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1 JOHDANTO

Tietotekniikan kaytto tyoelaméssa on lisaéntynyt runsaasti, ja sen mukana on tullut
rutiininomaisia  prosesseja.  Ohjelmistorobotiikan avulla on  mahdollista
automatisoida yksinkertaisia prosesseja. Taman avulla sdistdd aikaa ja vaivaa.

Tietokone siis tekee tyon kayttajan puolesta.

Tama opinnaytetyd on tehty Wartsilan toimeksiannosta. Tavoitteena on luoda
ohjelmistorobotti, joka tekee Teamcenterissd uuden objektin (document item) ja
tayttad siihen kayttdjan antamat lisatiedot (metadatan). Uuden objektin luonnin
yhteydessd Teamcenter luo tunnistenumeron objektille. T&td tunnistenumeroa
tarvitaan projektien piirustuksissa, joten robotin avulla kdyttajan ei tarvitse siirtya
ohjelmien valill4 vaan kayttdja voi jatkaa piirustusten tekoa samalla kun robotti luo
objektia.



2 WARTSILA

Warstila Oyj Abp on suomalainen pdorssiyhtio, joka rakentaa laivamoottoreita,

laitteistoja ja voimalaitoksia.
2.1 Wartsila Marine -liiketoiminta

Wartsila Marine keskittyy laivamoottoreiden ja laivojen voimansiirtojarjestelmien
valmistukseen. Laivamoottoreiden valikoimaan kuuluvat diesel-, kaasu- ja
kaksoispolttoainemoottorit. ”Waértsilén missiona on luoda dlykkdin merenkulun
ekosysteemi — sellainen, jossa meriteollisuus kdyttad vain puhtainta saatavilla
olevaa polttoainetta. Sellainen, jossa aluksen sahkdntuotanto on optimoitu ja reitit
suunniteltu tarkasti navigointivaarojen, ruuhkien ja odottamattomien odotusaikojen

valttamiseksi.” /1/.
2.2 Wartsila Energy -liiketoiminta

Wiértsila Energy keskittyy voimalaitosten valmistukseen. "Wartsild Energy johtaa
muutosta kohti tulevaisuutta, jossa sahko tuotetaan sataprosenttisesti uusiutuvalla
energialla. Tarjoamme joustavia voimalaitosratkaisuja seka energian hallinta- ja
varastointijarjestelmid ja tuemme asiakkaitamme laitosten koko elinkaaren ajan

palveluilla, jotka parantavat tehokkuutta ja varmistavat suorituskyvyn.” /1/.
2.3 Kestava kehitys

Wartsilda on  panostanut  kestdvaan  kehitykseen ja  yrittdd kehittda
ympéristoystavallisia ratkaisuja. Hyva esimerkki tastd on biopolttoainevoimalat.
"Wartsildlld  on  merkittdvd rooli maailman kasvavan energiantarpeen
tyydyttamisessa kestavélla tavalla. Teknologian edelldkavijana Wartsilén vastuulla
on kehitt44 tuotteita ja ratkaisuja, joiden avulla asiakkaat pystyvat kehittdméan
omaa toimintaansa kestavélla tavalla. Wartsilan kestavan kehityksen mukaiseen
toimintaan kuuluu taloudellinen ja sosiaalinen vastuu ja ymparistovastuu. Kestavan
kehityksen alueella Waértsilan péapainopisteet ovat taloudellinen kannattavuus,
ymparistoystavélliset tuotteet ja palvelut ja sosiaalisesta nakokulmasta vastuullinen

litketoiminta.” /2/.



3 RPA

RPA (Robotic Process Automation) tarkoittaa ohjelmistorobotiikkaa. Sen avulla
voi automatisoida tietokoneella suoritettavia rutiiniprosesseja /3/. RPA-ohjelmissa
ohjelmistorobotin polku ndytetd&n vuokaaviona ja sen kulkua voi muokata hiirella

vetdmalla.
3.1 Robotin kayttaytyminen

RPA:lla luotua “tiedostoa” kutsutaan ohjelmistorobotiksi. Robotti ei toimi
ohjelmointirajapinnoilla vaan se kayttad ohjelman normaalia k&yttoliittymaa. Se
imitoi ihmisen hiiren liikkeita ja ndppédimiston kéayttéa. Ohjelmistorobotit eivat ole
itseoppivia, vaan ne tekevat juuri niin kuin ne on ohjelmoitu tekeméan, jonka

vuoksi ne sopivat erittdin hyvin yksinkertaisten rutiiniprosessien automatisointiin.
3.2 Hyodyt

Monesti esimerkiksi tiedostonhallintaohjelmien kéytté on yksinkertaista, mutta
hidasta, rutiininomaista ja valilla lannistavaa. Tallaisten ohjelmien tyovaiheiden
automatisointi on usein helppoa ja tyon mielekkyys saattaa parantua, kun siirretdan
rutiininomaisia prosesseja tietokoneen tehtdvéksi. T&lloin aikaa j&& enemman

muille ty6tehtéville. Yritysten ndkokulmasta télla parantaa myos tuottavuutta.

{#

Robotisation
(RPA)

Q )
"‘ Process automation

Kuva 1. Esimerkki prosessin ty0vaiheista /4/

Kuvassa 1 on kuvailtu skenaario ilman RPA:ta ja RPA:lla. Tyontekija joutuu
rutiininomaisessa prosessissa kayttdmaan eri jarjestelmid. Tamé voi olla aikaa

vievad, silla yleensa jarjestelmiin joutuu kirjautumaan ja niiden kaynnistys vie
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aikaa. Robotin avulla tyontekija vapautuu muihin tehtaviin samalla kun robotti
suorittaa prosessia. /4/.

3.3 Haitat

Liian monimutkaisten prosessien automatisointi ei onnistu. Ohjelmistorobotti
toimii sille annettujen ohjeiden ja sdantdjen mukaisesti eik& osaa mukautua itse
muutoksiin. Jos ohjelma, jolle on luotu robotti, péivittyy ja sen kayttoliittyma
muuttuu, robotti saattaa lakata toimimasta. Talléin se on korjattava. On myos
ennakkoluuloja siitd, ettd tallaisten ohjelmien avulla korvattaisiin tyontekijoita.
Taman ei pitéisi kuitenkaan olla mahdollista, silla RPA-ohjelmilla automatisoidaan
vain rutiininomaisia prosesseja. Se ei pysty hoitamaan litan monimutkaisia tai omaa

ajattelua vaativia prosesseja.
3.4 RPA-tyokalut

Markkinoilla on tarjolla runsaasti erilaisia RPA-tydkaluja. RPA-tydkalujen vélilla
voi olla suuriakin eroja, joten ilmais- ja kokeiluversioita hyddyntdmalla on
mahdollista kokeilla, mika sopii itselleen. Suurin osa kuvassa 2 esiintyvista RPA-
ohjelmista tarjoaa joko ilmaisversion tai kokeiluversion. Kolme kaytetyinta RPA-

ohjelmaa ovat UiPath, Blue Prism ja Automation Everywhere. /5/.

NICE

Automation
Anywhere

WorkFusion

UiPath

2
7]
=
£
@
o

BluePrism

Pegasystems

Redwood

Ref: Current Offering Rating, Forrester Wave, RPA, Q1 2017

Kuva 2. Erilaisia RPA-tydkaluja /5/
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UiPath on naista kolmesta kdytetyin ohjelma. Tdma voi johtua siitg, ettd UiPathissa
on kayttajaystavallinen kayttoliittymé& ja aloittelijan on helppo tutustua
ohjelmistorobotiikkaan UiPathin kautta sen helppokayttdisyyden vuoksi. UiPath

tarjoaa my0s ilmaisia online-koulutuksia ja sertifiointiohjelmia.

RPA-tyokalut voivat olla ohjelmoitavia tai koodivapaita. Koodivapaissa
tyokaluissa kayttajat nojaavat visuaaliseen kayttoliittymaan ja
macronauhoitukseen. Ohjelmoitavissa on mahdollista Kirjoittaa koodia, jolla
annetaan joukko séantoja, joita robotti seuraa. Usein ohjelmoitavat RPA-tydkalut
eivat kuitenkaan vaadi osaamista ohjelmoinnissa vaan niitd voi kayttad ilman
koodausta. Esimerkiksi UiPathissa on mahdollista kirjoittaa koodia Visual Basic -
kielella. /6/.

3.5 Kayttotavat

Ohjelmistorobotiikka soveltuu monenlaisten asioiden automatisointiin ja se on oiva
tyokalu yrityksille, jotka haluavat tarjota tydntekijoille paremman tyokokemuksen

ja sdastaa rahaa.

Ohjelmistorobotiikka soveltuu parhaiten sellaisten prosessien automatisointiin,
joissa on selvat s&&nnot eik& prosessi muutu juuri mihink&&n. Manuaaliset ja
rutiininomaiset prosessit ovat téllaisia. Ohjelmistorobotiikkaa suositellaan
yksinkertaisille prosesseille. Sita VOIi kayttaa esimerkiksi
dokumentinhallintaohjelmien automatisointiin. Myds ostossa on runsaasti
prosesseja, jotka on mahdollista automatisoida. Esimerkkejé tallaisista prosesseista
ovat P2P (hankinnasta maksuun), QTC (tarjouksesta rahaksi), datan siirto ja kirjaus,

sovellusten prosessointi ja tilausten késittely /6/.

On tapauksia, joissa kannattaa harkita onko robotin kayttdonotto kannattavaa.
Tallaisia tapauksia ovat esimerkiksi ohjelmat, joita pdivitetddn usein. Téallaisten
ohjelmien robotteja on péivitettdva usein myaos, jotta ne olisivat toimivia. Talldin
voi olla, ettd robotin yllapito saattaa tulla kalliimmaksi kuin prosessin hoitaminen
manuaalisesti. Liian monimutkaisten prosessien automatisointi ei myodskaan ole

hirvedn kannattavaa. Monimutkaisen robotin luonnin ja yll&pitdmisen hinta saattaa
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olla korkeampi kuin kyseisen tyon hoitaminen kasin. Ohjelmistorobotiikka on
tarkoitettu sdéntopohjaisille prosesseille ja kaikki tdman kasitteen ulkopuolella

oleva ei sovellu siihen (esim. dynaaminen tyonkulku).
3.6 Mihin ohjelmistorobotti kykenee

Ohjelmistorobotilla kykenee tekemain monenlaisia asioita. Alla olevassa listassa

on lueteltu osa néista toiminnoista.

e Kaynnistaa ja kayttaa erilaisia applikaatioita
= Avaa sahkoposteja ja liitteita
» Kirjautuu sisaan sovelluksiin
= Siirtda tiedostoja ja kansioita
o Kykenee integroitumaan yritysten tyokaluihin
» Yhdistyy jarjestelman APlin
= Lukee jakirjoittaa tietokantoihin
e Datan prosessointi
» Securaa loogisia sdantdjd kuten “if/then” sdantoja
» Tekee laskelmia
» Poimii dataa dokumenteista
= Syo0ttad datan kaavakkeisiin
* Yhdistad dataa useista l&hteisté

= Kopioi ja liittad dataa

161.
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4 TYOSSA KAYTETYT OHJELMAT

4.1 Teamcenter

Teamcenter on Siemensin valmistama tiedostonhallintaohjelma, jota WAértsila
kayttdd. Ohjelman avulla p&asee tarkastelemaan tuotteiden revisioita ja kuinka
tuotteet ovat kehittyneet. Projektien hyvaksymisprosessi tapahtuu Teamcenterin
kautta ja projektikuvat saavat document ID:nsé (objektin tunnistenumero)
Teamcenterissd luodusta objektista (document item). Ohjelmistorobotin on
tarkoitus luoda uusi document item kéayttden mallipohjaa. Metadata taytetd&dn INT-
valilehdelle (Kuva 3.). Metadata on tietoa tiedosta. Se voi olla fyysisen esineen
tietoja (CD-levyn esittéja, levyn nimi jne.) tai tiedoston tietoja (Word-dokumentin
omistaja, sijainti, viimeisin tallennuspdivamaara jne.). Téssa projektin metadataa

on projektin nimi, projektinumero, moottorityyppi jne.

Item Naming Tool [INT]  Overview Related Datasets Available Revisions

~ Naming ~ Revision
Name Classfication L1 (*): 260 Lab Office:
Matenial Class Level 0 ("): Electnical Wires, Cables and Harnesses Remarks
CAD Name: WIRING DIAGRAM
Name Classdfication L2 ("): 020 Type Desc
Material Class Level 1 (*):  Electrical Wires Designed For (*
810 Execution Drawing: False

Name Classification L3 (7
Drawing Standard:

Material Class Level 2 (*): Electrical Wires

Main Document:
tem Name ID (") V095 Tight Torque False
ITEM NAME (") WIRING DIAGRAM Part List Options: No
Extended Name: WIRING DIAGRAM Related Material ID
Use o i Related Matenal Rev ID
Origin for item Name: * Title Block Option:
item Name Search Qualtty Instruction

block Design group (7 96K
Only 32 Characters will be shown in the RX tithe it

Description 1 Cad Type:

Description 2 nstallation Name
Description 3 » Approval History

Description 1 : Old Description 2 (EN), Description 2 : Old Description 1 (Local)
Description 3 : Old Description 2 (Local)

Busmess Area: 4-stroke
Busmness Group:
Product Type Desc.

Product Type (*

Type Pattern:

IMO 1D

Unit of Measure: each

(IMO ID is alfowed to contain one or two ID. Sample: 11303 or 11303,11304)
» ltem

Kuva 3. INT-valilehti Teamcenterissa

Document item on objekti, johon liitetddn projekteihin liittyvia dokumentteja ja

kuvia tuotteista, osista, kokoonpanosta jne. Objektiin lisdtddn projektikohtaista
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metadataa, joka auttaa kategorisoimaan objektin ja helpottaa sen etsimista

Teamcenterissa.
4.2 Excel

Excel on Microsoftin taulukkolaskentaohjelma. Téssa tyossa projektien metadata

lisdtaan Exceliin, josta UiPath hakee sen lookup-toiminnon avulla.
4.2.1 VLOOKUP Excelissa

VLOOKUP on funktio Excelissa, jolla voidaan hakea riveittdin soluja. Tama
toiminto on hyddyllinen silloin kun on kédytdssa useampi sarake ja haluaa hakea

tiettya arvoa.

H3 M j =VLOOKUP(H2;B3:E8;4;FALSE)
A B C D E F G H

]

2 ID Etunimi Sukunimi Palkka ID 53

3 15 Marjo Virtanen £ 04,91 Palkka | 6?,52_'

4 64 Antero  MNiemeld £ 78,45

3 32 larmo Laitinen £ 85,23

o 18 Liisa Hirvonen € 88,15

7 53 Laura Rintamaki € 67,52

8 44 Heikki Makela £ 76,32

Taulukko 1. VLOOKUP

Taulukossa 1 nékyy kuinka funktio on Kirjoitettu. Ensimmaéinen tieto on hakuarvo.
Téassa se on H2-solu, jonka sisalla on hakuarvo 53. Toinen tieto on hakualue eli
tassa tapauksessa B3:E8, joka késittdd punaisella merkityn alueen. Kolmas tieto on
sarakenumero. Tassé halutaan saada arvo Palkka-sarakkeelta, joka on neljas sarake.
Neljas tieto on vaihtoehtoinen eika sitd ole pakko lisatd. Oletuksena se on aina
FALSE, mika tarkoittaa, ettd se hakee palautusarvon tarkan vastineen. TRUE hakee
epatarkan vastineen. VLOOKUP-soluun tulee arvo Palkka-sarakkeelta, joka vastaa

ID-numeroa 53. Soluun tulee siis €67,52.
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4.3 UiPath

UiPath  on RPA-ohjelma. Talld ohjelmalla on helppo tutustua
ohjelmistorobotiikkaan, silla siind on kayttajaystavallinen kayttoliittyma.
UiPathissa on monipuolinen valikoima erilaisia toimintoja eri tarpeille. Siihen saa

ladattua my0s lisaosia tarpeen mukaan.
4.3.1 Recording

UiPathilla on helppo kokeilla itse ohjelmistorobotiikkaa sen helppokayttdisten
perustoimintojen avulla. Recording-toiminnolla UiPath alkaa nauhoittamaan
kayttajan hiiren liikkeita ja ndppdinten painalluksia. Sen avulla voi suorittaa
useamman toiminnon perakkain. Tama sopii hyvin aloittelijoille sek& pienten ja
yksinkertaisten prosessien automatisointiin. Nauhoitustyyppeja on viitta erilaista:

Basic, Desktop, Web, Image ja Native Citrix (Kuva 4.).

DESIGN EXECUTE UiPath 5t
Cut f . =
& [3 > _ & L1 &

Mew Save Save as Manage Recording Screen Data
- *  Template Paste Packages - Scraping Scraping
e
il g 3 e
- o @ Vb
A Search activities (Ctrl+Alt+F) .
_ =& Image
I Favorites

=
@ Mative Citrix
4 Recent

Kuva 4. Nauhoitusvaihtoehdot /7/

Basic generoi tdyden selectorin jokaiselle aktiviteetille. Selectoreihin tallennetaan
graafisen kayttoliittyman elementin attribuutteja XML-osissa. Naiden avulla
varmistetaan missé kohdassa aktiviteetti suoritetaan. Basic sopii yksittaisille

aktiviteeteille parhaiten, koska se on hieman hidas. /7/.
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Desktop sopii kaikentyyppisille tyopoytasovelluksille. Toimii nopeammin kuin

Basic.
Web on suunniteltu nauhoittamaan web-applikaatioissa ja selaimissa.

Imagea kaytetddn virtualisoitujen ymparistdjen (virtuaalikoneet, VNC jne.) tai

SAPIn nauhoittamiseen.

Native Citrix vastaa Desktop-nauhoitusta, mutta on suunniteltu Citrix-

ymparistoille.

Basic Recording X Image Recording
m AB
OPR'I'DEm@ N 'IDDEME
(llcll: (llck Type Select Screen  Element Test Image
Record Séapr CI.EIL T}',Je COL? Element Text Image image Text ~ & Copy Scraping™ . - '5
Nizard: Acti
Wizards Actions — - |

MNative Citrix Recording
Desktop Recording

QP RT[H Mm@ .%TDEMI@

Record  Start Clnck 'H-P? (opf Elemenl Text Image San Record Cll':k Ty‘pe Cc:py Element Text Image
App - - - d N - N

Wizards Actions Wizards Actions

Web Recording

@ &RT [ E mn=

Record Open  Click Type Copy Element Text Image
Browser= = - - - - -

Wizards Actions

Kuva 5. Eri nauhoitusten tyokalurivit

4.3.2 Computer Vision lisdosa

Tata tyota varten oli tarpeen ladata Computer Vision -niminen lisdosa. Teamcenter
on dynaaminen ohjelma, eli se “eldd” ja paivittyy koko ajan vaikkei se
ulkonaollisesti vaikuta muuttuvan lainkaan. Normaalit funktiot ja recording-
toiminto eivat toimi dynaamisissa ohjelmissa luotettavasti vaan hiiri yleensa siirtyy
vaériin paikkoihin. Computer Vision on hyvé lisdosa tallaisille ohjelmille, koska
siind kdytetddn Screen Scope-toimintoa. Screen Scopella otetaan ikdan kuin
kuvankaappaus haluamastasi alueesta ja se ottaa muistiin mink& nékoinen kyseessé
oleva alue on ja merkitsee mitk& asiat ovat vuorovaikutteisia (Kuvassa 6 sinisella
merkityt alueet ovat vuorovaikutteisia).
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7 UIDemo

B E B

UiPath 01:50:39 PM

Kuva 6. Esimerkki Screen Scopella otetusta kaappauksesta

Robotti kaynnistas
Teamcenterin ja luo
uuden objektin

Robotti avaa
Excel-tiedoston

Excel-faulukko, joka
sisaltaa metadatan

Robotti hakee metadatan ja
tallentaa sen muutiujiin

Metadata sijoitetaan
oikeisiin kentfin
Teamcenterissa

Kuva 7. Yksinkertaistettu vuokaavio robotin toiminnasta
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5 OHJELMISTOROBOTTI

Tatd opinndytetydtd varten luotu robotti on suoraviivainen ja se on helposti

muokattavissa eri tarpeita varten.
5.1 Uuden objektin luominen

Teamcenterissa luotavaan objektiin tarvitaan projektikohtaista metadataa.
Tyoskentelin Customer Deliveryssd, jossa osa metadatasta pysyy jokaisessa
tiedostossa samana, joten paadyin kayttdmaan ns. mallipohjaa, johon olin
esitdyttdnyt samana pysyvat metadatat (Kuvassa 3 oleva INT-vdlilehti on
mallipohjasta otettu ja siind nékyy valmiiksi taytetyt kohdat). Robotti siis kopioi
mallipohjan ja luo siitd uuden objektin. Se etsii ensin mallipohjan kéyttamalla sen

document ID:td ja tallentaa sen uutena objektina (Kuva 8.).

>

Start

P invoke workflow file

(] Home

[T7] Search

[T1] Open the folder

[T] save As

Kuva 8. Vuokaavio uuden objektin luonnille
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Search

== MicrosoftOCR

T cv Type into - inputBox A
icontor s bes emie m-ugzh ot E
TemplateMaterial + “[k{enter)]” i

Kuva 9. Mallipohjan etsiminen

Kuvassa 9 nékyy kuinka mallipohja etsitddn. Hakualueella kédytetddn muuttujaa
TemplateMaterial, joka on mallipohjan ID. Mallipohja valitaan ja tallennetaan

uutena objektina (Kuva 10.).

[T] Save As

Click save as to create a new document item using dummy as a
base

e MicrosoftoCR

»

Q CV Click - Text
A

3 cv Click - Text A

. @e Ctri+S |
G,

{1 Rovica

Kuva 10. Uuden objektin luonti
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5.2 Uuden objektin haku

Luodessaan uutta objektia Teamcenter ei siirry automaattisesti kyseisen objektin
sivulle, vaan objekti luodaan kayttdjan kotikansioon. Tastd syysta uusi ID on

kopioitava sen luomisvaiheessa (Kuvassa 12 uusi ID on luotu ja se kopioidaan tassé

vaiheessa).
[T Assign
Assign 3 new document (D
Double-click to view
T Copy

Kuva 11. Vuokaavion jatkoa

M Wirtsild:Save As X

W Based On DAAF494996/--WIRING DIAGRAM (Item Type:: Drawing Set)

_ !, Define the basic information for the copied item.

¥ Enter Item Informa || item Information

| @ Enter Additional ltem || Item ID - Revision ID

I
W Enter Additional Item DAAF495537 L ¥ Assign
Enter Identifier Basic |

‘ B Entwjioetien pusk Description: |

| @ Enter Additional ID Inf

W Enter Additional Rev |

[

@ Define Attached Data Unit of Measure: | }
| @ Assign to Project

|

@ Define Options

4 Back Next ¥ Finish # Home | ® Close |

Kuva 12. Uuden ID:n luonti
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5.3 Excel-taulukon muuttaminen DataTableksi

Kéyttdja on lisdnnyt metadatan Excel-tiedostoon ja se haetaan sieltd UiPathin

Lookup-toiminnon avulla.

T Select item s Lookup

Kuva 13. Polku Lookup-funktioon

UiPathissa on paljon toimintoja Excelid varten. Excel-taulukosta tehd&an
DataTable-muuttuja. Taman avulla UiPath lukee ja varastoi taulukon siséltdman

datan.

% Lookup Properties -~

UiPath.Excel Activities.ExcelReadRange
i) Common
DisplayName Read Range
Bl Ing
=| Excel Application Scope A
|5 Excel Application S A o
Range

*CA\Users\mme061\Documents\RPA\test.xisx

SheetName "Sheet1”
El Misc

>

Read Range

“Sheet1"

K

DataTable dtExcel

Kuva 14. Excel-tiedoston muuttaminen DataTableksi

Excel-tiedostoon tehdadn polku ja Read Range-toiminnolla luetaan haluttu alue
taulukosta. Haluttu alue voi olla koko taulukko tai osa siitd. Tassa kaytetaan koko
taulukkoa (Sheet), koska taulukon suuruus saattaa muuttua. Output-kohtaan
merkitddn DataTable-muuttujan nimi, joka tdssd on dtExcel. Td&md muuttaa
taulukon DataTableksi (Kuva 14.).
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5.4 Muuttujat

Kuvassa 15 on kaikki muuttujat, joita t4ssa ty0ssé on kaytetty. Lookup-toiminnossa

kaytettaviin muuttujiin tallennetaan metadata, joka kaytetddn myéhemmin INT-

vélilehdella.
Name Variable type Scope Default
NewTransaction Boolean Main

CVURL String Main “hitp://10.165.123.81:8501 V1 /models/¢
TemplateMaterial string Main DAAF4249396"
TemplateMaterialRevision String Main

NewDoc String Main

dtExcel DataTable Main

ProjectName String Main

LookUpVvaluel String Main

LookUp\Value2 String Main Project number”
ookUpValue3 String Main Engine type
ProjectNumber String Main

EngineType String Main

Kuva 15. Tydssa kaytettyja muuttujia

5.5 UiPathin Lookup-funktio

UiPathissa on oma vastine Excelin VLOOKUP-funktiolle. Téssa tydssa halutaan
muuttaa kaikki metadata muuttujiksi, jotta niit4 voidaan kayttdd mydhemmin ja
Lookup on oiva tydkalu tdhan.

4 Lookup Properties -2

UiPath.Core.Activities.LookupDataTable
= Common i
= D|5p|5:‘v‘Neme” S Jili .Lockqpcata'fabie S
= Input

DataTable dtExcel

l’ Excel Application Scope

»

"C\Users\mme061\Documents\RPA\test.xlsx"
LookupValue LookUpValue1
B Lookup Column

Column

Read Range

>

“Sheet1* Columnindex 0
ColumnName
& Misc
Private O
{£F Lookup Data Table £ Output
Cellvalue ProjectName
Rowindex
£ Target Column
Column

EF Lookup Data Table
EF Lookup Data Table Columnindex 1
ColumnName

£F Lookup Data Table

Kuva 16. Lookup-funktioon annetut muuttujat ja arvot
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Lookup-funktiossa luetaan DataTable ja annetaan LookupValue. LookupValuella
etsitddn haluttu arvo. LookupValuel-muuttujaan on Kkirjoitettu “Project name”,
joten se etsii taulukosta kohdan Project name. CellValuella palautetaan
kohdesarakkeella oleva arvo. Lookup Column on se sarake, jossa LookupValue
etsii arvon. Lookup Column-kohdassa Columnindexiin annetaan se sarake, jossa
LookupValue hakee arvoa. T&ssé se on ensimmdinen sarake, mutta sarakkeet
alkavat nollasta, joten Columnindexin arvoksi on annettu 0. Target Column-
kohdassa Columnindexiin annetaan se sarake, josta CellValue hakee
LookupValueta vastaavan arvon. Tama tapahtuu toisella sarakkeella, joten arvoksi
on annettu 1 (Kuva 16.).

5.6 Excel-taulukko

Excel-taulukko siséltdd tarvitun metadatan, jonka kayttaja antaa. Jos halutaan
projektin nimi, annetaan Lookup-funktiossa LookupValueen muuttuja, johon on
kirjoitettu ”Project name”. Kun Lookup-funktio ajetaan, se etsii solun, jossa lukee
Project name ja palauttaa seuraavassa sarakkeessa olevan solun siséllon, joka tassa
on Big Boat. Taulukossa olisi hyvé kayttaa valmista pohjaa, jossa ensimmaéinen
sarake pysyy samana, koska UiPathiin luotujen LookupValue-muuttujat etsivét
taulukosta juuri silla arvolla mika niille on annettu. Toiseen sarakkeeseen taytetdan

tarvittava metadata.

A E C D E
1
2 |Project name Big Boat
3 |Project number SP/012345
4 |Engine type WaL32
5 |Engine size wartsila 32
o
T
8
9

Taulukko 2. Tyossa kaytetty taulukko
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5.7 Metadatan tayttaminen INT-vélilehteen

INT-valilehdelld (Item Naming Tool) on tarked osa tiedostonhallinnassa
TeamCenterissé sen sisaltdman metadatan vuoksi. Ilman tata ei projektikohtaisten
tiedostojen hakeminen onnistu. INT-vélilehti koostuu tekstikentistd ja
pudotusvalikoista. Varsinkin pudotusvalikkojen tayttdminen UiPathilla vaatii

pienté kikkailua.

[3] Filling in metadata pt, 1

L MicrosoftOCR

T' cv Type into - inputBox A
e % =
ProjectiName +

»>

T cv Type into - InputBox

a2 Vo e
s i

tastihadin fasus

ProjectName +

»

T CV Type Into - Any Icon

EngineType +

L.¥ CV Click - Anv Icon A

Kuva 17. Metadatan tayttaminen INT-valilehteen
5.7.1 Tekstikenttien tayttdminen
Tekstikenttien tayttdminen on suhteellisen helppoa. Ainoana ongelmana oli

ajoittainen véaran alueen valinta, joka johtui todennakdisesti siitd, ettd tekstikentat

olivat lahes identtisia eika robotti osannut erottaa niitd. Tama korjaantui liséamaélla
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ankkureita. Ankkureiden avulla robotti osaa kohdentaa paremmin alueen, missé sen
kuuluu toimia. Metadatan lisaédminen kaytetdan CV Type Into-funktiota. Siihen voi
Kirjoittaa joko tekstid suoraan tai kdyttdd muuttujia. Tassa kdytetdan aikaisemmin

luotuja Lookup-muuttujia (Kuva 17.).

5.7.2 Pudotusvalikot

Pudotusvalikkojen kanssa tuli hieman enemmaén ongelmia.

Format Cells

Mumber  Alignment Font Border Fill Protectiol

Text alignment

Horizontal:

General

Left [Indent}

Center

Right [Indent)

Fill

T4Justify

Center Across Selection
Distributed [Indent]

[ shrink to fit
DMEFgE cells

Kuva 18. Esimerkki pudotusvalikosta

Yleensé moottoreiden koosta puhuttaessa kdytetddn ainoastaan numeroita (20, 32,
34 jne.). Ndissa pudotusvalikoissa on kuitenkin merkitty moottorikoot nimella
Wartsila 20, Wartsila 32 jne. Aluksi oli tarkoitus, ettd moottorikoko taytetdan
Exceliin ainoastaan numerolla, mutta p&adyin siihen lopputulokseen, ettd on
parempi kayttdd samanlaista nimedmistd kuin pudotusvalikossa mahdollisten
virheiden valttdmiseksi. Type Into-funktiossa voi kéyttad Keystroke-toimintoa
tekstin kirjoittamisen liséksi. Tall4 toiminnolla voidaan lisata erilaisia ndppéimia ja
nappéinyhdistelmid funktioon. Téassd kohdassa se on vélttamatontd, silla

EngineSize-muuttujan avulla se ainoastaan etsii pudotusvalikosta oikean
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vaihtoehdon, muttei valitse sitd. Oikea vaihtoehto ilmestyy listan ensimmaiseksi ja

se valitaan painamalla nuolingppdinta alas ja enteria.

[T Filling in metadata pt. 2

s MicrosoftOCR

T cvype into - InputBox A
usIness Arex stroke v E
Product Type Desc o
EngineSize + ‘[kidown)]* + “[kienter)]" +
T' cv 1ype into - InputBox A
Qusumss Group ? v E
Product Type (")
EngineSize + “[kidown)]” + "[k(enter)]” +
T cv Type into - InputBox A
Ps0ress Groap v =
gmu‘ Ve J-;;? - —
Typs Fattern -
MC O
EngineType +

Kuva 19. Pudotusvalikkojen tayttdminen

Kuvassa 19 nikyy, kuinka funktiossa on muuttuja + ’[k(down)]” + “’[k(enter)]”.
Robotti ei kuitenkaan vielakéan toiminut vaan se kirjoitti muuttujasta tulleen arvon
ja painoi suoraan enterid, joten se ei valinnut mitdan pudotusvalikosta. Se toimi liian
nopeasti ja hyppasi nuolindppaimen yli. Lisdsin 50 ms viiveen, jotta se hidastuisi
sen verran, ettd se ehtisi rekisterdimaan jokaisen toiminnon (Kuva 20.).
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Properties ~ 0
UiPath.CV.Activities.CvTypelntowithDescriptor

{E] Common
ContinueOnError i Specifies to continue | ...
DelayAfter Delay time (in milliseco | ..
DelayBefore Delay time (in muliiseco
DisplayName CV Type into - inputBox

El Input
Descriptor "Target: InputBox (S06€ |
Text EngineSize + "[k{down) | ..
TimeoutMS Specifies the amount of

E Misc
Private L]

O Options
Activate V] True
ClickseforeTyping V] True
DelayBetweenKeys 50
EmptyField V] True

E] Reusable Region
InputRegion Use the result of anothe
QutputRegion Outputs a region that &

Kuva 20 Viive lisétty funktioon
5.8 Viimeiset vaiheet

Kun robotti saa taytettyd metadatan, se tallentaa sen (Check In), pienentdd INT-

vélilehden ja poistuu siitd (Kuva 21.).
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T Check Out INT

Check out INT so metadata
can be added

Doubie-click to view

v
T Filling in metadata pt. 1

Fills in metadata (Project
name, engine type)

Double-click to view

v
T Filling in metadata pt. 2

Fills in metadata that has
drop-down kst (engine size)

Doubie-click to view
v
T Checkin

Checkin INT

Double-click to view

Y
T Minimize
Minimize the tab

Double-click to view

Kuva 21. Vuokaavion viimeinen osa

28
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6 TESTAUS

Taman opinndytetydn testaaminen jéi siihen, ettd ajoin valmiin robotin kéayttaen
erilaisia virhetilanteita (kirjoitusvirheitd Excel-taulukossa ja muuttujissa)
varmistaakseni, ettd se ei jatka toimintaa, mikali tallainen tilanne tulee. Ajoin
virheettbméan robotin useampaan kertaan varmistaakseni, ettd se toimii

virheettOmasti.

Tarkoitus olisi ollut testata robottia myds jonkun muun koneella, mutta COVID19-
tilanteen takia lahes kaikki tekivat etdtoitd, joten tdma ei onnistunut. Teamcenteria
voi kayttda ainoastaan VPN:an kautta, mikali toitd tekee muualta kasin. Teoriassa
robotin ajamisen olisi pitanyt onnistua. Teamcenter toimii Kuitenkin erittain
hitaasti, jos sitd kayttdd VPN:&n kautta, mik& taas aiheutti robotin kaatumisen.
Taman takia tein opinndytety6ta toimistolla ja testasin sen toiminnan siell&.
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7 YHTEENVETO

Tatd ohjelmistorobottia ei kayteta tallaisena vaan se on yksi moduuli isommassa
kokonaisuudessa, jolla automatisoidaan Teamcenteria. Taman kokonaisuuden
kehittaminen jatkuu Wartsilassa. Jos automatisoinnissa jatketaan viel&
malliobjektin kayttdd, on siitd jatettdva INT-valilehti lahes tyhjaksi ja lisattava
muuttujia, silla tdaman version mallipohja kayttad Customer Deliveryn metadataa,

joka ei ole sama muilla osastoilla.

Parannettavaa olisi ollut. Vaikka kéaytin Computer Visionia, vaikutti hiiren liike
kuitenkin aika ajoin huteralta ja robotti saattoi kaatua. Myo6s lookup-toiminnon olisi
mahdollisesti voinut toteuttaa paremmin. Objektin olisi voinut luoda myds taysin

uutena, eika kayttaa mallipohjaa.

Tama ty0 onnistui kuitenkin hyvin ottaen huomioon, etten ollut ennen tdman tyon
ehdottamista kuullutkaan RPA:sta. Tavoitteena oli robotti, joka luo uuden objektin
Teamcenterissa ja tayttda sen Excelistd haetulla metadatalla. Téhan tavoitteeseen

paastiin.
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