisessa sovelluksessa. Mutta
koska kaytdmme vain yhta tekstieditoria, taman voi madaritella osoittamaan tekstieditorin ikoniin
(Kuva 9.).

Ankkurin maarittelyn jalkeen on vuorossa “Save” -napin klikkaaminen. On huomionarvoista, etta
UIPath kasittelee syntyneen valikon uutena nakymana, koska sitd ei ollut aiemmin nahtavissa nay-
tolla. Tama tydvaihe toimii ilman ankkuria, koska se on madaritelty aiempaan tyovaiheeseen (Kuva
9.).
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Kuva 9. Tekstitiedoston tallennus

Tekstitiedosto on nyt tallennettu. Seuraavaksi vuorossa tekstitiedoston sulkeminen. Tassa esimer-
kissa se on toteutettu klikkauksella, koska ymparistdssa ei ole kaytdssa kuin yksi tekstieditorin ik-
kuna, 16ytaa robotti kohteen ankkurin avulla. Ankkuriksi laitetaan tekstieditorin menu, koska se ei
toistu naytdlla misséan, joten virhemarginaali on todella pieni. Vaikka sovellus kasittda témankin tyo-
vaiheen uutena ikkunana, ei sille kuitenkaan tarvitse maaritelld tarkkaa ikkunaa johtuen klikkauksen

ankkurista. Vaikeammissa tydymparistoissa se olisi vaistamattd lahes pakollista (Kuva 10.).

Main * Main * Tietojen kerays
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>
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»

*,
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T

»
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File Edit Format View Help
Phune number: 35828327854

Kuva 10. Testitiedoston sulkeminen



25 (28)

Main * Main

Tekstitiedoston u.. Expand All Collapse All

£y Tekstitiedoston uudellesnavaus

b

& | Attach Window 'ProgramMa Progman’

Kuva 11. Tekstitiedoston uudelleenavaus

Seuraava ty6vaihe on vain omaa tarkastelua varten. Robotti avaa tekstitiedoston “aputekstia “uudel-
leen ja jattaa sen talla kertaa auki. Tama tydvaihe on toteutettu samalla tavalla kuin aiemmin: kli-
kattava kohta on "maalattu” eli robotille on naytetty mita aluetta robotin tulee klikata ruudulla, ja
taman jalkeen klikkaus on muutettu tuplaklikkaukseksi, jotta tekstitiedosto aukeaa (Kuva 11.). Robo-

tin suoritus loppuu tahan.

Kuten aiemmin on todettu, tdma esimerkki ei aja itseadn loputtomasti, vaan tehtyaan kaikki nama
tydvaiheet, robotin suoritus katkeaa. Robotin tydvaiheiden luonti ei ollut vaikeaa, mutta alussa vai-
heiden luontia esti Nvidian Shadowplay -ominaisuus. Shadowplay -ominaisuus on Nvidian nayténoh-
jaimien naytontallennussovellus. UIPathin ohjeissa asiasta ei ollut mitdan puhetta, vaan asiaa joutui

itse selvittamaan. Ottamalla Shadowplayn pois kdytdstd, UIPathin kaikki toiminnallisuus palasi.

Jos robotin ajaa, tekee se kuten se on maaritelty. Robotti avaa internetsivun selaimeen, kopioi tiedot
sieltd, sulkee selaimen, avaa tekstitiedoston, tallentaa tiedot sinne, ja sulkee tekstieditorin. Lopuksi
robotti avaa tekstitiedoston uudelleen. Lopputilanne on, ettd tydpdydalla on auki vain tekstieditori
(Kuva 12.). Mikali robottia ajaa toistuvasti, lisdadntyy tekstin maara, eli robotti ei tyhjenna vanhoja
teksteja pois “aputeksti” -tiedostosta. Mikali ndin haluttaisiin tehda, on sita varten tehty sovellukseen

yksinkertainen valintaruutu.

Robotilla kuluu aikaa taman tyon suorittamiseen vain noin viisi sekuntia, kun taas ihmisen tekemdna

tyon tekemiseen kuluisi noin minuutti. Nopeuserot tydn suorittamiseen ovat valtavat.
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Kuva 12. Robotin ty6vaiheista syntynyt “aputekstia” -tekstitiedoston sisalto.
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8 POHDINTA

Ohjelmistorobotiikka on yrityksissa paljon puhuttu asia. Vanhoista fyysisista tuotantoroboteista 60-
luvulta katse nykypadivaan ja robotiikka on siirtynyt vahvasti tieteknisten ratkaisujen piiriin. Tyon au-
tomatisaatio varsinkin rutiininomaisissa ty6tehtavissa on jarkevaa ja ohjelmistorobotiikka tarjoaa

mahdollisuudet siihen.

Taman opinndytetyon tavoitteena oli tutustua ohjelmistorobotiikkaan ja sen tarjoamiin mahdollisuuk-
siin, paneutua manuaalisesti tehtyihin virheenkorjaustydtehtaviin ja luoda vaatimusmaarittelyt en-
simmaiselle testirobotille. Naiden lisaksi tdssé opinndytetydssa ja vaatimusmaarittelyissa naytettiin
automatisaation hyddyt, jotka naissa tyttehtavissa olisi saavutettavissa. Tutustuminen ohjelmistoro-
botikkaan eteni opiskelemalla UIPath -akatemiassa, jossa opin kdyttamdan UIPath Orchestrator -
ohjelmistorobotiikan alustaa. Osana tutustumista aiheeseen tein esimerkkirobotin, jonka avulla auto-
matisaation hyotyja, kuten ajankayttda, pystyy nakemaan konkreettisesti. Luodun esimerkkirobotin

pohjaa tullaan hyédyntdmaan testirobotin suunnittelussa.

Vaatimusmaarittelyiden suunnittelu ja toteutus oli uutta minulle. Tutustuin vaatimusmaarittelyiden
erilaisiin maaritelmiin internetin avulla ja lisaksi selvitin yrityksen sisdista tapaa tehda vaatimusmaa-
rittelyitd. Vaatimusmaarittelyitd tehdessani huomasin, etta ohjelmistorobotin vaatimusmaarittelyihin
kuuluu paljon muutakin kuin vain hyvin kuvailtu tydohje tehtévan suorittamiseen. Esimerkiksi vir-
heenhallinta ohjelmistorobotille jo suunnitteluvaiheessa on tarked asia, jotta valtetdan jatkuvat on-
gelmatilanteet ja kayttokatkot. Vaatimusmaarittelyt vieddan DNA:lle testirobotin suunnitteluun ja

rakentamiseen.

Vaatimusmaarittelyiden paattksentekoon vaikuttanut keratty aineisto muutti merkittavasti alkupe-
raistd ajatustani parhaimmasta automatisoitavasta tyétilanteesta. Vaikka olin manuaalisesti kyseisia
tyotehtavia tehnyt aiemmin, ei minulla ollut pidemman ajan ndkymaa ja tietoa tydtehtavien yleisyy-

teen. Taman sain paremmin selville muilta tyéntekijéilta seka DNA:n tietokannoista.

Automatisointia ei kannata tehda tyétehtaville, jotka eivat noudata samaa kaavaa tai ovat todella
harvinaisia. Vertailemalla virheenkorjaustyotehtavien eri tilastoja, kuten esimerkiksi virheenkorjaus-
tybtehtavan yleisyytta ja sen korjaukseen kuluvaa aikaa, paastiin lopulta yhteen automatisoitavaan

tyotehtdvaan. Taman lisdksi saatiin “roadmap” tuleviin automatisoitaviin tydtehtaviin.

Kokonaisuutena voidaan sanoa, etta opinndytetydn toteutus onnistui mallikkaasti. Aluksi oli pelko
ajan riittdvyydesta tydmaaraan nahden, mutta saanndlliselld tyoskentelylla opinndytetydraportti saa-
tiin tehtya juuri sellaiseksi, kuin oli alun perin suunniteltu. Opinndytetyon sivutuotteena syntyneet
vaatimusmaarittelyt saatiin myds tehtya aikataulun mukaisesti. Esimies oli ndihin erittdin tyytyvai-

nen.
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