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TIVISTELMA

Taman opinndytetyon tavoitteena oli suunnitella ja ohjelmoida ohjelmistorobotiikka-
automaatio Konecranes Oy:n toiminnanohjausjarjestelmassa havaittuun vikaan. Vika
toiminnanohjausjarjestelmassa liittyi puuttuvaan tietoon yrityksen erdhallintadatassa.
Korjaava tyOvaihe suoritettiin manuaalisesti syottamalla toimitusnumero selainpohjaiseen
jarjestelmaan, johon oli rakennettu toiminnanohjausjarjestelman oma automaatio
korjaamaan puuttuva data. Yritys etsi vaihtoehtoja SAP:n toiminnallisuuksista, mutta paatyi

ohjelmistorobotiikkaan ihmisen manuaalisesti tekeman tyoprosessin automatisoinniksi.

Suunnittelusta ja ohjelmoinnista tehtiin yksityiskohtainen dokumentaatio yrityksen omaan
kayttoon. Ohjelmistorobotiikka-alustana toimi yrityksen kayttama UiPath, joka on myds yksi
maailman suurimmista ohjelmistorobotiikan palveluntarjoajista. Ohjelmointikielena oli
Visual Basic. Opinnaytetyon kdytannon osuudessa kaytettiin yrityksen dokumentaatiopohjia

seka ohjelmistorobotiikkatyokaluja.

Teorian tietoldhdepohjana kaytettiin pddosin UiPath-dokumenttiportaalia, missa
ohjelmointialustan funktioiden ja metodien selitykset oli kerrottu. Ongelmatilanteiden
selvittdmiseen kaytettiin UiPath:n keskustelupalstoja, mista l0ytyi laaja-alaisesti muiden
UiPath-kayttdjien ongelmia seka ratkaisuja. Ohjelmointialustaan tutustuminen suoritettiin
verkkokoulussa, UiPath Academyssa, missa oli mahdollista opiskella ja suorittaa

sertifikaatteja UiPath:n kayttoliittyman toimintoihin.

Taman toiminnallisen opinnaytetydn tuloksena syntyi Konecranes Oy:n tilaama automaatio.
Automaation rakentaminen tutustutti opinnaytetyontekijan ohjelmistorobotiikkaan, joka on

talla hetkelld yleistyva trendi yrityksissa.
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ABSTRACT

The aim of this thesis was to design and develop robotic process automation for a bug in
Konecranes Oy enterprise resource planning (ERP) system SAP. The bug is related to missing
batch data in the goods receipts process in SAP that the company is using. Workflow that is
made by a human was to set manually an inbound delivery number in a browser based
system related to company ERP. The system has built in automation for fixing a bug in SAP.
Company has decided to use robotic process automation (RPA) to automate manually done

workflow.

Detailed documentation of the design and programming was made for the company’s own
use and automation was used to replace the manmade manual work process. The platform
for the robotic process automation development is one of the world's largest RPA service
providers called UiPath. It is used by the Konecranes Oy and the programming language was
Visual Basic. The company's documentation templates and RPA tools were used in the

practical part of the thesis.

Theoretical part is mainly based on UiPath-documents web portal that contains explanations
of the functions and methods for programming platform. Moreover, UiPath forums, where
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Introduction to the programming platform was conducted at an online school UiPath
Academy where it was possible to study and complete certifications for UiPath user interface
functions and roles. The result of this functional thesis is an automated process ordered by
Konecranes. The implementation of this process allowed the author of this thesis to gain

expertise in robotic process automation that is a rapidly rising trend in companies.
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Application Exception

Robotic Process Automation (ohjelmistorobotiikka)

A Center of Excellence (yrityksen organisaatioyksikko, joka valvoo
ja koordinoi RPA-kehityksia

Systeme, Andwendungen und Produkte in der Datenverarbeitung)
(toiminnanohjausjarjestelman nimi)

Enterprise Resource Planning (liiketoimintaprosessien
hallintaohjelmisto)

Koodi, jolla ajetaan SAP:n funktioita tai ohjelmia

SAP:n selainpohjainen yksinkertaistetumpi kayttoliittyma. FIORI
tarjoaa joukon sovelluksia, joita kaytetdan yrityksen tavallisissa
liilketoiminnoissa, kuten tyonhyvaksynnoissa, taloussovelluksissa,
laskentasovelluksissa ja erilaiset itsepalvelusovelluksissa
Ohjelmistorobotiikan alusta

RPA-prosessin vaihe, jossa keratdan data ty6jonon luomiseksi
RPA-prosessin vaihe, jossa prosessoidaan tydjono

Nykyinen tyonkulku kuvattuna step-by-step

Robotin tyonkulku kuvattuna step-by-step

Business Process Modelling Notation (liiketoimintaprosessin
kuvaaminen graafisesti korkealla tasolla)

Tyonkulussa tapahtuva robotille asetettujen saanndista
poikkeaminen

Ohjelmistossa (kuten SAP:ssa) tapahtuva odottamaton virhe

(esimerkiksi palvelimen verkkoyhteys katkeaa)
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1 Johdanto

Nykypaivan dataohjautuvassa yritysmaailmassa ehja data on liiketoimen ja sisdisen tiedon
jakamisen kannalta tarkea osa prosessiketjua. Lopputoimitukselle tarkeat tiedot voivat muuttua
prosessin eri vaiheissa tai jopa puuttua kokonaan. Esimerkiksi yksittaisen materiaalin tai
materiaalikuvauksen muuttunut tuotetieto vaikuttaa koko prosessin sujuvaan toimivuuteen aina

tilauksen tekemisesta lopputuotteen toimitukseen.

Taman toiminnallisen opinnaytetydn lahtokohtana toimi Konecranes Finland Oy:n
toiminnanohjausjarjestelmassa havaittu vika materiaalin maaritysprosessin jarjestelmassa. Vika
ilmenee, kun materiaalin maaritysprosessin jarjestelmaa kaytetadan yhdessa erahallintadatan
kanssa. Jarjestelmavian korjaaminen SAP:ssa tarkoittaisi muutosta tuotannonohjausjarjestelman
perustoiminnoissa. Se olisi huomattavan riskialtista ja aiheuttaisi suuren maaran testaamista
jokaisen SAP-jarjestelmapaivityksen yhteydessa. SAP:n FIORI on selainpohjainen
yksinkertaistetumpi kayttoliittyma, johon Konecranesin SAP-osasto on kehittanyt automaation
virheellisen erahallintadatan korjaamiseksi. Datan sy6ttaminen FIORIn automaatioon on toistuva
ihmisen tekema tyotehtava ja yritys on paattanyt tehda ohjelmistorobotiikkaa hyédyntaen

ratkaisun tyonkulun automatisoinniksi.

Taman opinnaytetyon tarkoituksena oli suunnitella ja ohjelmoida ohjelmistorobotti suorittamaan
SAP:n BATCH-datan korjausprosessi kayttamalla UiPath-nimista ohjelmistorobotiikka-alustaa.
Ohjelman suunnittelussa kaytiin yksityiskohtaisesti ldpi tydprosessin nykytilan kuvaus asiakkaan
nakokulmasta ja opinnaytetyolla oli tarkoitus korvata ihmisen tekema tyénkulku. Tyon kulusta
tehtiin graafinen esitys liiketoimintaprosessien maarittelemiseksi ja prosessiin liittyvat
yksityiskohdat dokumentoitiin yrityksen standardien mukaisesti. Opinndytetyossa asiakkaana toimi

Konecranes Finland Oy:n Global Parts, Data & Processes -liiketoimintayksikko.

Opinnaytetyossa etsittiin ratkaisuja seuraaviin kysymyksiin:

Miten robotti kasittelee ongelmatilanteet FIORIssa?

Miten robotti reagoi muutoksiin FIORIssa?

Miten optimoidaan robotin tehokkuus eri prosessivaiheissa?

Syntyyko automaatioprosessissa muuta hyodyllista dataa, jota voidaan valittaa asiakkaalle?



2 Opinndytetyon tilaaja

Taman opinndytetyontilaaja Konecranes Oy on maailman johtaviin nosturilaitevalmistajiin kuuluva
yritys, jonka toimenkuva on asiakasyritysten toimintaa tehostavien nostoratkaisuiden ja
huoltopalveluiden toimitus kaikille nosturimerkeille. Yrityksen liikevaihto oli vuonna 2020 yli 3

miljardia euroa.

Konecranes Finland Oy, Global Parts, Data & Processes on yrityksen oma organisaatioyksikko,
jonka vastuulla on globaalin varaosamyynnin tuotedatan yllapito ja prosessien kehitys. Se vastaa
esimerkiksi kansainvalisten myynti- ja ostoryhmien tuotedatasta seka uusien tuotenimikkeiden

luonnista yrityksen omaan verkkokauppaan.

Eri liiketoimintayksikoiden alaisuuteen on perustettu ohjelmistorobotiikkaosastoja, RPA-hubeja.
Ne vastaavat osaltaan liiketoimintayksikdissa tapahtuvista ohjelmistorobottikehityksista (Robotic
Process Automation, RPA). Kehitysten yllapidosta vastaa yksikon RPA-spesialisti. RPA-spesialistin
toimenkuvaan kuuluu uusien RPA-kehitysten suunnittelu ja ohjelmointi, vanhojen kehitysten
muokkaukset seka robottien ylldpito ja ohjelmistovianetsinta. Yrityksessa toimii
ohjelmistorobotiikkayksikkd RPA-Center of Excellence. Sen tehtavana paattaa yrityksen
ohjelmistorobotiikan uusista kehityksista ja toimia tukena liiketoimintaysikdiden omille RPA-

hubeille.



3 Toimintaymparisto

Opinnaytety0Ossa robotilla kaytetty paatoiminen toimintaymparisto oli SAP:n graafinen
kayttoliittyma ja selainpohjainen SAP:n FIORI. Tédman luvun tarkoituksena on avata SAP:n
toimintaperiaatteita yleisesti ja opinndytetyon kannalta merkittavissa toiminnoissa

toiminnanohjausjarjestelmassa.

3.1 SAP

SAP on moniulotteinen toiminnanohjausohjelmisto, jolla ohjataan yrityksen liiketoiminnan osia.
Yrityksen useat eri organisaatioyksikot on liitetty SAP:n avulla toisiinsa. Keskitetyn jarjestelman

ansiosta tiedon ja datan hallinta on mahdollista reaaliaikaisesti eri osastojen valilla.

SAP sisaltaa useita toimintoihin rakennettuja funktioita ja ohjelmia, joita voidaan suorittaa SAP:n
graafisesta kayttoliittymasta kayttamalla niille tarkoitettuja transaktiokoodeja. Loppukayttajille on
annettu SAP-oikeuksien myo6ta roolit SAP-ymparistoon, jolla voidaan rajata paadsy vain tiettyihin

transaktioihin. Nain hallinnoidaan kayttdjan toimintaa jarjestelmassa.

Kayttajan on myos mahdollista luoda kdyttamiinsa transaktioihin haluamiaan ulkoasuja ja
variantteja. Ulkoasuilla voidaan esimerkiksi muokata monisarakkeista ndkymaa ja poistaa sielta
tietoa, joka on kayttajalle tarpeetonta. Varianteilla kdyttdjan on esimerkiksi mahdollista rakentaa

valmiita esitdytettyja kenttia, joilla tietoa haetaan transaktioista.

SAP:n perustoimintoihin kuten tilausprosessiin, myyntitilauksen kasittelyyn, tuotannon ohjaukseen
sekd varaston vaiheisiin kerailyssa ja pakkauksessa saatiin tata opinnadytetyota tehdessa kattava
perehdytys ja kdaytannon kokemus (kuva 1.). Perehdytyksen avulla oli mahdollista toistaa ihmisen
tekema prosessi ja rakentaa testitapauksia RPA-automaation testaamista varten. Konecranes Oy:n
SAP-jarjestelmaa yllapitaa ja kehittaa yrityksen oma SAP-organisaatioyksikko, jonka vastuulla on
toiminnanohjausjarjestelman yllapito seka yrityksen sisdiset SAP-kehitykset. Yritys kdayttaa myos
SAP-konsultteja, joille ulkoistetaan kehitykseen ja yllapitoon liittyvia tehtavia. (Using SAP ERP,
Schulz, 2017).



Kuva 1, SAP:n transaktio VLO6i, jota kdytetaan robotin tyonkulussa toimitusnumeroiden hakuun
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3.2 SAP FIORI

SAP:n selainpohjainen FIORI on yksinkertaistetumpi kayttoliittyma (Kuva2.) SAP:n yleisimmin
kaytettyihin toimintoihin, kuten tapahtumien kirjaukseen ja jarjestelman tietojen katseluun.
FIORIa ei ole kuitenkaan tarkoitettu korvaamaan SAP:n graafista kayttoliittymaa vaan ainoastaan
helpottaa tiettyjen SAP-toimintojen ja -tietojen saatavuutta ja kaytettavyytta. FIORI parantaa
SAP:n kaytettavyyttd huomattavasti esimerkiksi mobiililaitteille suunnatun kayttoéliittyman
ansiosta ja sita kaytetaan Konecranes Oy:n tuotanto-osastoilla jatkuvasti tuotannolle oleellisten

tietojen kerdaamiseksi.

Kuva 2. FIORIn etusivun kayttajakohtainen nakyma
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4 Ohjelmistorobotiikka (RPA)

Ohjelmistorobotiikka tarjoaa ratkaisuja yritysten tarpeisiin automatisoida toistuvia liiketoiminnan
tyotehtavia. Kdytanndssa robotilla voidaan automatisoida joko yksinkertainen tai hyvin
monimutkainen tydnkulku. Verrattuna ihmisen vastaavaan tyosuoritukseen robotin etu on nopeus
ja tarkkuus. Tasta syntyy suuri hyoty yritykselle. Van der Aalst, Bichler ja Heinzl (2018) ovat
tutkineet automaation tarpeellisuutta seka tyétehtavien kannattavaa jakoa robottien ja ihmisten
valilla yrityksen nakdkulmasta. Usein ohjelmistorobottien ajatellaan korvaavan ihmisten tekemat
tyot ja aiheuttavan irtisanomisia tyopaikoilla. Vaikka ohjelmistorobotit suorittavatkin tarkkaa ja
vasymatonta tyota, monesti niiden tarkoitus on helpottaa ihmisen tekeman toistuvan tyon
kuormitusta. Kun robotti tekee toistuvat tyotehtavat, vapautuu yrityksen ihmisresursseja
esimerkiksi paatoksenkykya vaativiin tyotehtaviin. Tekoalyn seka koneoppimisen myéta myos
Konecranes Oy on alkanut tutkia mahdollisuuksia hyperautomaation, tekoalyn ja

ohjelmistorobotiikan tyokalujen yhdistamiseen.

Kun tarkastellaan ty6tehtavien automatisointia ja sopivuutta ohjelmistorobotiikalle on tarkeaa
maadritelld, saadaanko kaikki prosessin vaiheet kuvatuiksi tietylla tarkkuudella. Tassa on otettava
useita tekijoita huomioon. Tarkeintda on manuaalisten ja rutiininomaisten tai ei rutiininomaisten ja
kognitiivista ajattelua vaativien tyotehtavien kuvaaminen yksityiskohtaisesti (Kuva3.). Lisdksi on
tarkeaa identifioida ne ihmisen tekemat rutiininomaiset tyévaiheet, joita ei monen aikaisemman

toiston takia usein huomata tekevan paivittaisissa tyotehtavissa.



Kuva 3. Tyotehtavan automatisoinnin potentiaalikuvaaja (Asatiani & Penttinen s.6, 2016).

«
[ i
2 &
S
by el
g
{f?_.-
o
"'5:}
@ o
> N4
= I’
on
O
O
Non-routine Routine

UiPath:n suurimpiin kilpailijoihin kuuluvat Automation Anywhere ja Blue Prism ovat myds pitaneet
oman paikkansa karkikaartissa ohjelmistorobotiikan markkinoilla. Ohjelmistorobotiikka toimialana
on suhteellisen nuori. Edellda mainittujen yritysten toiminta on alkanut vasta 2000-luvun alussa
Blue Prismin ensimmaisilla tuotteilla. Talla hetkella rajahdysmaisessa kasvussa oleva ala tarjoaa
nykyaan jatkuvasti uusia teknologioita, joiden avulla yritykset paasevat rakentamaan
ohjelmistorobottiarmeijaa liiketoiminnan tehostamiseksi. Yritysten valikoidessa palvelun tarjoajaa
tulevatkin ohjelmistojen teknisten toteutusten maarittelyt ja automaatiotyokalujen kdyttoonoton
helppous usein ensimmaisina valintakriteereina. Tassakin UiPath tarjoaa monipuolisen
kayttoliittyman ohjelmistorobotiikan tyonkulkujen automatisointiin ja jatkuvan

jarjestelmakehityksen. (AiMultiple 2021).



4.1 UiPath

UiPath ohjelmistorobotiikka-alusta tarjoaa ratkaisuja yritysten tarpeisiin automatisoida toistuvia
liilketoiminnan tyotehtavia. Se on monipuolinen ohjelmointiymparisto, johon on rakennettu
tyokaluja erilaisten ohjelmointia helpottavien aktiviteettien muodossa. Aktiviteetteja on
mahdollista vetaa ja/tai pudottaa ohjelman sisdlle sekd kayttaa niita funktiona. Ohjelman
sekvenssit, eli jaksottaiset ohjelmiston osat koostuvat UiPath-aktiviteeteista, jotka ovat funktioita
tai pienia ohjelmia UiPath:n sisalla. Ohjelmoinnissa pyritdadan modularisoimaan jokaisen yksittaisen
ohjelman aktiviteeteista koostuva sekvenssi. Mahdollisuus liikutella valmiita moduuleita
yksinkertaisesti vetamalla niita sekvenssien sisdlle helpottaa kehitystyota. Yleensa tietoa valitetaan
argumenteilla moduulien valisesti ja virheellisen tiedon ilmentyessa ohjelma kertoo moduulin
nimen vian paikantamiseksi. Argumentit eli alustetut muuttujat mahdollistavat tiedon
muokkaamisen moduuleissa. Ulkoisilla muuttujien arvoilla, kuten esimerkiksi salasanat tai
internet-osoitteet voidaan lahettdaa Orchestratorista suoraan robotin ohjelmalle argumenttien

avulla. (https://docs.uipath.com/). Vianetsintdaan saattaa myos usein l0ytya vastaus UiPath:n

keskustelupalstoilta eli foorumeilta. Siella muut UiPath-kadyttdjat vaihtavat tietoa ongelmien

ratkaisemiseksi (https://forum.uipath.com/c/build/activities/168 ).

UiPath:lle ominaisiin tekniikoihin kuuluu my6s monimutkaisten saantétaulukoiden rakentaminen
Microsoft Exceliin robotin hallitsemiseksi. Excel-tiedostoilla voidaan ohjata robottia loppukayttdjan
toimesta koskematta robotin ohjelmakoodiin. Taulussa voidaan sailyttaa yksinkertaista tietoa,
kuten asiakasnumeroita, toimituspaikkoja seka yksinkertaisesti saantoriveja, jotka aktivoidaan
loppukayttajan toimesta "kylla” tai "ei” tekstilla. Robotti lukee sdantétaulun ja tekee sille
annettujen saantdjen mukaan toéitd. Tassa opinnaytetydssa tutustuttiin tekniikkaan ja funktioihin,
mutta varsinainen ohjelmointity ei tarvinnut erillista saanto-Excelia

(https://docs.microsoft.com/en-us/dotnet/visual-basic/ ).

UiPath:ssa on myos tyokalu tiedonharavointia varten. Kaytannossa tiedonharavointi tarkoittaa
tietojen lukemista kayttoliittymasta tai websivulta. Se on yksi tarked tyokalu tiedon kerdaamiseksi
tehokkaasti, koska silld saadaan tekstimuotoista tietoa tallennettua suoraan datatauluun, jota on

mahdollista kdyttaa ohjelmoinnin osana.


https://docs.uipath.com/
https://forum.uipath.com/c/build/activities/168
https://docs.microsoft.com/en-us/dotnet/visual-basic/

UiPath tarjoaa myds tydkaluja enenevissa maarin, joihin on rakennettu tekoalya
ohjelmistorobotiikan tueksi. Koneoppimista ja lilkketoiminnan analytiikkaa sekoittamalla UiPath on
padssyt uudenlaisille automaation osa-alueille, joita myos Konecranes Oy:ssa on aloitettu

tutkimaan.

4.2 Modularisointi

Ohjelmistojen rakenne koostuu sekvensseista, joista voidaan rakentaa yksittaisia ohjelmanosia eli
moduuleja. Moduuleista voidaan koostaa ohjelmistorakennevuokaavio, joka mahdollistaa
esimerkiksi eri tyonkulkujen paatoksenteon robotille. Kdytannossa tama tarkoittaa kylla/ei -
polkujen rakentamista. Jos toinen ehto ei tayty, robotti seuraa toista polkua paastakseen sille
toivottuun tavoitteeseen. Kun moduulit on rakennettu ohjelman alussa, niiden kayttaminen
uudestaan on tehokasta. Esimerkiksi skriptin suorittaminen on usein toistuva prosessi robotille,
joten taman prosessin moduulia voidaan kdyttdaa saman ohjelman sisalla useita kertoja. Moduulit

saavat argumentteina kaytettavat arvot ja niita voidaan liikuttaa ohjelmiston eri tasoilla.

4.3 UiPath Orchestrator

UiPath Orchestrator on selainpohjainen toimintaymparisto robottien monitoroimiselle ja
hallinnoinnille. Roboteille voidaan luoda Orchestratoriin tyojono, josta robotti yksitellen hakee
esimerkiksi prosessoitavan nimikkeen ja antaa ilmoituksen tyon lopputuloksesta. Orchestratorissa
voidaan myds monitoroida robottien prosesseja seka ylldapitda robottien eri automaatioissa
kdytettavia arvoja. Ohjelmistorobottien arvojen muutokset ovat mahdollisia muuttujien avulla
ilman tarvetta muuttaa ohjelmakoodia. Robotin kdyttamien seka jatkuvasti vaihtuvien
jarjestelmasalasanojen hallinta on tehokasta ja nopeaa Orcestratorissa yllapidettavien jaettujen

muuttujien eli assettien ansiosta.

Automaation ajastettu toiminta on mahdollista Orchestratoriin luotujen triggereiden avulla.
Triggerilla tarkoitetaan robotille annettua kaskya, joka antaa luvan kdynnistad automaatioprosessi.
Kaskyt voivat olla robotille ajastettuja, mika kdynnistda suoraan padprosessin tai robotin
sivuprosessin. Sivuprosessi monitoroi esimerkiksi saapuvia ostotilauksia ja aktivoi robotin

padprosessin saadessaan tiedon uudesta tilauksesta.



4.4 KC-Framework, Konecranes Oy:n RPA-rakenne

Konecranes Oy:ssa on rakennettu RPA-CoE:n toimesta oma UiPath-ohjelmointialustapohja (Kuva

4.), johon on rakennettu toiminnallisuuksia Konecranesin omien RPA-kehityksiin sopiviksi. Naita
kutsutaan geneerisiksi aktiviteeteiksi. Toiminnallisuudet on rakennettu niin, ettd ne ovat
otettavissa nopeasti kdyttoéon ja sopivat Konecranes Oy:n kaytdssa olevien jarjestelmien RPA-
automaatiokehityksiin. Esimerkiksi SAP:n transaktioista on tehty aktiviteetti, johon annetaan
arvona transaktiokoodi. Taman UiPath-aktiviteetin ansiosta robotti osaa navigoida SAP:n sisalla
haluttuun transaktioon. Sdhkopostien lahettdmiseen on myds oma geneerinen aktiviteetti. Se

pitda sisallaan sahkopostin rungon, johon on liitetty viestin sisallolle olennaista tietoa.

Kuva 4. KC-Framework, ohjelman tilat (States) ja niiden relaatiot

Initialize a
O > D

Start
SuCcess

v

Get item @
@ <

>

Should Stop... Final State Q
k|

Non-Transact...

success ) (Proce e exception
Non transacti...

v v

v
Proce
rocess = Exception hant a

D " ©

exception

10



5 RPA - Dokumentaatio

Tassa opinndytetydsta syntynyt dokumentaatio on tuotettu Konecranes Oy:n asiakirjamalleihin.
Kappaleessa kuvataan dokumentaatioiden sisallot seka niiden tarkoitus ohjelman elinkaaren

kannalta.

5.1 PDD-Dokumentaatio

PDD eli Process Definition Documentation on automaatiosta syntyva dokumentti, johon on
kuvattu tyonkulku ihmisen ja robotin tekemana. Kuvaus kirjoitettiin niin, etta lukija saa kasityksen
prosessin eri vaiheista sekda myds robotin tekemasta tyonkulusta. Tama dokumentaatio on tarkea
prosessi-informaation tallennuspaikka koko ohjelman elinkaaren ajan suunnittelusta

toteutukseen.

5.1.1 AS-IS

Nykyinen, ihmisen tekema tyonkulku kuvattiin yksityiskohtaisesti mallintamalla nykyisen
tyonkulun rakenne mahdollisimman yksityiskohtaisesti. Tata kutsutaan dokumentaatiossa AS-IS
vaiheeksi, nykytilan kuvaamiseksi. Kaytannon tydosuuksista tehdaan Step-By-Step-
kuvakaappaukset, mihin numeroidaan ja kirjoitetaan kuvaus eri tyovaiheiden merkityksista. Step
by step-kuvasarjalla pystytaan toistamaan tyonkulku RPA-ohjelmoijan toimesta, kun suunnitellaan
robotin ohjelmointia. Tyonkulku kdydaan huolellisesti lapi ja siitd voidaan tapauskohtaisesti
esimerkiksi tehda videonauhoite, jolla voidaan toistaa ihmisen tekema tyonkulku. Tyonvaihe on
olennainen RPA-ohjelmoijalle nykyisen tyonkulun ymmartamiseksi. Lisaksi tyonkulusta tehtiin

graafinen mallinnus.
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Kuva 5. AS-IS tyénkulku kuvattuna

Fiori: Open GR

T, —  Fiori: Post GR in Fiori
application in Fiori

Robot uses SAP FIORI-
automation

FIORI Automation
ASAP-2939

[+]

AS |S-vaiheessa kerattiin myds liiketoiminnan nakdkulmasta tarkeita tietoja prosessille. Olennaisia
tietoja yrityksen RPA-kehityksen hyviaksynnalle ovat automaation tuomat hyody. Robotin
taloudellista tarvetta tarkastellessa tutkitaan ihmisen tekeman tyénkulun toistuvuuden ja siihen

kdytetyn tyoajan vertaamista RPA-robotin vastaavaan suoritukseen.

Taulukko 1. Kuvassa verrataan ihmisen ja robotin tydnkulkua ajallisesti

Aika(min) | Maard(kpl) | Yhteensa(tuntia)

Ihmisen tekema tyonkulku: 15 1400 350

Robotin tekema tyonkulku: 0,5 1400 11,7
5.1.2 TO-BE

Kuvaus nykyisesta tyonkulusta hyvaksytadan CoE:n toimesta, kun AS IS-prosessi on valmis ja
yksityiskohtaisesti kirjoitettu. Sen jalkeen tehddan TO BE-tyonkulun mallinnus ja suunnittelu.
Kaytannossa TO BE-tydnkulku tarkoittaa rakennettavan automaation ja sen suunnittelun
dokumentointia ja kdaytannon ohjelmointia. Mallinnuksessa kaytettiin Microsoft Visio -nimista
piirustusohjelma, joka on osa Microsoft Officea. Piirustusohjelmalla kuvataan graafisesti tyonkulun
vaiheita eri tasoilla (Business Process Modelling Notation, BPMN). Mita syvemmilla tasoilla
ohjelmaa pystytdan mallintamaan, sitd sujuvammin kdaytannon ohjelmointia pystytaan

toteuttamaan.

Mallinnuksen suunnittelun tukena kaytettiin AS I1S-vaiheessa syntyneen step by step-tyonkulun

yksityiskohtaista kuvausta ja sen avulla tyonkulku toistettiin manuaalisesti UiPath:ssa olevalla
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UiPath Explorer-tyokalulla. Tyokalulla tutkittiin ja testattiin robotin nakékulmasta tapahtuvia
toimintoja SAP:ssa ja verkkoselaimessa. Jokainen yksittdinen klikkaus kayttoliittymassa tai

esimerkiksi robotin kyky nahda verkkosivun elementti tuli huomioida ohjelmoinnin suunnittelussa.

Dokumentaatioon kirjatattiin robotin toiminta ohjelmassa tapahtuvien poikkeustilanteiden
(exceptions) hallitsemiseksi. Automaatiolle mahdollisesti annettujen sdantdjen (Business Rules)
nimet ja merkitykset seka muutokset automaatiossa kirjattiin niille varattuun taulukkoon. Naita
ohjelmarakenteellisesti tarkeita kirjauksia kdytetdaan ohjelmaa suunnitellessa, mutta myds
esimerkiksi valmiin ohjelman vianetsinnadssa, kun ohjelma on siirretty testiymparistosta

tuotantoymparistoon.

5.2 SDD-dokumentaatio

Software Definition Document (SDD) on RPA-kehityksen tekninen dokumentaatio. Siina kuvataan
ohjelman toteutus yksityiskohtaisesti ja selitetaan UiPath:ssa kdytettyjen xaml-tiedostojen
toimintaperiaatteet ohjelmarakenteessa. Tiedostot kirjoitettiin dokumentaatioon selitteineen ja

niihin liittyvien muuttujien seka argumenttien tarkoitukset kuvattiin yksityiskohtaisesti.
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6 RPA-ohjelmointi erahallintadatan korjaamiseksi

Taman RPA-ohjelman kehityksessa on kaytetty KC-Frameworkkia UiPath:lle. Tassa luvussa kdaydaan
lapi erdhallintadataan liittyva ongelma, UiPath-ohjelmointialustan kdyttoonotto seka
ohjelmistorobotiikan ohjelmointi. Ohjelmoitava prosessi on transaktuaalinen, mika tarkoittaa, etta
se on jaettu kahteen erilliseen ohjelmoitavaan osaan. Ensimmainen ohjelmoitava osa on
Dispatcher-prosessi, jossa robotti keraa automaatiossa kaytettavan datan SAP:sta, jota se kayttaa
tydjonon luomiseen Orchestratorissa. Toinen ohjelmoitava osa on Performer-prosessi. Siina
robotti hakee ty6jonosta transaktion ja prosessoi sen viemalla toimitusnumeron SAP:n FIORIiin

(Kuva 6.).

Kuva 6. Korkean tason BPMN-mallinnus automaatiosta

@)

RPA-271 High Level TO-BE End
Process X

Finalize
Process

]
'y

A
Post GR 4
nsaction Exception
*@ om found —] (Fn /'<K>—-‘ Handiing 4’@
.+

Read
Inbound Populate Get

_: # Init assets | > Dalivariesi > Work Queue | # Transaction
\_ Excel o+ o tem

Start b ' g =3 I g

\ an proceed to next transaction ite

6.1 Erdhallintadata ja sen ongelmat

Konecranes Oy kadyttda erahallintadataa parantaakseen tuotteiden seurattavuutta jarjestelmassa.
Tietysta valmistuserdsta toimitetuille tuotteille ja toimituksille jaa jarjestelmaan erdanumero
(BATCH), jonka avulla voidaan esimerkiksi jaljittda alkuperdinen tuotantoera. Tietyissa
tilaustoimitusprosesseissa tuotteen tunniste vaihtuu tilausprosessin aikana, minka takia
eranumero ei kopioidu pakollisiin kenttiin SAP:ssa. Seurauksena on, ettd tuotteiden vastaanotto
sisdiselld asiakkaalla ei ole jarjestelmassa mahdollinen. Tama edelleen estaa sisdisen laskun
prosessoinnin. Manuaaliseen vastaanottoprosessiin on tehty kehitys FIORI-sovelluksen taakse,

jonka avulla tyotekijat pystyvat tekemaan tuotteen vastaanoton jarjestelmassa. Ongelma on
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kuitenkin suoratoimitusasiakkaiden kanssa kaytdssa oleva automaattinen vastaanotto, joka

epdonnistuu taustalla ja joka huomataan vasta, kun laskutuksen kanssa tulee ongelma.

6.2 UiPathin alustaminen robotille

Ohjelmointi aloitetaan alustamalla robotille arvot, joiden avulla se pystyy kdayttamaan
Orchestratoria ja toiminnanohjausjarjestelmaa prossien lapiviemiseksi. Orchestratoriin on asetettu
tydjonoa ja assetteja (ulkoisia muuttujia) varten nimi mita ohjelma kayttaa. Taman ohjelmoinnin
tyonimi on BDC271. Tata nimitysta kutsutaan prefixiksi eli lyhenteeksi. Sita kdytetaan myos
Orchestratorissa ja silld saadaan yhteys kaikkiin assetteihin seka tydjonoon. Robotti saa myds
oletusarvona boolean-tyyppisen muuttujan eli "tosi” tai “epatosi” arvon. Silla maaritellaan,

suoritetaanko robotin tyonkulku tuotanto- vai testiymparistdssa.

Konecranesilla SAP:n tuotantoymparisté on nimeltaan OES8 ja testiymparistd on nimeltaan OEQ.
Assetti arvona valitaan kayttaako tyonkulku Microsoft Edge -selainta vai Googlen Chrome -

selainta. Robotti kayttda annettua selainmaaritysta FIORIn avaamiseen tyonkulussa.

Koska robotti kdyttdad omia Windows kayttajatunnuksia, myos vian hallintaa (exception handling)
varten tulee asettaa sahkdpostiosoite, johon robotti Idhettda viestin virheen ilmaantuessa.
Ohjelmassa on maaritetty sahkopostiosoite liiketoimintayksikélle, mihin lahetetaan viesti aina kun

robotille tulee vastaan toimitusnumero, jota se ei saa kasitella.
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6.3 Dispatcher-ohjelmointi SAP:ssa

Ensimmainen ohjelmoitava osuus on Dispatcher-prosessi. Robotti ensin sulkee SAP:n, jos se on
auki ja sen jalkeen avaa sen uudestaan. Tassa prosessissa robotti kirjautuu SAP-jarjestelmaan
kayttden Orchestratorissa sille annettuja SAP-tunnuksia. Onnistuneen kirjautumisen jalkeen
robotti syottaa SAP:n transaktiokoodin “VLO6i” kdyttdaen Set Text -aktiviteettia, ja klikkaa

"Execute” -painiketta SAP:ssa, mikd avaa Inbound Delivery Monitor -nakyman.

Kuva 7. Tyonkulku, jossa annetaan SAP:n parametrit kayttamalla varianttia

[ ] Set parameters for listing inbound parameters

Log Message
Log Level | Info >

Message  "Set parameters for listina inbound deliver

& Click Button 'For Goods Receipt’

For Goods Receipt

% Click Button 'Get Variant'

Inpouna UEellveries) l:l

@ b [H'E B G ke

BN Set textfield empty

B Set Text TextField Variant Name'

variantName

& Click 'Button To Execute Variant (F8)'
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Robotti klikkaa ”Inbound Deliveries” -painiketta ja siirtyy seuraavaan nakymaan, johon on listattu
ne toimitusnumerot, jotka robotin on tarkoitus syottaa FIORIin. Robotille on tehty skripti Excel-
raportin ulosajoa varten kayttaen SAP:n omaa skriptaustydkalua. Robotti suorittaa skriptin, jonka
lopputuloksena aukeaa Excel-tiedosto, johon on viety SAP:n toimitusnumerot. Excel-tiedostoa
varten kaytetaan ymparistdmuuttujaa, joka mahdollistaa UiPath:n aktiviteetin kautta tiedoston

valiaikaisen tallentamisen Temp-nimiseen kansioon (Kuva 8.).

Kuva 8. Viliaikaisen tiedostosijainnin tallentaminen muuttujaan

[.] Assign Inbound Deliveries List File Path And File Name

Get Environment Variable

“Tempn”

Multiple Assign - fileName & out_FilePath

fileName II' =  "InboundDeliver II”:

out FilePath II' Path.Combinefte II”:

Invoke SAP_SetFilePathFileNameToExportExcel workfle

"SAPASAP SetFilePathFileNameToExportExcel xaml” II'

Import Arguments [l Open Workflow
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Robotti sulkee Excel-tiedoston ja lukee sen kayttden omaa aktiviteettia “Read Workbook”.
Tiedosto luetaan suoraan datatauluksi luomalla ulostulomuuttuja “inboundDeliveriesDT”.
Datataulua prosessoidaan For Each loopissa, kun luodaan tyéjonoa Orcehstratoriin. Looppi kay
datataulun jokaisen rivin kerrallaan ja tarkastaa onko tydjonossa prosessoitavaa. Jos l0ytyy
prosessoitavaa, robotti syottaa yksitellen datataulun jokaisen toimitusnumeron Orchestratorin
tydjonoon kayttden aktiviteettia “Add Queue Item”. Kun kaikki prosessoitavat on lahetetty
Orchestratoriin, robotti lopettaa Dispatcher-vaiheen (Kuva 9.) ja siirtyy tarkastamaan onko FIORI

auki.

Kuva 9. Dispatcher-prosessi

% If - add items

Condition
queueltems.Count <=0

Then

[-] Add new items

Log Message
Log Level | Info -

Message  “Startina to set parameters for exportina E

@I SAP_Enter TransactionCode

Invoke SAP_SetParametersForlistinglnboundParameters work A
"SAP/SAP SetParametersForListinalnboundParameters.xan El
Import Arguments [l Open Workflow

Log Message

Invoke Helper SAPGUI Validator workflow A Log Level |Info -

"Generics\Helper SAPGUI Validator.xaml" I:‘ Message

Import Arguments i3 Open Workflow

"Queue " + aueueName + " alreadv has so

Invoke AssignFilePathAndFileNameAndExportExcel A

“SAP/AssianinboundDeliveriesListFilePathAndFileName.xal E

Import Arguments [l Open Workflow

[ ] Read Excel and add queue ¥
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6.4 FIORIn avaaminen selaimessa

Robotti aloittaa tarkastamalla Orchestratorin tydjonosta onko prosessoitavaa toimitusnumeroa.
Tydjonon ollessa tyhja ja toimitusnumerot on kasitelty, robotti lopettaa ohjelman. Jos tydjonossa
on prosessoitavaa, aloittaa robotti kirjautumisprosessin. Kirjautumisprosessiin on tehty tunnistus,
mihin on kaytetty UiPathin aktiviteettia "PickBranch”. Aktiviteetilla voidaan rakentaa robotille
vaihtoehtoisia tyopolkuja, jolla kdytdnnossa tarkoitetaan tiettyjen ehtojen tayttymista robotin
tutkiessa sopivaa tyopolkua. Tassa ohjelmoinnissa kadytettiin kahta eri selainta Microsoft Edgea ja
Google Chromea. Niitd varten rakennettiin Switch-aktivitettia kayttdaen vaihtoehtoinen tyonkulku
robotin kdyttaman selaimen perusteella (kuva 11). Robotti saa assetti-arvon “edge” tai “chrome”
Orchestratorista (kuva 12). Microsoft Edgella kirjautuminen oli robotille yksinkertainen koska se
kayttaa Windowsin jarjestelmasalasanaa myos FIORIin, joten erillistd tunnusten asettamista ei
tarvittu robotille. Google Chromeen kirjautuessa oli otettava huomioon, kirjautuuko robotti
ensimmaista kertaa vai ei. Robotin kirjautuessa ensimmaista kertaa, tarvitsee FIORIin syottaa
sahkopostiosoite kayttajatunnukseksi ja sen jalkeen Orchestratorista haettu salattu salasana. Jos
taas kirjautuminen on robotilla jo kertaalleen tehty, riittaa ettd robotti valitsee kayttajan listalta ja

syottaa salasanan.

Ennen kuin robotti voi ruveta kasittelemaan Orchestratorin ty6jonoa on sen varmistuttava, etta
FIORI ei ole auki. Sitd varten UiPathissa on "Element Exists” -aktiviteetti, jolla voidaan tarkistaa
graafisen kayttoliittyman elementteja. Elementeista saadaan "tosi” tai “epatosi” arvo, jota varten
luodaan boolean-muuttuja. Kun robotti on tarkastanut avoimet selaimet se saa Orchestratorista
assetti-arvona valitun selaimen (Kuva 10.), Edge tai Chrome, jolla se avaa FIORIn kirjautumissivun.

Assetti-arvo on tallennettu ohjelman alussa alustettuun muuttujaan ”selectedBrowser”.
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Kuva 10. Robotti saa Orchestratorista assetti arvona selaimen nimen, jonka perusteella se valitsee

tyonkulun selaimen valitsemiseksi prosessissa (Kuva 11.).

E@ Switch Browser

Expression = selectedBrowser.ToString.Trim.ToLower

Default
chrome

edge

Kuva 11. Robotin tyonkulku, kun se saa assetti-arvona “chrome”

Eﬂg Switch Browser
Expression  selectedBrowser.ToString.Trim.ToLower

Default

chrome

[ ] Change browser with asset value

@@ If browser is Chrome

Condition
selectedBrowser.ToString.Trim.ToLower = “chrome”

Then

[ ] Sequence to assign broser type to Chrome

Log Message
[+] Sequence
Log Level Info

Message  "Selected browser is: " + selectedBrowser Log Message A

Log Level |Info v
BB Assign - selectedBrowserType Message  “Asset value for Chrome browser not foun
selectedBrowserTy = BrowserType.Chroi
Throw - BusinessRuleExcep
BB Assign - selectedBrowser

selectedBrowser = "chrome.exe"




Robotti avaa assetilla saadulla arvolla halutun selaimen ja kayttaa Orchestratorista saamiaan

kirjautumistunnuksia sisdankirjautumisessa (Kuval2.).

Kuva 12. Robotti avaa selaimen ja kirjautuu FIORIin

[ -] Navigate to FIORI if browser not open

Log Message
Log Level | Info

Message = "FIORI web paae is NOT open in browser.

[ -] Navigate to FIORI

Log Message
Log Level | Info

Message  “Startina to sian in FIORI"

&% Open Browser

Invoke ChooseSigninAccount workflow A

"FIORI/ChooseSianinAccount.xaml” III

Import Arguments il Open Workflow

Invoke SigninToFIORI workflow A

"FIORI/SianIinToFIORILxaml" IZI

Import Arguments |4 Open Workflow




Salasana kryptataan kdyttaen UiPath:n aktiviteettia Set Secure Text (Kuva 13.). Aktiviteetille on
ominaista lahettda Orchestratorista saatu salasana turvallisena SecureString-tyyppisena muuttuja

kirjautumissivustolle.

Kuva 13. Orchestratorista haettu salasana kryptataan kirjautuessa FIORIlin

[-] Signin to FIORI

&3 Assign - username

username = in_Credentials("Wit

&8 Assign - password

password in_Credentials("Wir Value (InArgument)

.secure password‘

[ ] Set credentials to sign in
»

WM Sct Text 'Username’ OK Cancel

mika.bjorkholm@konecranes

I —

username

Type Secure Text 'INPUT passwordInput’

Password

& Click 'Sign in' -Button

-~
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Kun kirjautuminen on onnistunut, robotti varmistaa onnistuneen kirjautumisen lukemalla Element
Exists-aktiviteetilla ndytolta nakyyko selaimen oikeassa ylakulmassa Sign In-logo (Kuva 14.).
Kirjautumisen epaonnistuessa lahettdaa UiPath siitd sahkdpostin, johon on kirjattu UiPath:n

generoima viesti jarjestelmavirheesta.

Kuva 14. Robotti tarkastaa onko selain auki. Jos selain ei ole auki robotti avaa sen.

[ ] Process ltem Sequence

BB Assign <stateName>

stateName = "Process”

Element Exists

KONECRANES

[g‘fn}] If fioriWebPageExists

Condition
fioriWebPageExists

Then Else

[ ] Navigate to FIORI if browser not open

Log Message

Log Level | Info
Log Message

Message  "FIORI web paae is NOT open in browser.
Log Level | Info

Message  "FIORI web paae is open"

[ ] Navigate to FIORI

Invoke CheckFIORISignin workflow A

"FIORINCheckFIORISianIn.xaml” Izl

Import Arguments il Open Workflow

Kirjautumisen onnistuessa robotti jatkaa FIORIn etusivulle ja klikkaa “Inbound Deliveries”-

elementtid ja etenee seuraavalle sivulle mihin sy6tetdan toimitusnumero.
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6.5 Performer-ohjelmointi FIORIssa

Onnistuneen kirjautumisen jalkeen robotti aloittaa tyostamaan ty6jonoa Orchestratorista. UiPath
kayttaa nimitysta Item, kun se vie tydjonoon prosessoitavaa. Kun robotti aloittaa prosessoinnin,
puhutaan robotin transaktioista. Robotti kdyttaa hyviakseen KC-Frameworkin Get Item-tilaa, johon
on ohjelmoitu robotille ominaisuus hakea yksitellen tydjonosta transaktioita (Kuva 15.).
Orchestratorista haettu toimitusnumero tallennetaan muuttujaan ja se vieddan FIORIin kdyttdaen
Set Text-aktiviteettia. Robotti asettaa toimitusnumeron sille maarattyyn kenttaan FIORIssa ja

kayttaa aktiviteettia Hot Key, eli painaa enter-painiketta (kuva 16).

Jos toimitusnumero on jarjestelman hyvaksyma, paastaan prosessoimaan FIORIn automaatiolla
toimitettavien tavaroiden kuitti (Goods Receipt). Robotti tarkastaa nakyyko sivulla kirjautumisesta
indikoiva kuvake (Signed In) sivun oikeassa ylakulmassa. Robotti klikkaa Post GR-painiketta

suorittaakseen erdhallintadatan korjauksen.
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Kuva 15. Robotti vie toimitusnumeron FIORIin.

[ ] Get delivery number from Orchestrator work queue

Message
Log Level | Info

Message = "Start settina deliverv numbers to FIORI"

[] Set delivery number to FIORI

[] Sequence to set indound delivery numbers to FIORI

[-] Sequence to "Post GR"

&8 Assign - deliveryNumber

deliveryNumber = in_Transactionltem

Invoke FIORI Setdeliverynumber workflow

“FIORI/FIORI Setdelivervnumber.xaml*

Import Arguments [ied Open Workflow

Invoke SelectAllLinesAndPostGR workflow

“FIORI/SelectAllLinesAndPostGR.xaml"

Import Arguments il Open Workflow

Invoke FinishPostingGR workflow

“FIORI/FinishPostinaGR.xaml"

Import Arguments il Open Workflow

Log Level |Info

Message  "Processed Inbound Deliverv: " + in Transa




Kuva 16. Toimitusnumero on hyvaksytty FIORIlin Goods Receipt -nakyman avautuessa robotille.
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[S1 Add file Post GR

26



7 Johtopaatokset ja pohdinta

Ty6tehtavien automatisointi on tulevaisuudessa yksi yritysmaailman tarkeimmista tyokaluista.
Tassa toiminnallisessa opinnaytetydssa kehitettiin automaatiota Konecranes Oy:ssa.
Opinndytetyota tehdessa opitut tydmenetelmat tukevat aiemmista tutkimuksista ja kehityksista
syntynytta kasitysta siitd, etta tyotehtavia voidaan automatisoida monimuotoisesti.
Automatisoinnilla yritys voi saavuttaa taloudellista hyotya ja ajallista sadstoa liiketoiminnassa.
My0s tdman opinndytetyon lopputulos antaa enemman aikaa ihmisten tyoajankaytolle

tyotehtaviin, mitka ovat robotille haastavia.

Kaytdannossa robotille rakennettiin kyky suoriutua annetusta tehtdvasta ihmisen tyonkulkua
vastaavalla tavalla. Robotti pystyy reagoimaan niihin ongelmakohtiin, jotka tunnistettiin tydonkulun
suunnittelun ja testauksen aikana. Kuitenkin muuttuva selainpohjainen graafinen kayttoliittyma
todennakdisesti antaa robotin koodiin yllapitotehtavia ja paivityksia, jotka kuuluvat osaltaan
tyonkuvaan. Robotilla automatisoitu tyonkulku on haavoittuvainen mahdollisille muutoksille
prosessissa kaytetyille ohjelmille. Hy6tydatan osalta automaatioon rakennettiin mahdollisuus
irrottaa prosessissa syntyvaa dataa enemmankin robotin kaytettavaksi, jos asiakas joskus niin
haluaa. Tassa opinnaytetyossa ylimaaraiselle datalle kuitenkaan ei ollut kaytto4a, joten sita ei

otettu talteen.

Kehitystydssa ajoittain ilmenneet ongelmat johtuivat Iahinnd opinndytetyontekijan aluksi
vahaisesta kokemuksesta toiminnanohjausjarjestelman kaytossa. Opinndytetyon edetessa
opinnadytetyontekija saavutti kuitenkin laaja-alaisen kdytannon kokemuksen jarjestelmasta. Tasta
kokemuksesta on jatkossa varmasti hyétya Konecranes Oy:n ohjelmistorobotiikkakehitysten
kohdistuessa suurimmaksi osin SAP:n tuotannonohjausjarjestelmaan. UiPath:n osalta
oppimisprosessi oli mahtava kokemus ja opittujen menetelmien seka kaytantojen osalta
opinndytetyd antoi kauaskantoiset evaat jatkuvaan itseopiskeluun ohjelmistorobotiikan saralla.
Ohjelmistorobotiikka on suhteellisen nuori ja voimakkaasti kasvava ala. Sen tehokkuus
liilketoiminnassa seka tyollistava vaikutus tekijoille luovat hyvat tulevaisuuden ndakymat kehittya

osaajaksi ohjelmistorobotiikan moniulotteiseen maailmaan.
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8 Yhteenveto

Opinndytetyossa kaytettyjen tydmenetelmien seka ohjelmistorobotiikan eri vaiheista voi tehda
padtelman, ettd automatisoitujen tyotehtavien tulevaisuus on kasvamassa yritysmaailman yhdeksi
tarkeimmista tyodkaluista. Sen monimuotoisuus ja sopivuus eri tyotehtavien automatisointiin on
suuri etu yrityksille, kun mietitaan taloudellisia seka tyotehtavien ajallisia saastoja
liilketoiminnassa. Ajallisesti ihmisten tyétehokkuutta voidaan resursoida enemman ajattelua
vaativiin tai muuten monimutkaisempiin tydtehtaviin kuin yksinkertaisiin ja toistuviin tyotehtaviin.
Arvioidessa liiketoimintaa taloudellisesta ndakdkulmasta on tarkeaa myos huomioida, etta
ohjelmistorobotiikan hyotyja mitataan laskennallisesti ja sddst6ja usein verrataan ihmistyovuosiin.
Vaistamatta se vaikuttaa henkildstén vahvuuden uudelleen laskentaan ja ndin myds mahdollisiin
henkiléstévahennyksiin. On myds huomioitava ohjelmistorobotiikan ollessa monessa yrityksessa
nouseva trendi, tulee myos siihen tarvittavien resurssien suunnittelu olla tarkedssa roolissa

(Wibbenmeyer 2018).

Tutkimuskysymyksiin vastaaminen toteutui hyvin ja opinndytetyon lopputulos oli onnistunut.
Ohjelmointi eli kdytannon osuus valmistui aikataulussa ja sen tarkastus aloitettiin 1.3.2021

Konecranes Oy:n RPA CoE:n toimesta. Ohjelmointi hyvaksyttiin tuotantoon 5.3.2021.
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Liite 1: Aineistonhallintasuunnitelma

Taman opinndytetyon aineistot sailytetddan Konecranes Finland Oy:n palvelimilla seka yrityksen
Sharepoint ymparistossa. Opinndytetyo ei sisalla salassa pidettavaa materiaalia. Kehitysprojektin
aikana tehdaan PDD (Process Definition Documentation) ja SDD (Software Definition Document),
johon kerataan teknista tietoa projektista. Tama tieto analysoidaan opinndytetyota varten
opinnadytetydlle sopivaan muotoon. PDD ja SDD dokumentaatio rakennetaan Konecranes Oy RPA
CoE:n SharePoint ymparistoon, mihin on tehty kansiorakenne prosessissa tuotettaville
materiaaleille kuten dokumentaatioille ja mallinnetuille prosessikaavioille. Lisdksi PDD ja SDD-
dokumentaatio tallennetaan yrityksen kayttamaan JIRA Tracker -nimiseen pilvipalveluun, missa
seurataan prosessin kehitysta, elinkaarta seka yllapidetaan valmiita dokumentaatioita. Ohjelmistot
sijaitsevat yrityksen kehityspalvelimella, missa myds ohjelmoidaan automaatioprosessi. Valmis ja

hyvaksytty ohjelma vieddan tuotantoserverille.
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