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Tyon tarkoituksena on tuottaa toimintamalli péivittdisen ja huomattavan kokoiseksi kasvaneen
ohjelmistorobottilaivueen yllapitoon, valvontaan ja skaalaamiseen. Se kay lapi liiketoiminnan
prosessien hallinnan, mallintamisen perusteet ja esittelee muita menetelmia, jolla néité saadaan
automatisoitua. Siten saada laajempi kuva digitalisaatiosta ja robotiikan roolista siind.

Kéydaan lapi robotiikan perusperiaatteet, miten se toimii, mitkd ovat sen edut, millaisilla
tyokaluilla robotiikkaa kehitetddn ja miten ohjelmistojen yllapidon Kirjallisuus soveltuu
robotiikan yllapitoon. Erityisesti kiinnitetddn huomiota ohjelmistorobotiikan skaalaamisen
organisaatiossa, josta saadaan selvasti kuva siitd, ettd teknologian itsensa liséksi viestinnall,
tietojérjestelmilla ja paljon laajemmalla liiketoiminnan kontekstilla on suuri vaikutus
ohjelmistorobotiikan skaalaamiseen toteutumisessa. Yritysviestinndsta esitetddn joitakin
perusperiaatteita, eli mitd se on ja miten se tyypillisesti hierarkkisessa ja osastoihin
jakautuneessa organisaatiossa rakentuu. Henkil6ston luoton rakentamista uutta teknologiaa, eli
robotiikkaa kohtaan tuodaan vahvasti esille. Luottamuksessa korostuu viestinndn merkitys
sidosryhmien valillg, etenkin ongelmatilanteissa.

Ratkaisuehdotus rakentuu niin viestinndn kuin teknologian komponenteista. Viestintaa
halutaan viedd rakenteelliseksi ja selkedksi luomalla jaettu viestintdkanava robotiikalle ja
ottamalla kayttéon tikettijarjestelmd, johon saadaan keréttyd selkedsti pyydetyt muutos
toimenpiteet. Etenkin teknologisten ratkaisukomponenttien osalta hierarkkinen rakenne
robottien k&yttamille tiedoille sek& robottiin arkkitehtuurille ovat keskeisessé roolissa. Ndiden
lisaksi muut robotteja rakennetta yhtendistdvat toimenpiteet, kuten etédkonfiguraatiot ja
argumenttien kaytto tehostavat yllapitoa ja mahdollistavat tehokkaan skaalaamisen.

Tyon lopputuloksena havaitaan, ettd etenkin skaalaamisen kannalta vahvempi yhteisty6 niin
johdon, RPA-tiimin, IT:n kuin loppukéyttgjien, eli liiketoimintayksikoiden, valilla on
avainasemassa. Vain lisaédmalla ymmarrystd ja kouluttamalla etenkin robotiikan kayttajia
saadaan aikaan aidosti skaalattava malli, kun valvonta ja muutostarpeiden ennakointi siirtyy
heille.
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This work aims to produce an operating model for the daily maintenance, orchestration, and
scaling of a software robot fleet of a considerable size. It goes through the basics of business
process management and modelling and introduces other common methods of business process
automation. This gives a wider picture over digitalization and to role of RPA in it.

The basics of robotics are introduced. How does it work, what are the benefits, what are the
tools used for development and how does software maintenance literature apply on robotic
maintenance? Especial interest is placed over scaling robotics within an organisation and how
along with the technology also communication, information systems and far wider business
context has a huge effect in its realisation. Some principles of organisational communication
are also introduced i.e., what it is and how it typically builds in hierarchical organisations
divided into different units. Building the personnel trust towards new technology -meaning
software robotics- is placed here in a high role. For trust the role of communication between
key shareholders especially in the exception situations is highlighted

The solution is built up from both communicational and technological components. The
communication is wanted to be turned more structural and clearer by creating a shared
communication channel for robotics and by introducing a ticket system, where clear change
requests can be collected. Especially in the technological components of the solution
hierarchical structure for the information that robot uses place a key role. Aside from these other
unification methods for the robots, such as distant configuration and use of arguments make
maintenance more effective and allow efficient scaling.

As the result of the work, it is perceived that especially for the scaling of robotics even stronger
cooperation with leadership, RPA development team, and end users meaning business units,
plays a key role. Only when understanding on the topic and education is increased especially
for the robot users truly scalable model can be built as the orchestration work and predicting
changes is moved to them.
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TYOSSA KAYTETYT TERMIT JA LYHENTEET

RPA

REF

Attended

Unattended

Orchestrator

Robot Owner

Robotic Process Automation,
ohjelmistorobotiika. Kayttaa botteja
automatisoimaan rutiinitehtavia
ohjelmistosovelluksissa (G2 2020).

Robotic Enterprise Framework. Tiloihin
perustuva projektipohja, joka mahdollistaa
mm. parhaat logi, virheenhallinta ja
sovelluksen kaynnistys k&ytannot (UiPath
2021e).

Robotiityyppi. Auttaa tiettyd kayttajaa
tehtavissd samalla koneella kuin kayttdja
(UiPath 2021c).

Robottityyppi. Ajaa itsendisesti
automatisoituja prosesseja usein
tarkoitukseen varatulla tietokoneella (UiPath
2021c).

Verkkoympéristo, jossa robotteja valvotaan
ja hallitaan (UiPath 2021d).

Robottien kayttaja kohdeyrityksessa.



1 JOHDANTO

1.1 Tyon tausta

Ohjelmistorobotiikka, eli RPA (Robotic Process Automation), on yksi digitalisaation alle
mahtuvista tekniikoista, jotka muuttavat ja tehostavat tydelamaa seka yhteiskuntaa. Siind missa
teollisessa tuotannossa kéytetyt robotit toistavat sdéannénmukaisia tehtévia tuotantolinjalla,
esim. siirtdvat ja kiinnittdvat kappaleita, tekee ohjelmistorobotiikka taté tietotydlle. Myos
koulutusta vaativassa asiantuntijatydssa merkittava osa ty0aikaa kuluu yksinkertaisiin, itsedan
toistaviin ja suorastaan tylsiin tehtéviin, kuten lomakkeiden tayttelyyn. Juuri ndiden tehtévien
toteuttamiseen voidaan robotiikalla pureutua. Kun sopivat prosessit tapahtuvat nopeammin ja
vahemmilla virheilla, tyontekijoiden aikaa saéstyy mielekk&ampiin tehtaviin ja mika tarkeinta:

tydn tuottavuus lisaantyy.

Kun tietoprosesseja aloitetaan toteuttamaan yrityksessé robotiikalla, on ensimmadisia
toteutuksia verrattain helppo 16ytdd. Ne ovat prosesseja, joiden kulku on hyvin tiedossa ja
sdannonmukaista ja joiden automatisoinnilla on merkittava liiketoiminnallinen hyoty. Tallaisia
prosesseja on esimerkiksi taloushallinnossa huomattavasti. Talouden ja hallinnolliset tehtavét
ovatkin tahan asti olleet RPA:n tyypillisin kayttokohde (Cabello et al. 2020, 188). Lukuisat
Kirjapidon perustoimenpiteistd ovat hyvin sd&&nndénmukaisia ja toistuvia, kuten paivittéisiin
Kirjauksiin ja kausittaiseen raportointiin liittyvia tehtavid. Myos kaikenlaisten raporttien

luominen tai séhkdpostin lapikdyminen ovat tyypillisid sovelluskohteita.

Robottien kasvava méérd tuotannossa asettaa haasteita néiden hallinnassa. Jokainen robotti
tarvitsee omat resurssinsa, kuten kayttdympariston, toiminnan seurantaa ja pidemmalla
aikavélilla varmasti yllapitoa ja muutoksia. Taman diplomitydén kohdeyrityksen sisdisia
talousprosesseja on automatisoitu jo laajasti. Prosessien mééran jatkuvasti kasvaessa néiden
hallinnasta ilman selkedd mallia on kuitenkin tullut ty6lasta. Robotiikan roolia on edelleen
tarkoitus kasvattaa yrityksessd ja tdmé& vaati skaalattavan hallintamallin. Tallaista mallia

voitaisiin myos tarjota ulkoisille robotiikka-asiakkaille.



1.2 Tavoitteet ja rajaus

Tyon keskeinen tavoite on l0ytaa ja toteuttaa yhtendistetty malli robotiikan skaalaamiseen
kohdeyrityksessa. Ensisijainen tutkimuskysymys on seuraava: Miten jatkuvaa ja kasvavaa
robotiikkaprosessien laivuetta on tehokasta hallita? Tamé& jakaantuu useampaan

alakysymykseen:
e Miten seurannasta ja yllapidosta tehddédn mahdollisimman suoraviivaista
e Miten teknisié toteutuksia on yhtendistettava

e Miten sidosryhmien kesken kommunikoidaan tuloksista, ongelmista ja kehityskohteista

Lopputulemana on siis tarkoitus 10yté4é ja toteuttaa selked toimintamalli, joka on skaalattavissa.
Tama on térkedd, jotta robotiikasta saatavaa hyOtyd voidaan merkittdvasti kasvattaa.
Puhuttaessa kymmenista prosesseista on yllapidosta tullut jo melko tyodlasta. liman selkeda
toimintamallia saattaisi satojen prosessien toteuttaminen muodostua tyOtaakaltaan téysin
kestamattoméksi. Helpottamalla valmiiden prosessien yllapitoa, uusien luomiseen saadaan liséé
puhtia, ja siten skaalaus jopa ndihin satoihin prosesseihin tulee mahdolliseksi. Kun yrityksen
sisdinen malli on saatu testattua ja todettua hyvaksi, voi tastd kokemuksesta jatkossa olla arvoa

myos asiakkaille.

Ensiksi koostetaan tiedossa olevat haasteet yhteen. Tdman jalkeen luodaan yhtendinen
viestintdkanava eri robotiikkaa hyddyntavien yksikdiden kesken. Luodaan yhtendistetty malli
robottien tekniselle toteutukselle, eli miten laht6tiedot ja raportointi toteutetaan. Nama yhteen
nivoutuvat mallit otetaan kdyttdon ja parannetaan iteratiivisesti. Ulkopuolelle ja& kuitenkin

yksittaisen projektin kdytannot, resurssien hallinta seké yksittaiset prosessit.

Erilaisia RPA tekniikoita on markkinoilla jo useita, niin kaupallisia ohjelmistoja, kuin
avoimeen lahdekoodiin perustuvia. Merkittdvimpia tekijoitd markkinoilla ovat UiPath,
Automation Everywhere, ja Blue Prism (G2 2021). Markkinoille on myds odotettavissa uusia
tulokkaita, kuten Power Automate, jotka voivat hyvinkin muuttaa kilpailutilannetta (Microsoft
2021b). Téssa tyossa kohdeyrityksen oletetaan kuitenkin toistaiseksi keskittyvan UiPath
ohjelmistoon, jonka termistéon opinndyte vahvasti nojaa. Tyon keskeiset ajatukset ja mallit

eivét kuitenkaan ole kaytettyyn ohjelmistoon sidottuja.



1.3 Tutkimuksen toteutus

Tutkimus toteutetaan tydsuhteessa sen tarjonneeseen yritykseen kerdadamalla laadullista ja
méaéarallistd tietoa robotiikkalaivueen nykytilasta, sek& etenkin ratkaisuehdotusten
vaikutuksista. Vapaaseen ideointiin, Kkollegoiden haastatteluihin ja teoriaan pohjautuen
hahmotetaan ja toteutetaan runko haetulle mallille. Perustuen jo tiedossa oleviin haasteisiin ja
kehityskohteisiin mallia aletaan rakentamaan. Samalla kerataan palautetta sen toimivuudesta.
Laajemmat kyselyt tehddan, kun ensimmaista ratkaisuehdotusta on alettu pilotoimaan. Néin

saadaan kdytantdon perustuvaa palautetta ja timan pohjalta toteutetaan parannuksia malliin.

Tutkimuksen voi siis nahdd olevan case-tyylinen, silla se keskittyy yhteen ilmentyméaén
tietynlaisesta tilanteesta tosimaailmassa. Tarkoitus on tdman tapauksen avulla 16ytaa laajemmin
sovellettavaa tietoa tiedostaen sen rajallisuus. Kuitenkin ndin vahvasti ihmisten toimintaan
sosiaalisessa ympaéristossa liittyvdssa aiheessa ei voida luoda ehdottomia lakeja.
Lahestymistapa auttaakin ymmartaméaan syyseuraussuhteita seka rajauksia, joiden sisalla ne
patevét. (Byrne & Ragin 2009, 1-2)

Teknologian liséksi ja ehka sitd merkittdvammin robotiikka n&hdadn tdssa tydssa
organisaationaalisena ilmiond, joka muokkaa sen toimintatapoja ja jopa kulttuuria. Siten yleiset
keinot, joita kaytetaan tallaisten ilmididen tutkimiseen, soveltuvat hyvin. Tallaiset tutkimukset
vaativat organisaation ilmitiden ymmartamistad tietyssd paikan ja ajan kontekstissa, seka
lukuisten toisistaan riippuvien muuttujien verkosta, jotka yksi muodostavat kohdetapauksen
raamit. Tyypillisimpid kaytettyja kvalitatiivisia tutkimusmenetelmid ovat esimerkiksi
organisaation jésenten haastattelut, toiminnan tarkkailu, kohderyhmien hyddyntdminen sek&

sen kerd&dmien toimintaan liittyvien tietojen tutkiminen. (Byrne & Ragin 2009, 432)

Myos kyselylld saadaan hyodyllisté tietoa tutkimuksen aineistoksi. Kyselyn datan laatu riippuu
vastaajien méaarastd, datan keradmiseen kaytetty tekniikoista, haastattelujen hyddyntamisesté
sekd etenkin kaytetyistd kysymyksistd. Keskittymalla ndiden huolelliseen suunnitteluun
saadaan tehokkaitten parannettua vastausten laatua. Kysymysten tulee olla selkedsti

ymmarrettyjd, ja vastaajilla tulee olla kaytettavissa tarvittava tieto. Tavan, jolla kysymyksiin



vastataan, tulee valittad tieto siitd, mitd vastaaja haluaa sanoa. Lisdksi vastaajien tulee olla
halukkaita vastaamaan kysymyksiin (Bickman & Rog 2009, 375-376)

Kaytannossd palautetta keréatadn robotiikkatiimin haastattelujen kautta, sek& robotiikan
sidosryhmille lahetettdvalla online-kyselyllg, jolla samalla selvitetddn mielipiteitd robotiikan
hyodyntamisestd yrityksessd yleisesti. Vastaukset kyselyyn ovat anonyymeja eivatka
vastanneet tiedd toistensa vastauksia. Robotiikan kayttajind sekd hyotyjind heilla on myos
asiaan liittyvaa tietoa. Mallissa pyritddn myds huomioimaan alan Kirjallisuuden esittelemia
toimintatapoja suoraan robotiikkaan, mutta myds ohjelmistojen yll&pidon ja ketteraé kehityksen
menetelmien soveltuvuutta arvioimalla. Myos yrityksen sisdistd dokumentaatiota ja keraaméa
tietoa hyodynnetadn toteutuksen eri vaiheissa. Keskeisid lahteitd ovatkin tiimin jo aiemmin
koostamat robotiikan kehityskohteet ja toteutuksessa hyddynnetddn olemassa olevia
ominaisuuksia. Ehdotetulle mallille tehdd&n myds QFD analyysi verraten sitd robotiikasta
kerattyihin arvoihin. Ndin saadaan kuva siitd, miten se vastaa kayttdjien ohjelmistorobotiikassa

arvostamiin ominaisuuksiin.

1.4 Raportin rakenne

Luvussa 2 laajennetaan tarkastelua liiketoiminnan prosesseihin yleisesti. Mit4 ne ovat, miten
niita hallitaan ja mallinnetaan ja mit4 muita automaation menetelmia niissa kdytetdan. Luvussa
3 kaésitelladn ohjelmistorobotiikkaa yleisesti. Miten se maééritelladn, miten se muuttaa
liiketoimintaa, miten sitd kdytanndssa kehitetddn ja yllapidetddn ja kuinka sitd lahdetdéan
skaalaamaan. Luvussa 4 keskitytddn kommunikaation teoriaan ja sovelletaan sité robotiikan

kontekstiin.

Luvussa 5 siirrytddn pois teoriasta, ja esitetddn kohdeyrityksen sidosryhmiltd selvitetyt
robotiikan arvot. Luku 6 esittelee tavoitellun mallin viestinndn ns. pehmeitd osa-alueita.
Millaista kommunikaation keskittymista kohdeyrityksessa lahdettiin tekemaan ja millaista sen
yleensd kannattaa olla. Raportissa malli esitetddn ensimmadisend ratkaisuvaihtoehtona,
palautteen kerd&misena ja toisena ratkaisuehdotuksena, vaikka kehitys ei todellisuudessa ole

lineaarinen. Luku 7 rakentuu edeltdvdn tavoin keskittyen robottitoteutusten teknisempaén



puoleen. Niin tekniset kuin kommunikaation aspektit ovat vahvasti kytkoksissa keskendén ja
tarjoavat siten ratkaisukokonaisuuden. Tutkimuksen tulokset esitetddn ja kéydaan l&pi. Tuloksia
arvioidaan ja ehdotetaan jatkotoimenpiteitd. Luvussa 10 esitetdén yhteenveto tyon etenemisesta

ja johtopéatoksistad. Kuvassa 1 on esitettynd inputoutputkaavio tyon vaiheista.

INPUT

Tutkimuksen esittely

Liiketoiminnan
prosessien ja
automaation teoriaa

Ohjelmistorobotiikan
teoriaa

Yritysviestinnan ja
teknologialuottamuksen
teoriaa

Kysely kohdeyrityksen
robotiikan sidosryhmille

Viestinnan teoriaa ja
kaytettavat jarjestelmat,
Kyselyn palaute

Ohjelmistorobaotiikan
tuntemus, haastattelut

Ehdotettu malli ja
robotiikan arvot

Tutkimuksen tulokset

Tutkimuksen yhteenveto

Luku 1
Johdanto

Luku 2
Liiketoiminnan prosessit

Luku 3
Ohjelmistorobotiikka

Luku 4
Kommunikaatio
robotiikasta

Luku 5
Robotiikan arvot

Luku 6
Viestintamalli
ohjelmistorobotiikkaan

Luku 7
Tekninen malli
ohjelmistorobotiikkaan

Luku 8
QFD analyysi robotiikan
arvoista ja toteutuksesta

Luku 9
Tulokset ja niiden
arviointi

Luku 10
Yhteenveto

Kuva 1 Ty6n input/output -kaavio

OUTPUT

Tutkimuksen tavoitteet,
rajaukset ja
tutkimuskysymykset

Prosessihallinnan ja
automaatiomenetelmien
esittely

Ohjelmistorobotiikan
ominaisuudet ja
skaalaamisen rooli

Viestinnan ja
luottamuksen merkitys
ohjelmistorobotiikalle

Hyvan
ohjelmistorobotiikan
ominaisuudet

Malli viestinnalle
robotiikan sidosryhmien
kanssa

Malli robotiikan
vhtendisille kdytannaille

Arvojen toteutuminen
ehdotetussa malissa

Tyon tulokset, arviointi ja
ehdotetut
jatkotoimenpiteet

Kooste tutkimustuloksista




Kuva 1 listaa kunkin luvun vaatiman syotteen ja sen tulokset. Luvun 1 sydtteend on tutkimuksen
esittely ja ndista johdetaan sen tavoitteet, rajaukset ja tutkimuskysymykset. Luvussa 2 tarvitaan
lilketoimintaprosessien ja automaation teoriaa ja niilla saadaan esiteltyéd prosessien hallinnan ja
automaation periaatteet. Luvussa 3 tarvitaan ohjelmistorobotiikan teoriaa, ja sen pohjalta
esitetadn yleiskuva ohjelmistorobotiikasta ja sen skaalaamisesta. Luku 4 puolestaan kéyttaa
viestinnan ja luottamuksen teoriaa ja naiden avulla saadaan kasitys niiden merkityksesta
ohjelmistorobotiikalle. Luku 5 kayttdd kohdeyrityksen sidosryhmille lahetettya kyselyé, jonka
vastauksilla saadaan tieto robotiikan arvoista. Luvussa 6 tarvitaan viestinndn teoriaa,
tuntemusta kaytetyistd jarjestelmista ja kyselyn palautetta. Nailla luodaan malli viestinnalle.
Luvussa 7 tarvitaan ohjelmistorobotiikan tuntemusta ja sen asiantuntijoiden haastatteluja.
Néilld luodaan tekninen malli helpottamaan robotiikan yll&pitoa ja skaalaamista. Luvussa 8
yhdistetddan ehdotettu malli ja robotiikan arvot ja néistd luodaan QFD analyysi. Luvun 9
syotteend toimii tutkimuksen siihenastiset tulokset, ja lopputulemana ndmé arvioidaan ja
ehdotetaan jatkotoimenpiteitd. Luku 10 tarvitsee yhteenvedon aikaisemmista vaiheista ja niisté

koostetaan tutkimustulokset.



2 LIIKETOIMINNAN PROSESSIT

2.1 Prosessien mallintaminen ja hallinta

Jotta ohjelmistorobotiikka saadaan toimimaan samalla tavalla kuin ihminen, on ensisijaisen
tarkedd ymmartdd mitd nama tekevat. Liiketoiminnan prosessit ovat keskeisimpia yrityksen
omistuksia. Niiden suora vaikutus tuotteiden ja palveluiden kysyntd&n asiakaskokemuksen
kautta vaikuttavat lopulta liikevaihtoon. Ne madarittavat hinnoittelua ja toiminnan tuottavuutta.
Erityisesti ne méaarittavat tehtavid, toitd ja vastuuta niille toimijoille, jotka prosessiin kuuluvat.
Toisin kuin monien muiden yrityksen omistusten, vaikkapa selkeésti raha-arvoisten tuotteiden
ja varastojen tai brandin kohdalla, niiden koettu merkitys pysyi pitk&an aliarvostettuna.
Globalisaation, innovoinnin, standardin ja tuottavuuden kasvun my6té niihin olette kiinnittaa
enemman huomiota. Erilaisia tytkaluja, tekniikoita ja menetelmid on luotu, ja useat ndista

hyotyvat digitaalisista tekniikoista. (Dumas et al. 2018, vii)

Kaikkien organisaatioiden, niin julkisten, hyvantekevaisyys, kuin yritysten, on hallittava
lukuisia prosesseja. Tyypillinen esimerkki, joka ldytyy useasta organisaatiosta, olisi
esimerkiksi ”Order-to-cash”, eli tilauksesta maksuun. Myyntitilanteessa asiakas toimittaa
tilauksen, myyjé tilatun tuotteen tai palvelun ja tilaaja maksaa sen. Toinen esimerkki olisi
”Application-to-approval”, eli hakemuksesta hyvaksytdén. Siind joku hakee hyo6tya tai oikeutta
ja se paattyy tdman myontamiseen tai epadmiseen. Ympdristét ja tavat eri toimintoihin
vaihtelevat suuresti, mutta periaate on sama. Liiketoiminnan prosesseja tapahtuu siis aina kun
yritys toimittaa tuotteen tai palvelun asiakkaalle. Tapa, jolla tdm& prosessi on suunniteltu
vaikuttaa kilpailuasemaan, kun palvelun laatu ja tehokkuus vaihtelevat. (Dumas et al. 2018, 1-
2)

Useimmat organisaatiot ovat hierarkkisia rakenteeltaan. Ylin johto ohjaa yrityksen suuntaa
visioin ja strategisten tavoittein, keskijohto tuovat ndma tavoitteet kdytantdihin ja
operatiivisella tasolla keskitytadn jokapdivaisiin liiketoiminnan tilanteisiin. Liiketoiminnan
prosessit heijastelevat taté jarjestystd, joka siis tyypillisesti jakautuu strategiseen, taktiseen ja
operatiiviseen tasoon, ja kullakin tasolla eri toimijat toteuttavat erilaisia arvoa luovia

aktiviteetteja, prosesseja. Ylemmilld tasoilla ohjataan alempaa ja alhaalta taas saadaan
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palautetta takaisin. VVoidaan siis puhua monitasoisesti liiketoimintaprosessien pyramidista. (G.
Schuetz 2015, 1-2)

Prosessien hallinta on lahelld ja tukee monia muita liiketoiminnan kdytantoja ja suuntauksia.
Total Quality Management (TQM), eli kokonais-laadunhallinta tdhtdd prosessin hallinnan
tavoin jatkuvasti parantamaan ja yllapitdmaéan tuotteiden ja palveluiden laatua. Prosessin sijaan
keskitytddn kuitenkin lopputulokseen, eli tuotteisiin ja palveluihin itsessadn. Operations
Management, eli toiminnan hallinta keskittyy fyysisten ja teknisten toimintojen hallintaan
etenkin tuotannon ja varmistamisen yhteydessa. Siind todennékdisyydet, paatos ja analyysit, ja
matemaattiset mallit ovat tarkeitd optimoinnin menetelmid. Lean on valmistavassa
teollisuudessa syntynyt johtamismenetelma, jolla pyritdan ennen muuta valttamaan hukkaa, eli
arvoa lisadmattomia toimenpiteitd. Six Sigma, joka mydskin on syntynyt valmistavassa
teollisuudessa, keskittyy mittaamaan prosessien ja toimenpiteiden tuloksia, etenkin laadun
suhteen. kdytannossa nama kaikki siis tukevat toisiaan eivétka ne ole poissulkevia. Yhdistettyna
IT:n kanssa ne auttavat parhaiten ohjaamaan toiminnan organisaation tavoitteiden

saavuttamiseksi. (Dumas et al. 2018, 7-8)

Liiketoimintaprosessit koostuvat erilaisista tekijoistd. Tapahtumilla tarkoitetaan tiettyd tarkkaa
tapahtumaa, joka ei prosessin kannalta vaadi aikaa. Oikean tyokalun saapuminen tydmaalle
toimii esimerkkina tasta. Tyodkalu ei ole saatavilla, kunnes se on, ja tdmé& muutos on tapahtuma.
Tama tapahtuma saattaa laukaista sarjan erilaisia toimenpiteitd, joku saattaa esimerkiksi hakea
tyokalun. Eroten tapahtumasta toimenpiteet vaativat aikaa. Toimenpiteiden ja tapahtumien
lisaksi liiketoimintaprosesseihin kuuluu usein paatéskohtia, eli vaiheita, jossa paatetdan, miten
prosessi jatkuu. Esimerkiksi muista tapahtumista riippuen tyokalua saatetaan tarvita tai ei.
Liséksi prosesseissa on toimijoita kuten ihmisid tai ohjelmistoja, fyysisid esineitd, kuten
tarvittuja materiaaleja sek& tietoesineitd, kuten levylle tallennettu tiedosto tietokoneella.
(Dumas et al. 2018, 3-4)

Liiketoimintaprosessien mallinnus, engl. Business Process Modelling (BPM), on menetelma,
joka muuttaa IT:n ja liiketoiminnan yhteensovittamista interaktiiviseksi tavaksi rakentaa

ratkaisuja. Sill& saadaan aikaan nopeampia, parempia ja halvempia ratkaisuja ja se yhdistaa
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ylhaalta alaspéin jatkuvan kehittdmisen ylh&alta katsottuna strategiseen kuvaan. Silla saadaan
yrityksen satunnaiset toimintatavat yhtendistettya ja uudelleenkayttoon. (IBM 2020, 2)

Mallia méérittdd kolme ominaisuutta; se on kuva oikean maailman ilmiosta eli mallin kohteesta,
se mallintaa kohteesta olennaisia asioita riittavélla tarkkuudella ja silla on tarkoitus, eli mita
varten malli tehdaan (Dumas et al. 2018, 78). Liiketoimintaprosessien mallintaminen on tarkeda
niiden hallinnan kannalta. Prosesseja mallinnetaan, jotta niitd voidaan ymmértaa ja jakaa tama
ymmarrys muiden kanssa, jotka prosessiin liittyvat. Kun kokonaiskuva saadaan luotua, voidaan
myos 10ytédd mahdollisia ongelmia. Tdméan pohjalta prosesseja voidaan analysoida, suunnitella
uudestaan ja jopa automatisoida. (Dumas et al. 2018, 75)

Mallinnetut prosessit ovat usein liiketoiminta alueiden ja IT-jarjestelmien yhteensovittamista.
Kunnia esimerkiksi onnistuneesta muutosprojektista IT painotteisemmaksi tulee kuitenkin
jakaa myo6s mallintamiselle. IIman sitd prosessien muutokset olisivat paljon vaivalloisempia.
Prosessien mallintamiseen tulee olla strategisesti keskittynytta eika jaada vain taktiselle tasolle.
Yksittaisten sekalaisesti toimivien teho yksikkdjen sijaan on pyrittdva kokonaisuuteen, jossa
oppiminen lahjakkuus, uudelleenkdyttd ja viestintd toimivat hyvin. Heikkotasoiset tai jopa
huonot prosessit tulee huomata ja korjata nopeasti. Vaikka kaikissa prosesseissa olisi
parantamisen varaa on syyta aloittaa suurimmista ongelmista. Prosessin mallinnusmenetelman
kayttoonotolla on vaikutus I1T:n toimintaan, kun se muuttaa lahestymistapaa projekteihin. On
tarkedd huomata, ettd prosessit ovat usein kaytettavissa uudelleen, mitd liséa niiden arvoa. (IBM
2020, 4)

2.2 Prosessien automaatio

Digitaalisia liiketoiminnan prosesseja voidaan tehostaa ja automatisoida myds monilla muilla
tavoilla kuin robotiikalla. Jotta ymmarretaan robotiikan roolia muiden digitalisaation ilmi6iden

joukossa, on hyva ymmartadd myos naitd muita menetelmia ja verrata robotiikkaa tahan.

IT-ala on vuosikymmenet keskittynyt prosessien automatisointiin kasvattaakseen tuottavuutta
ja tehokkuutta sekd vahentddkseen kayttdjien virheitd. Markkinat ovat muuttaneet padpainon

tarpeesta tuottaa informaatiota nopeammin liiketoiminnan tuottavuuden kasvattamiseen.
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Taman johdosta haetaan kustannustehokkuutta seka tehokkuuden kasvatusta, jotta padoma
voidaan ohjata strategisiin investointeihin. Tahan asti prosessien automaatio on toteutettu
skripteilld, jotka yhdistavét tietokoneiden komentoja ja jotka ovat sidottuja tiettyyn alustaan tai

ohjelmistoon. (Antonoaie 2017, 1)

Liiketoimintaprosessien hallintajarjestelma, engl. Business Process Management System
(BPMS), mahdollistaa prosessien suunnittelun analysoinnin, toteutuksen ja seurannan
prosessimalleihin perustuen. Ne ovat lahtdisin vanhemmista jérjestamistd, kuten ty6jonojen
hallinta jarjestelmistd, engl. Workflow Management System (WfMS). Niiden tarkoitus on
ohjata automatisoituja liiketoiminnan prosesseja niin, ettd kaikki tyd tehdaan oikeaan aikaan ja
oikeilla resursseilla. Nailla jarjestelmilla on paljon yhtéldisyyksia tietokantojen

hallintajarjestelmien kanssa. (Dumas et al. 2018, 344-345)

Prosessienhallintajarjestelmilla varmistetaan, ettd prosessiin kuuluvat toimenpiteet toteutuvat
oikeassa jarjestyksessa ja tarjotaan tarvittavia resursseja. Jarjestelma saattaa pystya jopa
suorittamaan osan néistd  toimenpiteista itsendisesti, eli automaattisesti.
Liiketoimintaprosessien automaatioon on luotu jopa lukuisia ohjelmointikielid. (G. Schuetz
2015, 15)

Jarjestelmét jakautuvat erilaisiin alaluokkiin. Ryhma jarjestelmiin kuuluvat sellaiset
jarjestelmat, joissa mahdollistetaan helppo dokumenttien ja informaation jako sekd suoraa
viestintaa eri kayttajien véalilla. Nama jarjestelyt ovat hyvin suosittuja joustavine kayttotapojen

johdosta. Esimerkiksi Microsoft Teams voitaisiin ndhda tallaisena (Microsoft 2021a).

Ad hoc tyonkulkujirjestelmdt mahdollistavat hetkessd luotavat ja muokattavat
prosessimaaritelmét. Se edellyttaa, ettd loppukayttajat tuntevat prosessin, jota suorittavat ja etta
heilld on kaytettdvissdan edistyneitd tyOkaluja ja osaamista liiketoiminnan prosessin
mallintamiseen. Esimerkiksi TIBCO ActiveMatrix BusinessWorks jarjestelmén ideana on
integroida sovelluksia helppokayttoisellda visuaalisella kayttoliittymélla (TIBCO Software
2021).



13

Tyypillisimpid ovat tuotannon tyonkulku jérjestelméat. Missa ty0 on jarjestetty tarkasti erikseen
madriteltyjen ja mallinnettujen prosessien mukaan, ja ne ovat usein kytkoksissa tietokantojen
hallintajarjestelméan. Ne tukevat prosesseja, jotka ovat ldhes kokonaan automatisoitu.
Tapaushallintajérjestelmissa puolestaan tuetaan prosesseja, jotka eivét ole tarkasti tai kokonaan
madriteltyja. On myds lukuisia muita jarjestelméatyyppejd, jotka tyypillisesti yhdistavat edella
kuvattujen ominaisuuksia. (Dumas et al. 2018, 345-347)

Yksi konkreettinen teknologia, joka mahdollistaa tehokkaan tiedonsiirron ja kommunikaation
eri jarjestelmien valilld ja siten lisd4 automaatiota ovat ohjelmistorajapinnat, engl. application
programming interface (API). Nimens&d mukaisesti se on rajapinta eri ohjelmistojen valill,
mika madrittelee naiden valisen kommunikaatiotavan ilman kayttajan vaikutusta. Kun varaa
hotellihuoneen  matkustussivustolta,  tarvitaan  rajapintoja  esimerkiksi  hotellin
varausjarjestelmén, maksuohjelman ja pankkisovelluksen valilla. Tiedot siirtyvét ndennéisen
saumattomasti jarjestelmasta toiseen ja kaikki varauksen liittyvét kirjaukset tapahtuvat
automaattisesti. kommunikaation jarjestelmien valilla perustuu siihen, etta rajapinnan avulla
osa eri jarjestelmien funktioista nakyvéat niiden ulkopuolelle. niin voidaan jakaa palveluita,
objekteja, ja dataa ilman koko lahdekoodin jakamista. (De & Doda 2017, 1)

Makrot, engl. macro instructions, ovat ohjelmoitavia kaavoja, jotka vahentavat toiston tarvetta
esittamalld sarjan ndppéaimen lyonteja, hiiren liikkeitd, komentoja tai muunlaisia sy0tteita
(Computer Hope 2021). Erilaisia makroja voidaan tehda lukusissa ohjelmistoissa, kuten
Microsoft Excelissa. Kayttamalla joitakin VBA-ohjelmointikielen komentoja voidaan
automatisoida joitakin tyypillisia rutiinitentdvid. Makroja voidaan tallentaa tai muokata
kooditasolla editorissa. Niiden avulla voidaan esimerkiksi mallintaa datan syo6ttoa tai tarkastaa
taulukoita tuplakirjausten varalta. (Korol 2017, 3-4)
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3 OHJELMISTOROBOTIIKKA

3.1 Ohjelmistorobotiikan perusteet

RPA, eli ohjelmistorobotiikka on historian nopeimmin kasvanut yritysohjelmisto-
liiketoiminnan osa-alue. Sen tapa luoda uutta arvoa on pelottavan yksinkertainen, eli laittaa
robotit tekemé&én tyolaat digitaaliset tiedonkasittelyprosessit puolestamme. Ohjelmistorobottien
toteuttamisen on tarkoitus olla nopeaa, silla kuukausien kalliin rajapintakehittdmisen sijaan ne
saadaan kayttdmaan tietokoneen nayttopéatetta samalla tavoin kuin ihmiskayttdjatkin. Siten
robotti voi esimerkiksi kopioida ja liittad tietoa sovelluksesta toiseen, avata nettisivustoja ja
Kirjautua sis&an, lukea ja Kirjoittaa tietokantoja, kerdtd tietoa dokumenteista ja tehda
laskutoimituksia ja datan muokkaamista. Ndma voivat kuulostaa yksinkertaisilta ja tylsilta
tehtavalta, mutta juuri se onkin tarkoitus. RPA on keskittynyt tehtéviin, jotka muuten tuhlasivat
ihmiset tydntekijoiden aikaa. (Taulli 2020, XV & 3)

RPA ohjelmistot automatisoivat olemassa olevia toistuvia tehtavid. Niilla rakennetaan
robotteja, jotka matkivat ihmistd kayttamalla eri sovelluksia. Nykyisin on kaynnissa laaja
ohjelmistorobotiikan kayttoonottoa esimerkiksi taloushallinnon, terveyshuollon ja vakuutuksen
aloilla. Robotiikka muistuttaa prosessien hallintaa (engl. Business Process Management, PBM)
ja prosessiautomaatiota (engl. Business Process Automation, BPA), mutta eroaa siing, ettd
laajojen prosessin ja ohjelmistojen yhteensovittamisen ja muokkaamisen sijaan RPA toteuttaa

jo olemassa olevia prosesseja samalla tavalla. (Trustradius 2021)

RPA eroaa muista automaation menetelmisté sillg, etté toisin kuin esimerkiksi makrot se ei ole
rajattu yhteen ohjelmistosovellukseen. RPA voi tallentaa ihmiskaytt4jan toimintoja luodakseen
automaation ja se voi jopa hyodyntad tekoalya. Lisaksi RPA on tehokas tapa taltioita tietoa siité,

miten asioita tehddan yrityksessd, miké voi puolestaan epdsuorasti parantaa prosesseja.

On erilaisia lahestymistapoja ohjelmistorobotiikkaan. Jotkin robotit avustavat ihmista
nédyttopaatetyossa eli ovat ns. attended-robotteja. Tdma on varhaisin robotiikan muoto ja sita
esiintyy jo 2000 luvun alussa. Robotti voi esimerkiksi avustaa puhelinkeskuksessa etsimélla

tietoa asiakkaasta, jonka kanssa tyontekija puhuu. Myo6hemmin kehittyivét taysin itsendiset
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robotit eli unattended-robotit. Itsendinen robotti voi toimia ilman ihmisen puuttumista asiaan.
Se voi esimerkiksi kaynnistya tiettyjen maadriteltyjen asioiden tapahtuessa, esimerkiksi
séhkdpostin saapuessa. Viimeisimpind on kehittynyt &lykas automaatio tai ns. kognitiivinen

robotiikka. Talloin tekodly mahdollistaa ajan kanssa paranevan suorituksen. (Taulli 2020, 5-6)

Automaatiolla on jo pitk& historia, joka jakaantuu useisiin vaiheisiin ja jotka johtavat lopulta
moderneihin RPA alustoihin. Tietokoneiden alkutaipaleella niin sanotulla mainframe-kaudella
oli vain valtavia tietokoneita, joita kehitti muun muassa IBM. Niitd kdytettiin vain suurissa
yrityksissd kuten pankeissa ja ne pystyivat auttamaan monissa ydintoiminnoissa kuten
asiakastileissa ja palkanmaksussa. PC: n valtakausi alkoi Intelin kehittdm&n mikroprosessorin
ja Microsoftin kehittdmén kayttojarjestelman myotd. Sen ansiosta paljon suurempi Kirjo
yrityksia pystyi automaatiolla avittamaan prosessejaan, kuten kéyttamaan taulukko- ja
kirjoitusohjelmia, modernien toimisto-ohjelmistojen esiasteita. N&issd varhaisissa automaation
menetelmissé oli omat haittapuolensa. Ne johtivat monimutkaisiin IT-ymparistoihin, jotka
vaativat kalliita ja aika aikaa vievia integraatioita ja koodaamista. Taman johdosta tyontekija
saattoi joutua kdyttamaan useita eri ohjelmia tehottomiin tehtéviin kuten datansiirtoon. Naista
aineksista syntyi ohjelmistorobotiikka jo varhaisella 2000 luvulla. Pitk&&n se ei kuitenkaan
saanut yht& paljoa huomiota kuin muut teknologiat, kuten pilvipalvelut, jotka kumosivat

vanhoja IT-jarjestelmid, Kiinnittivat sijoittajien ja yrittajien huomion. (Taulli 2020, 7-8)

Vasta 2010-luvulla RPA alkoi kasvattaa suosiotaan. Finanssikriisin jaljiltad yritykset etsivat
tapoja pienentdd kustannuksiaan. Yksinkertaistettuna teknologiat, kuten ERP (Enterprise
Resource Planning) saavuttivat tdyden potentiaalinsa, ja siten tarvittiin uusia ajureita.
Ymmarrettiin myas, ettd perinteisen liiketoiminnan oli puolustauduttava eri aloja mullistavilta
teknologiayrityksiltd. RPA:ta pidettiin yksinkertaisempana ja kustannustehokkaana tapana
edistdd digitalisaatiota. Joistakin aloilla kuten pankeilla liiketoiminnasta tuli myos
sadadellympaa, jolloin syntyi paine véhentéda paperity6ta kuitenkin parantaen seurattavuutta ja
turvallisuutta. Samalla RPA kehittyi helpommaksi kayttd4 tarjoten parempaa sijoituksen
palautusta yhd nopeammin toteutettavien kehitysprojektien myo6ta. Vaikutuksensa oli myds
tydelamaan siirtyville nuorille, jotka kaipaisivat entistd mielekk&admpaa tyota. (Taulli 2020, 8—
9)



16

Naiden tekijoiden voi edelleen n&hdd olevan keskeisesséd asemassa ohjelmistorobotiikassa.
Esimerkiksi UiPathin viestinta Kiteytyy ajatukseen: ”We make software robots, so people don’t
need to be robots”, eli “teemme ohjelmistorobotteja, jotta ihmisten ei tarvitse olla robotteja”
(UiPath2021a).

RPA on siis ohjelmisto, joka auttaa automatisoimaan tiettyja liiketoiminnan prosesseja, kuten
CRM:n tai ERP:n, myynnin ja varastonhallinan jarjestelmien kanssa tydskentelya.
Ohjelmistorobotin ~ voisi nahda siis digitaalisena tyontekijand. RPA  osittaisista
yhtélaisyyksistdan huolimatta ei ole makro, eikd siten ole rajattu tiettyyn sovellukseen ja
ymparistoon. RPA-toteutusten tekeminen on suunniteltu verrattain helpoksi. Attended RPA
tarkoittaa toteutusta, joka auttaa ihmistd ndyttOpaate tydssa, kun taas unattend RPA on
itsendinen toteutus, joka toimii ilman ihmisen puuttumista sen voi kéynnistad esimerkiksi

séhkopostin saapuminen. (Taulli 2020, 19)

3.2 Ohjelmistorobtiikan hyodyt

Ohjelmistorobotiikan hy6tyja mitataan usein sadsttssa ajassa, seka erinéisilla mittareilla, kuten
virhemaarin pienentymiselld, asiakastyytyvaisyyden kasvamisella tai jollakin muulla
maaritellyilla hyddyilla (UiPath 2020a). Robotiikan hyotyja ja kdyttokohteita on viime vuosina
tutkittu laajasti myods akateemisesti, ja aiheesta onkin tehty mm. diplomitoita; Mékela 2019,
Tuominen 2020.

Ohjelmistorobotiikasta saadaan erilaisia hyotyja, kuten perinteistd henkilotydvuosien
kustannussééstod, prosessin suorittamisteen nopeutta ja laatua sekd tdmén tasaisuutta, seka
ihmistybn voiman kohdistamista hyddyllisempdén tehtaviin  (Makeld 2019, 20).
”Ohjelmistorobotiikan hyotyjéa ovat toiminnan tehokkuuden lisdé&ntyminen ja ajan sdéstaminen,
kun  ohjelmistorobotti  tehostaa taloushallinnon toimintoja sddstdd aikaa, kun
huolimattomuusvirheitd ei synny samalla tavalla kuin ihmisten suorittamana (Tuominen
2020).”
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-Rahallinen hyoty

Ehk& useimmiten puhuttu ohjelmistorobotiikan hy6ty on sijoituksen palautus, eli rahallinen
séastd.  Verrattuna  muihin  ohjelmistotekniikoihin  tilastot  puhuvat  puolestaan.
Ohjelmistorobotiikan hyddyt eivat kuitenkaan j&& vain suoriin rahallisiin hyo6tyihin. Otetaan
esimerkiksi pienten parannusten vaikutus: yksittdisen tyontekijan toimenpiteen nopeuttaminen
10 sekunnilla ei vaikuta sindnsa paljon, mutta jos sama vaikutus skaalataan tuhansiin
tyontekijoihin, vaikutus muuttuu suureksi. Joissain yrityksissé esimerkiksi seurataan, kuinka
paljon tybaikaa on saatu sadstettyd ohjelmistorobotiikalla. T&mé vaikuttaa osaltaan ROI:hin
(Return of Investment), eli sijoituksenpalautukseen. (Taulli 2020, 10-11)

Aquirre & Rodriguez (2017, 69) case-prosessissa esimerkiksi saatiin ryhméa RPA:ta kayttamalla
hoitamaan 21 % enemmadn tapauksia. Juuri téllaista tuottavuuden paranemista
ohjelmistorobotiikalta odotetaan. Toisaalta keskiarvoon ndhden robotti tarvitsi vain 2 %
vahemman aikaa yhteen suorituskertaan. Selitys 10ytyy siitd, ettd yksittdiset taitavat tyontekijat
pystyvat suorittamaan tehtévia jopa robottia nopeammin, mutta robotti pystyi kasittelemaan

monta tapausta samalla ja tasaisesti. (Aquirre & Rodriguez 2017, 69)

-Verrattain nopea implementointi

Yksi keskeisisté robotiikan hyodyistd on verrattain helppo implementointi verrattuna moneen
perinteiseen ja laajempaan ohjelmistoprojektiin, kuten uuden jarjestelman kayttoonottoon. Sen
sijaan robotiikkaa rakennetaan olemassa olevan IT- arkkitehtuurin paalle, mika tekee siita
hyvinkin ketter&é. Voisi jopa sanoa, ettei ohjelmistorobotiikka ole osa tat& arkkitehtuuria, silla
se toimii itsendisesti kayttajatunnuksillaan tdmén arkkitehtuurin paélla (Syed & Wynn 2020,
148). RPA:n kéyttd6 on helpompaa, kuin monimutkaisen perinteisen ohjelmoinnin
ymmartdminen ja siten IT-osaston tukea ei tarvita huomattavasti. Yksinkertaisesti sanottuna
hyddyntamalla RPA:ta tavoitteet saadaan saavutettua nopeammin ja IT-osaajilla on aikaa

keskittyd korkeamman prioriteetin tehtdviin. (Taulli 2020, 12)
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-Tarkkuus

Saantdjen tai jopa lakien rikkomisesta voi olla valtava vaikutus yritykseen ja yksikin rike voi
uhata sen koko olemassaoloa. Vaikka tyontekijat useimmiten ovat tdsmallisié ja luotettavia, he
voivat helposti tehda virheitd, jos he eivat ymmarra kaikkia tilanteeseen vaikuttavia sdantoja.
RPA:n kanssa tdma ei ole ongelma, sill& robotti on helppo konfiguroida noudattamaan sédéntéja
tarkasti yha wuudestaan. Toisaalta ohjelmistorobotiikka vahentdd myds  riskid
tarkoituksenmukaiseen vaarinkayttéon, silla ihmisen péédsya dataan voidaan rajoittaa. RPA

tarjoaakin tehokkaat keinot auditoitiin ja seurantaan. (Taulli 2020, 12)

3.3 Ohjelmistorobotiikan kehitys

UiPathin mukaan (2021b, 2) mukaan tyypillisia ongelmia automaatio-ohjelman edetessé ovat
yllapidon kuormittuminen, “’kitka”, projektien rajausten jatkuva muutos seké laatu. RPA-tiimi
joutuu siis kayttamaan liikaa aikaa olemassa olevien robottien yllapitoon, eikd enda ole
tarpeeksi aikaa ja resursseja uusien toteutusten tekemiseen. Robotteja ei saada tehtyé niin paljon
kuin halutaan ja niin nopeasti kuin tarvitsee, projektin laajuus ja vaatimukset muuttuvat yha
uudestaan, eika aika maareissd pysytd. Toteutuksen testaamisesta tulee rasittavaa. Ongelmien
syyna saattaa olla kéytetty toimintamalli -tai sen puute. Ohjelmistorobotiikan alkutaipaleella
vesiputous malli voi toimia hyvin, mutta sen edetessa puuttuvat tai kankeat kaytannot voivat
aiheuttaa esteitd; huonot tavat kerata vaatimuksia ja ndiden muuttuminen hidastavat projekteja

ja vajaa testaaminen lisaa virheita ja siten yllapitotyota. (UiPath 2021b, 2-3)

Modernimmat ohjelmistokehityksen mallit sopivat siis paremmin robotiikalle. N&ma
kehittyivét noin 20 vuotta sitten, kun ohjelmistotuotannossa painittiin samanlaisten ongelmien
kanssa. Tekniikoita on useita erilaisia, mutta ne pohjautuvat samaan perusajatukseen. Jatkuva
ohjelmistokehitys, Agile, perustuu interaktiiviseen ja asteittaiseen l&dhestymistapaan, mika
keskittyy yhteistyéhon, nopeisiin julkaisuihin, dynaamisuuteen ja jatkuvaan parantamiseen.
Kuvassa 2 on kuvattuna ketteran kehityksen perusidea. (UiPath 2021b, 4)
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Sprint 3

Sprint 1 Sprint 2

Kuva 2 Jatkuvan kehityksen malli (UiPath 2021b, 4)

Kuvassa 2 on kolme perakkaista sprinttid. todellisuudessa ajatuksena on, ettd kehitys siis voi
jatkua kuinka monta kierrosta tahansa, kunnes on saavutettu tuotantokelpoinen toteutus.
Ensimmaiselld kertaa kerataan vaatimukset vahvassa yhteistydssa sidosryhmien kanssa. Sitten
aletaan toistamaan iteratiivista mallia suunnittelusta, yksityiskohdista, koodaamisesta
testaamisesta ja julkaisusta. Tama malli mahdollistaa suuren volyymin kehittdmista. Se
nopeuttaa julkaisemista parantaa suunnittelun joustavuutta tiimin tuottavuutta ja
kokonaislaatua. Siksi jatkuvan kehityksen malli onkin niin laajassa kaytossa nykyisin (UiPath
2021b, 4)

Ketteralla ohjelmistokehitykselld on ollut suuri vaikutus ohjelmistotuotantoon. Se on ylékasite
erilaisille muutoksille ennen vallassa olleille tavoille siind, miten kehittajat suunnittelevat ja
koordinoi ty6tansé, kuinka he kommunikoivat asiakkaan ja muiden ulkopuolisten sidosryhmien
kanssa ja miten kehitysté jarjestetddn kaikenkokoisissa yrityksissd. Sen erottaa perinteisesta
suunnitelmapohjaisesta kehityksestd metodit etenkin muutoksiin sopeutumiseen ja silla
paastaan korkealaatuiseen lopputulokseen yksinkertaisella prosessilla. (Moe et al. 2010)

Jatkuva kehitys vaatii vastaavasti jatkuvaa testaamista, mutta tdman hoitaminen manuaalisesti
muuntuisi ajan kanssa yhd raskaammaksi. Siksi my0ds testaamisen automaatio on tarkeéa.
Ohjelmistorobotiikassa automaattisen testaamisen tarve on jopa suurempi kuin perinteisessa
ohjelmistotuotannossa, silla robotit toimivat usein sovellusten sisalla. Ne kéyttavat juuri
kyseisen ohjelmiston kayttoliittymaa, tarkkaan maaritettya ymparistéa ja niin edelleen. Kaikki
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namé& muuttuvat ajan kanssa, ajoittain jopa ilman varoitusta. Monissa yrityksissa on lukuisia
sovelluksia, joita pdivitetddn viikoittain, paivittadin tai jopa tunneittain. Siksi mahdolliset

ongelmat olisikin tarkead 16ytaa ennen kuin ne toteutuvat tuotannossa. (UiPath 2021b, 5-6)

Jatkuva testaaminen voidaankin sisaltdd keskeiseksi osaksi robottien rakentamista. Taméa
onnistuu neljélla vaiheella. Suunnitellaan robotin vaatimukset ja testattavat asiat, rakennetaan
prosessin kulut ja varmistetaan ettd kukin on testattavissa, valvotaan robottien tilaa testaamalla
tuotannossa toimivia robotteja jatkuvasti ja toimitaan ennen kuin robotit ep&onnistuvat
tuotannossa. (UiPath 2021b, 7)

3.4 Ohjelmistorobotiikan yllapito

Ohjelmistorobotiikkaan liittyy paljon yllapitoa, silla:

1. Ohjelmistorobotiikkaa tehddéan tietylla ohjelmistolla, ja kuten muutkin ohjelmistot sita
parannetaan ja muutetaan ajan kanssa.

2. Ohjelmistot, joita robotit kayttdvat paivittyvat ja muuttuvat ajan kuluessa, kun niita
yllapidet&an.

3. Liiketoiminnanprosessit, joita robotit toteuttavat, muuttuvat lukuisista syista.

Siten on jopa perusteita vaittaa, etta robotiikka vaatii erityisen paljon yllapitoa ja muutoksia
verrattuna muuhun ohjelmistotuotantoon. Ohjelmistorobotiikan yllapitoa ei ole vielé laajasti
erikseen tutkittu, joten on syyté tutustua yleiseen teoriaan ohjelmistojen yllapidosta ja verrata
tatd RPA:n erottaviin ominaisuuksiin. Toisaalta ohjelmistorobottien yllapidolla voidaan nahda
yhtéaldisyyksia fyysisten koneiden, kuten robottien, yllapitoon silla ne voidaan n&hda

“tuotantolinjana” tietotyolle.

Ohjelmistot (engl. software) eivét koostu vain ohjelmasta, vaan niiden kokonaisuuteen kuuluu
my®ds monia muita osia, kuten dokumentaatio ja kdyttdproseduuri. Dokumentaatio jakautuu
edelleen projektin vaiheisiin. Maéarittelyvaiheessa luodaan, esimerkiksi vaatimukset.
Suunnitteluvaiheessa  luodaan esim. vuokaavio tai ER-kaavio. Toteutusvaiheessa

dokumentaatiota ovat laéhdekoodilistaus ja viittaukset. Testauksessa nditd ovat taas testien data
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ja tulokset. Kayttoon kuuluvat ohjeet ympériston valmistamisesta, ohjelman kéyttdmisesté ja
virhetilanteiden kasittelysta (Grupp ja Takang 2003, 8)

Ohjelmiston yllapidettavyytta on vaikeaa mitata kattavasti, mutta monia sen tekijoitd, kuten
monimutkaisuutta voidaan, ja tiedetd&nkin, ettd standardoinnin taso on tarkeda. Yllapito
kokonaisuudessaan koostuu hieman eroavista toimista, kuten virheiden korjaamisesta,
muutostarpeista ja kayttdjan avustamisesta. Siihen liittyy siis virheiden havaitsemista ja
korjaamista, muutosten tekemistd, kun vaatimukset tai ympéristd muuttuvat seké kayttajan

tukemisesta epaselvissa ja virhetilanteissa. (Grupp ja Takang 2003, 8)

Siind missd uudessa toteutuksessa ratkaisut tehdadn puhtaalta poydalta, yllapidossa on
my6hemmin toimittava ndiden mukaisesti. Kun siis olemassa olevaan toteutukseen halutaan
tehdd muutos, esimerkiksi lisdys tai parannus, tulee tutkia olemassa olevaa systeemid ja
sisdistad sen suunnittelua eri tasoilla. Sitten pitdé keksid, miten lisdys saadaan toteutumaan ja
mitka ovat mahdollisia heijastevaikutuksia (engl. ripple effects). (Grupp ja Takang 2003, 9-10)

Uusien ominaisuuksien lisdamistd ohjelmistoon saatetaan pitad samanlaisena kuin néiden
ominaisuuksien lisddmista alusta alkaen, mutta todellisuudessa yllépito eroaa kehitystyosta
joiltain osilta paljonkin. Yllapidon tarvetta on saatettu jo alun alkaen pohtia, mutta
tulevaisuuden tarpeita voidaan kehityksen alkuvaiheessa ennakoida vain tiettyyn pisteeseen.
Ainakin ndiden kaikkien huomioon ottaminen tulisi hyvin kalliiksi. Kaytetyissa malleissa
yllapito voidaan kuitenkin ottaa huomioon, esimerkiksi dokumentointi voi auttaa tdssa paljon.
Kuitenkin siind missa muilla tekniikan aloilla ei tule kuuloonkaan laiminly6da tai toimia ilman
dokumentaatiota, on tdméa ohjelmisto tuotannossaan tyypillista. Talloin yll&pitajan on tutkittava
toteutusta, jotta sen osasten valiset riippuvuudet ja mahdolliset heijastevaikutukset voidaan
ottaa huomioon. (Grupp ja Takang 2003, 73-74)

Yksinkertaisen yllapidon menetelma on ns. vélittéman korjaamisen malli. Tall6in odotetaan,
ettd ongelmia ilmenee ja korjataan ne ad hoc menetelmilld niin nopeasti kuin mahdollista.
Tallaisessa mallissa korjauksia tehdaan ilman syvallistd analyysia pitkdn ajan vaikutuksista,
kuten heijastevaikutuksista lapi ohjelman tai koodin rakenteen vaikutuksia. Dokumentaatiota
on niukasti, jos ollenkaan. Malli ei kuitenkaan valttdmatta ole kaikissa tilanteissa huono. Jos
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kehittamisesta ja yllapidosta esimerkiksi vastaa vain yksi henkild, tuntee héan jarjestelmén niin
hyvin, ettd parjaa ilman yksityiskohtaista dokumentaatiota ja kykenee tekeméan vaistonvaraisia

paatdksia muutoksen implementoinnista. Malli on myos halpa. (Grupp ja Takang 2003, 76-77)

Tavanomaisemmassa, huomattavan kokoisessa kaupallisessa tilanteessa malli ei kuitenkaan ole
ihanteellinen ja tdamé& myods tiedostetaan. Kuitenkin tiukkojen aikataulujen ja rajallisten
resurssien takia se saattaa jatkua. Kun asiakas vaatii nopeaa korjausta, voi yritykselle olla
pienempi riski toteuttaa nopea korjaus, kuin viivastyttda asiakkaan toivetta yksityiskohtaisilla
aikaa vievilla analyyseilla. Pitkéll& aikavalilla tallainen toiminta johtaa kuitenkin vaikeisiin ja
kalliisiin ongelmiin, jotka saatetaan lopulta ratkaista yha uusilla ’helpoilla korjauksilla”. Onkin
syyté erottaa lyhyen ja pitkan aikavalin korjaukset. Siind missa yksittaisen bugi voidaan korjata
nopeasti, suuremmat rakenteelliset muutokset voidaan tehda harvemmilla suurilla paivityksilla.
(Grupp ja Takang 2003, 77)

Boehmin malli esittaa yllapidon prosessin suljettuna syklina. Siina keskitssa ovat taloudelliset
mallit ja periaatteet, joiden avulla voidaan mahdollisesti parantaa yllapidon tuottavuutta ja
ymmartéd prosessia. Taman mallin mukaan johdon paatokset ajavat prosessia. Strategisten
menetelmien ja kustannushyoty laskelmien pohjalta tuotetaan ehdotettu korjaus. Télle lasketaan
oma budjetti, mikd pitkalti maarittad kaytetyt resurssit muutokselle. Sitten muutokset
implementoidaan, mité seuraa ohjelmiston uusi versio. Ohjelmiston uutta versiota kaytetaan ja
sen tuloksia keratddn. Tuloksia arvioidaan ja niiden pohjalta tehdd&n muutosehdotuksia mika
taas johtaa johdon paatoksen tekoon. (Grupp ja Takang 2003, 80-81)

Ohjelmiston yll&dpidon kannattavuus muuttuu ajan kanssa. Se jakautuu investointivaiheeseen,
korkean maksun palautukseen ja vdhenevien tuottojen vaiheeseen. Ensimmaisessa vaiheessa
resursseja tarvitaan paljon ja saatu hydty on matala. Tassé vaiheessa on esimerkiksi juuri
julkaistu ohjelmisto, mik& vaatii paljon hatdratkaisuja ja parannuksia. Toisessa vaiheessa
hyddyt ohjelmistosta kasvavat ja alkuperdiset ongelmat ja puutteet ratkaistaan. Kayttéjien
pyytdmia parannuksia tehd&an, dokumentaatio paranee ja tehokkuus kasvaa. Viimeisessé
vaiheessa tuotot alkavat pienenemé&én, kun tuote on saavuttanut hydtynsa huipun, suurten

muutosten kustannustehokkuus alkaa hiipua. (Grupp ja Takang 2003, 80)



23

Ohjelmistorobotiikalla toteutetaan prosesseja, joiden tarve on siten jatkuva. Silloin
muutoksentarpeiden kustannustehokkuuden voidaan olettaa toimivan ohjelmistoista eroavalla
tavalla. Rinnastus voidaan ehké néhdé siind, etta jos prosessi esim. kaytetyilta ohjelmistoiltaan
muuttuu huomattavasti, ei ainakaan olemassa olevan robotin valtava muuttaminen ole enai
jarkevad, vaan joko tarvitaan uusi toteutus tai lakataan kdyttdmé&std robotiikka kyseiseen

prosessiin.

Osbornen mallin ero muihin nédhden on se, ettd se keskittyy suoraan realistiseen yll&pidon
ympéristoon. Siind missa muissa malleissa oletetaan ideaalinen ymparistd, tassa mallissa
oletetaan ympéristossa sellaiseksi kuin se realistisemmin on. Yll&dpidon mallina pidetaan
jatkuvia iteratiivisina ohjelmiston elinkaarina, joissa jokaisessa pyritddn rakentamaan
yllapidettavyytta. Jos hyvat ominaisuudet ovat jo olemassa, kuten tarkat méaarittelyt ja taysi
dokumentaatio, on tekemistd vahan, mutta muulloin annetaan lupa niiden rakentamisen.
Mallissa on useita vaiheita ja tyypillisia iteratiivisia askeleita. Hypoteesi on, ettd monet
yllapidon ongelmista johtuvat vajaasta johdon kommunikaatiosta ja hallinnasta.
Parannusehdotuksia ovat yllapidon vaatimusten sisallyttdminen muutosmaéarityksiin, laadun
hallinta ohjelma laatuvaatimuksen, keinot varmistua siita, ettd yll&pidon tavoitteet on saavutettu
ja palaute suorituksesta johdolle. (Grupp ja Takang 2003, 83-84)

Iteratiivisen parantamisen mallissa oletetaan kattava dokumentaatio, silld se on riippuvainen
tastd joka iteraation alussa. k&ytdnndssd malli koostuu perédkkaisistd vaiheista, analyysist,
hahmotuksesta ja ehdotetuista muokkauksista sekd uudelleen suunnittelusta ja toteutuksesta.
Joka kierroksen alussa olemassa olevaa dokumentointia, kuten vaatimuksia, suunnittelua,
koodia testausta ja analyysejd, muokataan korkeimmasta tasosta alkaen sisdltdméan halutut
muutokset. Ndma muutokset viedddn lapi koko dokumentaatiosta ja systeemid suunnitellaan
uudelleen. Tamé malli tukee uudelleenkédyttéd ja mahdollistaa muut mallit kuten nopean
korjauksen mallin. Ympariston paineet usein pakottavat nopeisiin ratkaisuihin, mutta ndma
saattavat johtaa jopa uusiin ongelmiin kuin ne ratkaiseva. Tassa mallissa nopeita muutoksia
voidaan siis tehdd, mutta seuraavassa iteraatiossa ne otetaan laajemmin huomioon. Mallin
heikkouksia ovat oletus kattavasta dokumentaatiosta, ja tiimin kyvystd ymmaértad olemassa

olevaa kokonaisuutta. (Grupp ja Takang 2003, 80)
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Uudelleenkayttamisen mallin mukaan yllapito voitaisiin nahdd toimintana, johon kuuluu
olemassa olevien ohjelman osien uudelleen kayttd. Osien luokitteluun ja muokkauksiin
tarvitaan yksityiskohtainen runko. Taydessa uudelleenkdytdon mallissa lahtdpiste voi olla mika
tahansa vaihe ohjelmiston elinkaarta. Mallin keskitssd on siis uudelleen kéytettavien
komponenttien kirjasto. Vanhoista toteutuksista tallennetaan vaatimusten madrittelya,
suunnittelua lahdekoodia ja testidataa, ja néitd voidaan sitten uudelleenkdyttéa uuden

jarjestelman luomiseen. (Grupp ja Takang 2003, 85-86)

Uudelleen kayttaméllad ohjelmiston osia vaaditaan vahemmaén aikaa ja vaivaa madrittelyyn,
suunniteltuun ja toteuttamiseen. Uudelleenkdyton mallissa uusien toteutuksien laatu tapaa
parantua, silla sen osia on jo laajasti testattu. Uudelleenkéyttd johtaa luotettavampia, ehedampiin

ja laadukkaampiin tuotteisiin. (Grupp ja Takang 2003, 154)

Uudelleenkdyton hyodyt robotiikassa ovat ilmeiset. Tietyilla organisaatioilla on kdytdssa tietyt
jarjestelmat ja prosessit, ja kun eri prosesseja toteutetaan samalla jarjestelmalld, on naissa

varmasti yhtenevaisyyksia.

3.5 Ohjelmistorobotiikan skaalaus

Taman tydn keskeinen tarkoitus on siis 10yt toimintamalli, jolla robotiikan hydtyja saadaan
kasvatettua organisaatiossa. UiPath on kertonut ja markkinoinut skaalaamisesta laajasti (UiPath
2020A). Skaalaaminen vaatii teknisten maaritysten lisdksi mallin myds ympéardivaan
liiketoimintaan, kun kommunikaation maaré robottien kehityksestd, seurannasta ja yll&pidosta
kasvaa. Kaikkeen t&han tarvitaan jopa organisaation laajuisia muutoksia. viestintdén

perehdytééankin luvussa 3.

Moe et al. (2010, 165-180) kuvaa suunniteltua yrityksen muuntumista ketterdan kehitykseen
ohjelmistokeskeisissd systeemeissd, mutta sen l0ydokset vaikuttavat yhtd lailla sopivan
robotiikan skaalaamisen tarpeisiin. Avaintekijoitd onnistumisen ovat omistautuneet ja
tuloksista vastaavat onnistumiselle kriittiset sidosryhmaét, onnistumisperusteinen neuvottelu ja
valinta, asteittainen kehitys ja kasvu systeemin madrittelylle ja sitouttamiselle, iteratiivinen

kehitys ja maarittely, ajankohtainen tilannekuva ja sen kehitys seké riskienhallinta (Moe et al.
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2010, 168-169). Jotta pystytaan jatkuvasti tarjoamaan uusia laadukkaita toteutuksia, tarvitaan
vakaa, mutta joustava ohjelmistoarkkitehtuuri, jatkuva sidosryhmien siséllyttdminen,
muutosten sisallon hallinta, tiheat tilannekatsaukset ja omistautuneet vastuuhenkildt tekemaan
oikein ajoitettuja padtoksia, dokumentointia ja jatkuvaa varmistamista (Moe et al. 2010, 179).
Taydellista mallia ei kuitenkaan voida luoda, joka pystyisi vastaavaan lukuisiin eri jarjestelmiin

nyt ja tulevaisuudessa (Moe et al. 2010, 180).

UiPathin (2020a, 3) mukaan ohjelmistorobotiikan kehityskulku organisaatiossa jakautuu
vaiheisiin. Matkan alussa puhutaan todennusvaiheesta. Tassa vaiheessa teknologiaa lahinna
testataan, jotta nahdaén, toimiiko se organisaation ymparistossa. Usein perustetaan ryhma, joka
tutustuu tekniikkaan ja joitakin varhaisia tuloksia nahddan. Tamé ensimmadinen vaihe kestaa
tyypillisesti noin puoli vuotta ja on usein vain yksittadisen osaston taikka sijainnin aloittama.
Suurimmassa osassa organisaatioita tdtd alkuvaihetta seuraa vaihe, jossa tehd&an useita
toteutuksia joko organisaation omin voimin tai ulkopuolisella avulla. Ne kohdistuvat usein
prosessiryppaédseen eli kytkoksissd oleviin prosesseihin tietyssa osastossa tai sijainnissa.
Ideaalisesti timé vaihe kestdd 9 kuukaudesta vuoteen. Tésté4 vaiheesta eteneminen muodostuu
monelle organisaatiolle ongelmalliseksi, silla ei tunneta, miten suuren mittakaavan skaalausta
saadaan aikaiseksi ja robotiikan kehittdminen alkaakin hidastumaan estéen siten hyddyt, joita

laajempi automaatio voisi tuoda.

Ohjelmistorobotiikan toteuttaminen perustuu usein tietyn tiimin intensiiviseen projektity6hon,
mitka saattavat vaatia enemman aikaa ja suurempia kustannuksia. Ideaalisesti robotteja voidaan
implementoida niin, ettd niiden mahdollista mydhempéé laajentamista otetaan huomioon.
Tamanlainen skaalaaminen mahdollistaa tehokkaammat toteutukset, kun olemassa olevaa
robottia voidaan kayttadé uudessa yhteydessa ilman suuria lisdkustannuksia. (Rutschi & Dibbern
2020, 454)

Toisaalta, vaikka RPA:n avulla prosessien automatisointi on nopeampaa ja helpompaa, on
siihen tarjolla muitakin tekniikoita, joista organisaatioiden tulee hyddyntdd useampaa. Voi
my0s olla, ettd ohjelmistorobotiikka n&dhddan vain valiaikaisena ratkaisuna, mika suuresti

vaikuttaa sen asemaan. Joka tapauksessa robotiikkatoteutusten hallinnasta ja valvonnasta voi
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tulla haastavaa, kun ketteria RPA toteutuksia luodaan. Niin pitkdn kuin lyhyen aikavéalin

vaikutuksia on siis ajateltava. (Hofmann et al. 2020, 103)

Jotta skaalaaminen onnistuu, on organisaation hallittava kuusi osa alueella (UiPath 2020a, 3):
e ylemman johdon kiinnostus ja tuki
e 0saamisen maard ja laatu
e metodit automatisaation kohteiden l6ytdmiseen ja priorisointiin
¢ rahoituksen tasot ja lahteet
e automaatio ohjelman laajuus ja lahestymistapa

e automaation operointimalli

Ylemman johdon tukea tarvitaan toimivaan RPA ohjelmaan. Ylempdaan johtoon téssa kuuluu
muun muassa liiketoiminta-alueiden johtajat, henkildstdjohtaja ja talousjohtaja. Téarkeita
sidosryhmid ovat tukipalvelut, IT ja sisédinen auditointi. N&ihin kaikkiin on tarked olla
yhteydessé jo varhaisessa vaiheessa, kun ensimmaiset hyodyt robotiikasta on saatu todettua.
Mahdollisesti tarkeintd on liiketoiminta-alueiden johdon tuki, silld he ovat ensisijaisesti
automaatiosta hyotyva taho. Usein tukipalvelut ovat helposti robotiikan kannalla, sillda ndma
toteuttavat tyypillisesti paljon hallinnollista ty6td. Kuitenkin kaikkien tahojen on ymmarrettava
mistd RPA:ssa on kyse. Jotta robotiikkaa aletaan todella hy6dynté, tarvitaan liiketoimintaan
yksikkokohtaisia automaatio paamaaria. Tama taas edellyttdd, ettd talousjohtaja maarittaa
osaltaan néité tavoitteita. IT-tukea tarvitaan, jotta robotiikka voidaan integroida organisaation

laajempaan systeemiarkkitehtuuriin ja maaranpaihin. (UiPath 2020a, 5)

Padasiassa kolmenlaista osaamista tarvitaan robotiikan skaalaamisessa. Naitd ovat
liiketoiminta, RPA-teknologia ja yleinen IT osaaminen. Liiketoiminnan osaaminen jakaantuu
substanssiosaajaan, esimerkiksi prosessien asiantuntijaan, ja RPA business analysoijaan, joka
toimii siltana subjektiosaajan ja teknisen toteuttajan valilla. H&n osaa muotoilla prosessin
tarkasti teknisin termein, keratd méaérittelyitd ja ymmartad mitd ohjelmistorobotiikalla voidaan
tehda ja mitd ei. Lisdksi tarvitaan automaatioprojektien johtaja, joka yhdistaa vahvasti teknisté
liiketoiminta ja projektinjohto-osaamista. Teknisid rooleja ovat ratkaisuarkkitehti ja RPA-

kehittdja. Ensimmdinen omaa syvan automaatio ymmarryksen ja toimii vahvasti business
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analysoijan kanssa, seka varmistaa RPA-koodin teknisen laadun. RPA kehittdja luo robotin,
osallistuu testaamiseen ja vastaa yllépidosta. IT-osaamista vaaditaan infrastruktuurin ja
tietoturvan ymmartdmiseksi. Kaytdnndssa nama eri roolit voivat varsinkin robotiikan
kehityksen alkuvaiheessa kuulua samoille henkil6ille. Robotiikan skaalautuessa tarvitaan
osaamista lisad. RPA-kehittéjia 10ytyy usein niin teknologia osaavista business kayttajista, kuin
IT-asiantuntijoista. Lean osaaminen voidaan helposti muuntaa RPA business analysoijan
osaamiseksi. (UiPath 2020a, 6-7)

Automaatiokohteiden l6ytdminen ja priorisointi voi osoittautua vaikeaksi organisaatiolle.
Alkuvaiheessa lupaavien prosessien l6ytdminen on intuitiivista, silla sédnnénmukaiset tyolaat
ja turhauttavatkin prosessit ovat usein tiedossa. Kun ndma automaatiot ovat toteutettu, tilanne
muuttuu kuitenkin vaikeammaksi. Téssd vaiheessa saattaa esiintyd myds muutosvastarintaa, jos
tyontekijat alkavat kokea automaation uhaksi. Tilanne voidaan ylittaa asteittain. Ensimmaisten
toteutusten jaljiltd on toivon mukaan syntynyt hyvia tuloksia kasvaneella tuottavuudella tai
asiakastyytyvaisyydella. Seuraavaksi tulee jarjestelméllisesti analysoida ja priorisoida
automaatiokohteita. Menetelmid on erilaisia, mutta ne pddasiassa ottavat huomioon
potentiaalisen hyddyn ja vastapainona prosessin kompleksisuuden. Hyodyt -pddasiassa ajan
séasto- riippuvat volyymista, kéyton tiheydestd ja varsinaisesta prosessin lapivientiajasta.
Toteutuksen  kompleksisuuteen  vaikuttaa  muuttujat, kuten  vaiheiden  méara,
poikkeustilanteiden maara ja kaytetyn datan rakenne. Nama yhdistamalla 10ydetadn parhaat
automaatiokohteet. Tatd kutsutaan ylh&alta alaspain l&hestymistavaksi, joka onkin tarkea
ensiaskel. Tdma ei kuitenkaan riitd, vaan seuraavassa vaiheessa automaatioideoita halutaan
kerétd tyontekijoiltd. Tata kutsutaan alhaalta ylospain lahestymistavaksi. Yhdistamalla namé

ldhestymistavat saavutetaan tehokkuutta skaalaamiseen. (UiPath 2020a, 6-7)

Syed et al. (2020, 5) listaa kirjallisuudesta ominaisuuksia, jotka lisddvat prosessin soveltuvuutta
robotiikalle. Naitd ovat mm. sé&ntépohjaisuus, volyymi eli toistuvuus, tulosten havaitsemisen
helppous. Kaiken kaytetyn datan tulee olla digitaalista ja rakenteellista. Liséksi standardointi,
dokumentointi ja vahéiset poikkeustapaukset edesauttavat robotiikka toteutuksia. (Syed et al.
2020, 5)
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RPA-hankkeiden rahoittaminen on tdrkedsséd roolissa automaatiokehityksen jatkuessa.
Alkuvaiheessa organisaatiot useimmiten kayttavat prosessikohtaista investointilaskelmaa ja
priorisoivat projekteja tdmén mukaisesti. Skaalaamisen mahdollistamiseksi on Kkuitenkin
siirryttdva laajempaan hyotylaskemaan esimerkiksi liiketoiminta-aluekohtaisesti, silla ndméa
itsessdan kustannustehokkaat projektit voivat k&yda vahiin. Portfoliotasolla tarkasteltuna
tuottavuutta voidaan kuitenkin lisata. Kuvassa 3 on hahmotettuna tdma portfolioefekti. (UiPath
20204, 10)

TIIMI A

Tehtdvat Automaatiolla Prosessin viema osuus
saavutettava ajan sd@dstdé | tiimin ty6ajasta

Prosessi 1

Prosessi 2

Prosessi 3
Prosessi 4

Prosessi 5

TIIMI B

Tehtdvat Automaatiolla Prosessin viem3 osuus
saavutettava ajan s@adsto | tiimin tyoajasta

Prosessi 1
Prosessi 2
Prosessi 3
Prosessi 4

Prosessi 5

Kuva 3 Portfolioefekti mukaillen UiPath 2020A, 10

Kuvassa 3 ylempéna on kuvitteellinen tiimi A, jonka tehtdvand on hoitaa 10 prosessia. Naita
prosesseja on tarkasteltu tapauskohtaisesti ja vain kaksi, joissa automaatiolla voidaan saéstaa
100 ja 50 % ajasta on paatetty automatisoida. Tall6in tiimin kokonaista tyomé&érasta on
kuitenkin saatu automatisoitua 20 %. Sen sijaan alempana on kuvattu tilannetta tiimilla B, jossa

mahdollisimman moni  prosessi  olisi automaatioavustettu  huolimatta  matalasta
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automaatiotasosta. Tallgin kuitenkin kokonaisajasta on saatu sadstettyd 37,5 %:ia.
Kummallekin tiimille voitaisiin kuitenkin antaa uusia, ihmiselle sopivampia tehtavia (UiPAth
20204, 10)

Karjistden automatisaatio voidaan siis lahestyéd joko ylhaalta alaspdin tai alhaalta ylospéin
taktiikoilla. Usein organisaatiot aloittavat hyddyntdmaan robotiikkaa ensimmadiselld tavalla,
jolloin osoitettu tiimi toteuttaa selkedmpid tuottoisimpia ja helpompia automaation kohteita.
Pidemman paalle, jotta kehitys voi kuitenkin jatkua, tarvitaan myos toista lahestymistapaa.
Talloin teknologiaorientoituneet tyontekijat voivat opetella kéyttdméan robotiikkaa,
kehittamaan omia ratkaisujaan ja esittdméan ideoita. Automaation kehittaminen pé&dasiallisen
tyon ohella on kustannustehokasta eritysosaajien palkkaamiseen verrattuna ja niin voidaan
paasta yli rajallisista resursseista. Liséksi alhaalta ylospain lahestymistapa auttaa saamaan koko
organisaation mukaan muutokseen, kun jokainen pystyy osallistumaan siihen. (UiPAth 2020a,
11-12)

Valtaosa yrityksista aloittivat ohjelmistorobotiikkatoimintaansa ylhaalta alaspain menetelmalla
mikd merkitsi aluksi suurempia kustannuksia tyontekijoihin lisensseihin koulutuksen ja
kehityksen. Nailla yrityksilla oli selked strategia RPA:n edistdmiseen. Toisella yritykselld
lahestymistapa oli maltillisempi, jolloin tydntekijat kokeilivat teknologiaa ja eri kdyttokohteita
sille yrityksilla vaikuttaa olevan suuri kiinnostus kehittaa sen sisdisia robotiikkaa kyvykkyyksia

kehitys kustannuksien vahentamiseksi. (Poussa 2020, 56)

Ohjelmistorobotiikalla voidaan saavuttaa eritasoista automaatiota. Yksinkertaisella tasolla
automatisoidaan yksittdisia rutiinitehtdvid, joita tyontekijad voivat kayttda tydasemallaan.
Seuraavalla tasolla automatisoidaan kokonaisia prosesseja, joissa on monia vaiheita ja joihin
osallistuu useampia henkilGitd, mutta ndma ovat yhad usein vain tietyn osaston sisalla.
Korkeammalla tasolla tehd&én yrityksen laajuista automaatiota, kuten monimutkaisia osastojen
valisid prosessien automaatiota ja voidaan hyddynt&é erilaisia tekniikoita kuten tekoalya.
Alhaalta ylospéin lahestymistapa usein keskittyykin tdman yksinkertaisemman tason
automaatiotehtdviin, kun taas ylhaalta alaspéin suunnittelee korkeamman automaatiotason
ratkaisuja. Kun n&ma l&hestymistavat yhdistetdan, saadaan koko organisaation kattavaa
automaatiota (UiPAth 2020a, 4 & 9)
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Ohjelmistorobotiikkaan tarvitaan selvd toimintamalli. Ohjelmistorobotiikan kéyttéonotossa
korostuu vastuunjako kohteiden maarittely oikein valittu teknologia henkildstdn osaaminen ja
sen kehitys (Kauppila 2020, 74). Usein automaation alkuvaiheessa on jarkevintakin, ettd
robotiikasta vastaa yksi erikoistunut tiimi, jolla on kokonaisvaltainen rooli automaation
edistamisessd, esimerkiksi toteutuksista kaikille liiketoiminnan osa-alueille. Pidemman paélle
ohjelman kasvaessa on taman tiimin roolin kuitenkin muututtava. Tyypillisida malleja on kaksi.
Joko alkuperdinen RPA tiimi siirtyy puhtaasti neuvonantamisen rooliin tai keskittyy olemassa
olevien automaatioiden operointiin. RPA tiimi saattaa my0s jakaantua useampiin sijainteihin
tai pysya yhtendisend keskuksena organisaatiolle. Ohjelmistorobotiikan on myds sovittava
kokonaisvaltaiseen yrityskulttuurin rakenteeseen. Keskeistd on maarittdd miten tehtdvat
jakautuvat RPA-tiimeille, liiketoiminta-alueille seké IT:lle. (UiPAth 2020a, 13)

Kun kuusi osa-aluetta on tarpeeksi edistyneitd, voidaan varsinainen skaalaaminen aloittaa.
Tama jakaantuu kolmeen vaiheeseen. Ensimmaisend kannattaa valita tietty liiketoiminnan alue,
jolla automaatio viedaan kokonaisvaltaiselle portfoliotasolle. Tietyn osaston valinnalla on
monia etuja. Tulokset konkretisoituvat nopeammin ja kun kokonaisvaltainen automatisaatio on
saatu jarjestettyd tassd osastossa, voi se karttuneen tiedon ja oppimisen myoté jatkaa kehitystéa
melko itsendisesti. Automaation potentiaalin osoittamiseksi tulee myds pilotoida laajoja ja
monimutkaisia osastojen valisid prosesseja. Etuja on mm. osastojen valisen yhteistyon ja
automaation nakyvyyden lisdédntyminen organisaatiossa. Viimeiseksi on koulutettava lukuisasti
RPA kehittdjid ja business analysteja. Vain talla péaéastdédn yli keskeisesta pullonkaulasta
erikoistuneen osaamisen rajallisuudesta. Onnistuneessa skaalauksen jaljilta organisaatiossa on
voimakas RPA keskittymd, automaatiosta innostuneet osastojen johtajat, jotka ovat
saavuttaneet suuria etuja automaatiosta. On opittu tdysivaltaisesta automaatiosta ja saatu

huomattavasti lisda ohjelmistorobotiikkaosaamista tulevaisuuta varten. (UiPAth 2020a, 15-16)

RPA:n skaalaaminen on hyvin tavoitteen mukaista ja siitd saataisiin suuria hyotyja, mutta sille
on my0s lukuisia haasteita. Tyypillisid haasteita ja toisaalta vaatimuksia onnistumiseen ovat
esimerkiksi suunnittelu, kustannuslaskelmat, RPA:n osaamiskeskittyméd ja I1T:n tuki.
Automaatiolla tulee olla selkeét tavoitteet ja dokumentaatiota. T&ma on tarke&ad prosessin

jokaisessa vaiheessa, ja mikali néin ei ole, seuraa helposti kaaosta ja sekaannusta, kun robottien
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madra kasvaa. Jos laskemissa keskitytdan liiaksi sijoituksen palautukseen voi RPA:n
skaalaaminen tulla hankalaksi, sillda wvain prosessit, joissa nama Kriteerit tayttyvat
automatisoimalla ei saavuteta yhta suuria etuja, kuin portfolioefektilla. Prosessi, joka maksaa
itsensd takaisin lyhyessa ajassa, kuulostaa hyvéltd, mutta naitd on rajallisesti. Kun asiaa
tarkastellaan laajemmin, myos prosessit, joissa yksittaisvaikutus ei ole suuri, mutta kaytto

laajaa, voi ajan saasto ja siten tuottavuuden kasvu olla merkittavia. (Taulli 2020, 190-191)

RPA-tiimi ja -osaaminen ovat keskeisid skaalaamisen onnistumiseksi. Robotteja tulee tehda
hallitusti ja yhtendisesti, ja tilannetta pit&a aktiivisesti tarkkailla. Ohjelmistorobotiikka tarvitsee
toimintamallin ja robotiikkatiimin onkin hyva koostaa oppimistaan ja parhaita toimintatapoja.
Koulutuksen ja harjoituksen tulee olla jatkuvaa. Usein IT ei ole vahvasti mukana
ohjelmistorobotiikan alkutaipaleella organisaatiossa. Tama selittyy osittain RPA:n
“helppoudella”. Sitd ei ndhdd osana varsinaista IT:td. Kun IT-osasato ei kuitenkaan ole
riittdvasti tukena, voi se aiheuttaa esteitd kuin automaatio ohjelmaa kasvatetaan. IT-
arkkitehtuuri pitda siis saada mukaan ja pelaamaan yhteen robotiikan kanssa. (Taulli 2020,
190-191)

Naiden lisaksi tarvitaan johdon tuki. Vain siten saadaan riittdvat resurssit ja tahtotila
tavoitteisiin paasemiseksi. Johdon pitdd olla myds samaa mieltd RPA:n tavoitteista.
Robotiikkatiimi ei mydskaan voi tehda kaikkea itse, vaan tydyhteisd ja etenkin robotiikan
sidosryhmat on saatava vahvasti mukaan. Tama vaatii opastusta, koulutusta, teknistd ja muuta
tukea. Lopuksi myds paikallisuus pitda ottaa huomioon. Globaaleilla jarjestoilla on paikallisia
uniikkeja kulttuureja, normeja kuin myds lakeja infrastruktuuria ja muita saantdéja ja ohjeita.

Nama kaikki tulee ottaa huomioon myds robotiikkatoteutuksissa. (Taulli 2020, 190-191)

Skaalaamiseen keskiossa on siis luoda malli, joka RPA-tiimia laajemmassa ymparistossa
kertoo, miten voidaan onnistuneesti tehdad yhteisty6ta tiimien kesken automaation edistamiseksi
organisaatiossa. Se koostuu kuudesta tekijasta: tavoitteista ja suoritettavasta suunnitelmasta,
arvon mittaamisesta, liiketoiminnan yksikoiden laajentamisesta, organisaation rakenteesta,

toteutusten laadusta sekd valvonnasta ja ohjauksesta. (UiPath 2020b)
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4 KOMMUNIKAATIO ROBOTIIKASTA

Kéyttdessa ohjelmistorobotiikkaa ja suunniteltaessa sen skaalaamista sitoutuu se vahvasti
laajempiin teemoihin ja teorioihin kommunikaatiosta, kulttuurista ja muutosviestinnasta.
Robotiikan ja yleisestikin digitalisaation aikaansaamat muutokset organisaatiossa voivat olla
hyvinkin laajoja, ja verrattuna naihin teknologiset vaatimukset ja haasteet voivat olla hyvinkin
pienid. Siksi on syyta perehtyd naihin inhimillisiin vaikuttajiin, jotka todella mahdollistavat

muutoksen tai voivat asettua hanakasti sitd vastaan.

Organisaation kommunikaatiota voidaan katsella kolmelta kantilta. Yksi on keskittya
kommunikaation kehittymiseen kommunikaation alueina ja kommunikaation assosiaatioita.
Toinen nakokulma on maarittdd organisaation kommunikaatio kommunikaatioksi, joka
tapahtuu organisaatioissa. Tdmé& on hyvin tyypillinen ja yleinen lahestymistapa. Kolmas tapa
on ajatella kommunikaatio keinona kuvata ja selittdd organisaatioita. Kommunikaatioteoriaa
voidaan kéyttaa selittdmaan sosiaalisia rakenteita, psykologisia tiloja, jasenkategorioita, tietoa
jne. sen sijaan, etté se olisi tietty rajattu ilmi6 organisaatiossa. Organisaation kommunikaation
voidaan ndhd& jakautuvan toimintaan, suhteisiin, sekd paatoksiin, silld kommunikaatio johtaa
toimintaan, vaikkakaan ei valttdméatté suoraan tiettyyn toimenpiteeseen (Dov Te’eni 2001, 254).
(Jablin et al. 2000, 4-5)

Organisaatiot hankkivat, tulkitsevat ja kontrolloivat tietovirtoja ymparistostaan selviytyakseen;
tunnistaakseen uhat, tarttuakseen mahdollisuuksiin ja hallitakseen riippuvuuksia resurssien ja
sidosryhmien kesken (Jablin et al. 2000, 197). Organisaatiolla on monia ristiriidassa olevia
paamaaria: lukuisia sidosryhmid, eri intresseista ja jatkuvasti muuttuva joukko ongelmia ja
haasteita. Jotta ndiden paamadrien, sidosryhmien ja ongelmien kanssa pérjataan, tulee
tasapainotella siis sidosryhmien vakuuttamisen sekd néiden kanssa neuvottelun valilla.
Organisaatiot eivat vain sopeudu ymparistonsd, vaan pyrkivat myo6s proaktiivisesti
muokkaamaan sitd kommunikaatiolla. Pyritdén siis jakamaan organisaation tapaa maarittaa

tilannetta ja ongelmia ymparistossa. (Jablin et al. 2000, 215-216)

Rakenteellinen kommunikaatio on tekija suurimmassa osassa organisaation kommunikaatiota.

Se perustaa, selittdd ja vahvistaa organisaation rakennetta. Prototyyppinen esimerkki on
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organisaatiokaavio. Rakenteellisella kommunikaatiolla on kolme tarkeda ominaisuutta.
Ensinndkin se on suoran kommunikaation korvaaja. Toiseksi rakenne on metakommunikaation
muoto jasenen suhteesta organisaatioon. Rakenteet symboloivat sit4, mitd organisaatiot
arvostavat. Kolmanneksi rakenteet eivat toimi samalla tavalla kaikkialla organisaatiossa.
Onnistuneen rakenteen tarkoituksena on vahent&d tallaista kommunikaatiota siten parantaa
tehokkuutta, kuitenkaan samalla heikentdmatta paatoksenteon laatua (Jablin et al. 2000, 529—
530)

Erikoistumisesta on hyvié ja huonoja puolia. Organisaation kannalta tietyn alan asiantuntijat on
luonnollista jarjestdd yksikoihin yhteistyon helpottamiseksi. Jos kaksi organisaatiota
esimerkiksi tekevét yhteisty6td, on vastaavan alan asiantuntijat suhteellisen helppo saada
tekemaan yhteistyotd. Toisaalta asiantuntijoiden erikoisosaamisella on huomattavaa valtaa.
Sille voidaan jopa hiljentd& niit4, joilla ole el& tat4 tietdmystéd. Ei-asiantuntijalla saattaa olla
hyvda ymmarrys ongelmasta ja mahdollisesta ratkaisusta siihen, mutta jos termit eivét sovi
tietynasiantuntijaryhmén termistokehikkoon, saattaa naméa nakemyksensa jaédda huomiotta.
Kuten kaikkea tietoa asiantuntemusta ja osaamista syntyy lisdd, kun asiantuntija tekee

yhteisty6td muiden kanssa; he oppivat tata erityistermistod. (Jablin et al. 2000, 531)

Monet tekijat vaikuttavat organisaation rakenteeseen: teknologia, ammatit, Kilpailutilanne ja
paikallinen kulttuuri esimerkiksi. Rakenteen toimivuus riippuu organisaation toimijoiden
teoista. Erityisesti informaatioteknologia on muuttanut ja muuttaa organisaation rakenteita
(Jablin et al. 2000, 532)

Ohjelmistorobotiikan yleistymisestd organisaatiossa luottamuksella on suuri merkitys.
Kéyttdjien ja informaatiosysteemien valistd luottamusta on tutkittu jo laajasti ja
informaatiojérjestelméateorioissa se onkin keskeisessd asemassa. Kuten muut yleistyvat
digitalisaation teknologiat, ohjelmistorobotiikka kérsii rajatusta kayttgjien luottamuksesta
luvattujen ominaisuuksien kuin myds laajempien sosiaalikulttuuristen suuntausteen suhteen.
(Syed & Wynn 2020, 149)

Uuden teknologian ké&yttoonotto organisaatiossa aiheuttaa usein uusia haasteita. Jotta
organisaatiot voivat onnistuneesti ottaa kayttoén RPA-teknologiaa on tyontekijoiden tarkeda
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hyvaksyé robotit ikddn kuin digitaalisina kollegoina. Vain nain toiminta voi olla saumatonta.
Kuitenkin ~ tdman  luottamuksen saavuttaminen on yksi Kkeskeisistd haasteista
ohjelmistorobotiikan yleistymiselle. Suoraan teknologian liséksi luottamusta tarvitsee rakentaa
operoivien tyontekijoiden ja ohjelmistorobotiikan suunnittelijoiden vélille. Keskeisten
osapuolten kanssa on tarkedd kommunikoida aktiivisesti rakentaa luottamusta. Viestintad on
kriittinen tekija ohjelmistorobotiikan kéyttéonotossa. hyvélla viestinnadlla vahennetaan
muutosvastarintaa ja se vaikuttaa tyontekijoiden asenteisiin organisaatiossa. (Mattila 2019, 56)
Itse robotin kéyttéonotossa tarvitaan paljon teknistda tukea ja ennen varsinaista julkaisua
tarvitaan valtavia méarié laadun varmistusta ja toiminnan seurantaa. (Syed & Wynn 2020, 147—
150)

Astani et al. (2020, 151) mukaan luotto robotiikkaan, kuten uusiin teknologioihin yleensa,
rakentuu neljastd tekijastd: kyvykkyyksiin, hyvéntahtoisuuteen, toimintavarmuuteen ja
kontekstiin, engl. Abilities, Benevolence, Integrity, Context. Ensimmaéinen jakaantuu
vastuullisuuteen, informaation tarkkuuteen ja luotettavuuteen. Hyvantahtoisuudella
tarkoitetaan sallittua datan kaytt6d, suunnittelijan hyvantahtoisuutta, kayttdjan ymmarrysta ja
uskoa. Toimintavarmuus viittaa ennustettavuuteen, luotettavuuteen, datan eheyteen ja kdyttdjan
varmistamiseen. Viimeiselld viitataan strategisiin tarpeisiin kdytantdihin ja riskeihin. (Syed &
Wynn 2020, 151)

Ylip4dataan henkil6on kohdistumaton luotto voi lisdtd tyontekijat sitoutuneisuutta
organisaationsa. Jos tyontekijat luottavat organisaatioon, jossa tydskentelevét he voivat luottaa
tulevaisuutensa siind jopa silloin kun suoraan kollegoilta ja esimiehilté ei saada riittavasti tukea.
Erityisen tarkeéé tallaisen luottamuksen muoto on silloin kun mahdolliset kasvokkain puheluun
ja henkiloiden valisen luottamuksen rakentamiseen ovat rajallisia. etenkin tieto tydskentely on
tyypillisesti monimutkaista epdvarmaa ja riskialtista, ja sitd suoritetaan kasvavissa maarin
teknologia avusteisesti, projekteina ja virtuaalisesti. Johtajilla saattaa olla myds
asiantuntijatehtdvia ja sitten vain osa ajastaan kdytettavissa esimiehen rooliin. (Vanhanen et al.
2016, 12-13)

RPA toimittajien markkinoinnin, liiketoimintayksikdiden tavoitteiden ja johdon ansiosta
robotin k&yttdjan odotukset ovat aluksi korkealla. Jos robotti kuitenkin lakkaa toimimasta,
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kuten se voi tehd& useasta syystd, turhauttaa tdmé kaytt4jad huomattavasti ja vahentaa tdman
luottoa robotiikkaan. Robotiikka edellyttdd laadukasta ja hyvin madariteltyd dataa toimiakseen
kunnolla ja mikéli tdma ei tayty on kayttdjan usein kaytettdva ylimaardista aikaa datan
korjailuun. Esim. ihmiskayttajalle irrelevantit poikkeavuudet Kirjoitusasussa muodostuvat
robotille ongelmaksi ja tallaiset ongelmat voivat vahentda kayttajien luottoa robotiikkaan.
Tekemisen nékyvyys viittaa siihen, miten robotti kasittelee prosessiin liittyvaa dataa. Ihmisten
toteuttaessa tehtévia on helppo kommunikoida niiden edistymisestd, mutta robotilla vastaavan
tehtdvan edistyminen voi olla vaikeampaa seurata, silla ennen raportointia ei nahda millaisia
hakuja yms. toimenpiteita tehdaan. (Syed & Wynn 2020, 152-153)

Suunnittelijan osaamisesta riippuu, miten hyvin robotti saadaan toteuttamaan kayttajan
vaatimusten mukainen tehtédva. Robottia saatetaan syyttda epaonnistuneesta tehtavasta, vaikka
todellisuudessa syyt ovat puutteellisissa maarityksessa ja robotin suunnittelussa, molemmat
ihmisten aikaansaannoksia. Vahva yhteistyd loppukayttdjan kanssa ja sidosryhmien
osallistuminen ottaminen robottien suunnittelu ja toteutusvaiheessa ovat siksi tarkeita. Puuttuva
suunnittelu ja maarittely ovat omiaan lisadmaan kayttajien turhautumista. Suunnittelussa
analyysissa on otettava huomioon prosessin kompleksisuus -sen eri vaiheet ja vaikutukset eri
ryhmien ja jarjestelmien vélilla. Prosessin konteksti, kuten liiketoiminta, on tarkedd ymmartaa
hyvin prosessia suunnitellessa. Teknistd tukea on oltava saatavilla, kun robotissa ilmenee
ongelma. (Syed & Wynn 2020, 153)

Robotin vaatiman organisaation datan k&ytén on oltava luotettavaa ja turvallista, vaikka tdma
ei ehka olekaan kayttajien keskeinen huoli. Robotin paasyoikeudet jarjestelmissa on kuitenkin
rajattu sen kayttjatililla. Jaettua tyotd robotin kanssa tehtévien suorittamiseksi pidetéén
helposti ldhestyttavand, mutta talldinkin teknisté tukea tarvitaan ongelmien ratkomiseksi. (Syed
& Wynn 2020, 154)

Yksi robotiikkaan liittyvista huolista on tyon menettdmisen pelko, ja tdméa voikin olla yksi
keskeinen syy muutosvastarinnalle. Johdon pddmé&érana automaation ja sitten myds robotiikan
kasvattamiselle voikin olla kustannusten vahentdminen. Kilpailu alalla painostaa laajaan
ohjelmistorobotiikan k&yttéonottoon kilpailuedun saavuttamiseksi. Painotus tuottavuuden

kasvattamisen merkitykseen on kuitenkin luottamusta herattdvampad, kuin kustannusten
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minimointi. RPA:n strateginen tavoite voikin olla kasvattaa tyontekijoiden kyvykkyyksié ja
suoritustehokkuutta. Epéselva strategiset tavoitteet robotiikan suhteen ovatkin omiaan
vahentdmaan luottamusta, kun taas selkeat toimivat pdinvastoin. Ylimman johdon tuki on siis

ajavat tekijd myos luottamuksen kasvattamiseen. (Syed & Wynn 2020, 154-156)

Johdon tuki on siis tdrkedd muutostilanteissa ja etenkin se on keskeinen tekija edistamaan
tyontekijoiden valmiutta muutokselle. Erityisesti tyontekijoille, jolloin korkea tai puussa
muutos vastarintaan on tarkedd puhua muutoksesta esimiestenséd kanssa. sitten johtamistyyli,
mikd mahdollistaa kommunikaation ja luottamuksen alaisten ja johdon vélilla tarvitaan.
Muutosvastarintaa ei siis tulisi n&hdd esteend muutokselle vaan mahdollisuutena
kommunikaation johdon kanssa, joka mahdollistaa onnistuneen muutoksen. (Tanner & Otto
2016, 2198)

Myds hyvan IT-infrastruktuurin ja teknisen tuenvaraan voidaan rakentaa tuottavampaa ja
luotettavanpa ohjelmistorobotiikkaa. Vaihtelu datakanavissa ja kaytannoissa, kuten
dokumentaation muodossa aiheuttaa helposti ongelmia robotiikkaan. Siten tdméan
yhtendistdminen vaikuttaa positiivisesti robotiikan toimivuuteen ja luottoon. Kaiken kaikkiaan
laaja ymmérrys siitd, mihin robotiikka pystyy ja mihin ei edesauttaa luottamuksen ja toimivan
jarjestelman rakentamista. (Syed & Wynn 2020, 154-156)

RPA voi automatisoida prosesseja, jotka ylipdatddn mahdollistavat liiketoiminnan ja siten
suuresti vaikuttaa tahén. Organisaation strategian tulee siis ottaa huomioon niin suorat kuin
epasuorat robotiikan vaikutukset. Vaikutukset esimerkiksi ihmisten tyoskentelyyn, prosessien
kokonaisuuteen ja tietojarjestelmien ymparistoon ovat merkittavia. Yrityksen tulee toteuttaa
jalkautussuunnitelma, jossa kaikki asianomaiset, kuten eri liiketoimintayksikot, huomioidaan,
silld& monet kdytdnnon ongelmat johtuvat suuriltaosin peruské&sityksen puuttumiseen (Heijari
2020, 80). (Hofmann et al. 2020, 103)
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5 ROBOTIIKAN ARVOT

TyOssé on siis ldhdetty hakemaan toimintamallia ohjelmistorobotiikan yllapidolle ja
skaalaamiselle organisaatiossa, jossa robottitoteutuksia on jo paljon ja niitd on tarkoitus tehda
lisdd. Seuraavissa luvuissa tdman mallin teknisid seikkoja sekd kommunikaatiopuolta on
pohdittu erikseen, mutta kdytdnndssa ne ovat sidottu vahvasti yhteen. Tdamén kokonaisuuden
kannalta hyvé lahtkohta oli selvittad, mika ohjelmistorobotiikassa on ylipaataan tarkeéa sen
sidosryhmille.

Aiemmin kerdatyille robotiikan sidosryhmiin kuuluville yhteyshenkil6ille 1ahetettiin kysely, jota
tassa diplomityossa kéytetddn keskeisend aineistona (Liite 2). Kyselyyn vastasi yhteensa 13
henkil6d. Muut vastaajat ovat hieman eri rooleissa, mutta eniten oli robotin kayttajia. Kyselyyn

vastaajien roolit ovat esitetty kuvassa 4.

@ Envield kayta / hyody robotik.. 0 5

@ Robotiikka auttaa timin tehtd.. 5

P

@ FRobotin kayttsjs / Robot user .. 6

=]

@ Timinvetsjs / Team leader 1

. Lilketoimintajohtaja /Business ... 0

. Robotiikan kehittdja / RPA dev... 4 R -

Kuva 4 Vastaajien roolit

Vastausvaihtoehdot ovat listattuna vasemmalla kuvassa 4. Yleisimmét vastaajien roolit olivat
joko robotink&yttdja tai tiimildinen, jonka tiimissa robotti on ké&ytdssa. Roolia kysyttdessa
sallittiin useampi vastaus ja siten roolien kokonaismééra on 15, vaikka vastanneita oli vain 13.
Lopulta kyselya ei lahetettyk&én tiimeille, joille ei vield ole kosketuspintaa robotiikkaan, eika
myo6skaan liiketoiminnanjohtajia saatu vastaamaan. Kdytannossa vastaajat ovat kuitenkin juuri

heitd, jotka robotiikan kanssa eniten ovat tekemisissa. Myods RPA tiimist4 saatiin 4 vastausta.
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Robotiikan arvot olivat yksi keskeisisté ja ensimmaisista kysymyksistd, joka yhteyshenkil6ille
ldhetetyssd kyselyssd oli mukana. Talla haettiin hyvinkin selkeda kuvaa siitd, mika ainakin
kohdeyrityksessa koetaan robotiikassa tarkedksi, mutta samojen arvojen yleismaalisuuden

vuoksi ne voisivat pated jopa eri toimialalla. Arvokyselyn tulokset ovat kuvattu kuvassa 5.

B Friority 1 M Priority 2 M Priority 3 M Priority 4 M Priority 5 B Prionity 6 W Priority 7
LUCTETTAVUUS. Robotti toimii tdsmélleen kuten

maaritelty, eli toistaa laadukkasti sille koulutettua...

ONNISTUMISOSUUS. Mahdaollisimman korkea osuus
prosesseista onnistuu. SUCCESS RATE of 2 process Is...

NOPEUS. Robotti saa tehtdvin hoidettua paljon
nopeammin, kuin ihmiset manuaalisellz tydlla, SPEE...

STANDARDIT, Robotit yhtendisid, eli roboteissa on
yhtendiset kdytanndt. Niitd esim. kiytetian ja...

RAPORTOINTI. Raportointi onnistumisista, kesken
|33neistd ja epionnistuneista prosesseista on selkedi..
MAHDOLLISIMMAN VAHAN 'false negativeja’ eli
robotti ilmoittaa ongelmasta/virheesta turhaan....
0%

MAHDOLLISIMMAN VAHAN 'false positivejd” eli
robotti ilmoittaa onnistuneensa, vaikka epdonnistuu....

SUOITUKSEN PALAUTUS (RCI). Robaotin rahallinen
s33std on merkittava, Maonetary value robot saves is...

Robettien YLLLAPITO on helppoa, esim. muutokset
onnistuvat ketterdsti, MAINTENANCE, Le. changes to...

100% 100%

Kuva 5 Robotiikan arvot

Kuvassa 5 vasemmalla on listattuna robotiikkaan liittyvid arvoja, mitkd ovat niita tekijoita,
jotka johtavat hyvéan robotiikkaan. Vastaajia pyydettiin valitsemaan eri tekijoille eri
prioriteetit. Prioriteetti 1 tarkein ja Prioriteetti 7 vahiten tarked, mutta silti prioriteetti. Kaikkiin
kohtiin ei tarvinnut laittaa vastausta, eikd samankaan prioriteetin kdyttod estetty. Kuitenkin
tuloksista nahdaan selvasti, ettd eri tekijoitd pidetdan eri arvossa. Myds muuttujia, jota ei
valmiiksi ollut listattuna kehotettiin Kkirjoittamaan yl6s. Niihin vastattiin vapaalla tekstilla

kuitenkin ohjeistaen sisaltden vastaavalla tavoin prioriteettinumeron.
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Valmiiksi valitut arvot, jotka ovat osin kytkoksissa toisiinsa, valittiin seuraavasti:

e Luotettavuus. Robotti toimii tdsmalleen kuten méaéritelty, eli toistaa laadukkaasti sille
koulutettua prosessia, ja jos jokin tapahtuma ei tdsmélleen seuraa tatd mallia, keskeyttaa
ja kertoo sattuneesta poikkeamasta.

e Onnistumisosuus. Mahdollisimman korkea osuus prosesseista onnistuu.

e Nopeus. Robotti saa tehtavén hoidettua paljon nopeammin, kuin ihmiset manuaalisella
tyolla.

e Standardit. Robotit yhtendisid, eli roboteissa on yhtendiset kaytdnnot. Niitd esim.
kaytetdan ja raportointi toimii samankaltaisesti.

e Raportointi. Raportointi onnistumisista, kesken jéaneistd ja epéonnistuneista
prosesseista on selkeda.

¢ Mahdollisimman vahan ‘false negativeja’ eli robotti ilmoittaa ongelmasta/virheesta
turhaan.

e Mahdollisimman vahén ‘false positiveja’ eli robotti ilmoittaa onnistuneensa, vaikka
epaonnistuu.

e Sijoituksen palautus (ROI). Robotin rahallinen saastoé on merkittava.

¢ Robottien yllapito on helppoa, esim. muutokset onnistuvat ketterasti.

Kuten kuvasta nahdaan, luotettavuus on selvésti arvostetuin tekija robotin arvoista. Myds
onnistumisen osuutta, raportointia, false positivien minimointia ja nopeutta pidettiin erityisen
tarkednd. Vastaajien lisddmia tekijoitd olivat: Robottien ty0jonoon asettamisen ja tulosten
hallinnoinnin yhtendistdminen eri prosessien vélilla, Robottikalenteri ja vastuuhenkiltt seka
paivityskalenteri eri sidosryhmien kanssa, sekd poikkeustilannefoorumi, lapinékyvyys ja
Robottien vaikutus prosessin virheettdmyyteen seké laadun variaatioon. Lisatyille endotuksille
annettiin jokaiselle prioriteetti yhden ja kolmen vélillg, eli niiden esittgjat pitivat naita
merkittavin. Kaiken kaikkiaan kattavan teeman voisi ndhda olevan robottien onnistuminen ja

lapindkyvyys.
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6 VIESTINTAMALLI OHJELMISTOROBOTIIKKAAN

6.1 Lahtotilanne

Robotiikan  kayttdén ja  yll&pitoon liittyy siis paljon viestintdd. Tyypillisia
kommunikaatiotilanteita ovat epéselvien tai vikatilanteiden ratkaisut. Liséksi erikokoisia
muutoksia tarvitsee toteuttaa ajoittain. N&it4 voi seurata, esim. yrityksen sisdisesta tai asiakkaan

toiveesta, ja etenkin jarjestelmien péivittamisesta.

Lahtotilanteessa kohdeyritykselld ei ollut jarjestelmallistd ja yleisesti kédytettyd tapaa viestia
robotiikkaan liittyvisté asioista. Tiedossa ja pitkalti erindiseen dokumentaation ylds kirjattuna
oli kunkin robotin avainrooleissa olevia henkil6itd, kuten robotin tekija, prosessiasiantuntija ja

robot owner, eli kaytosta ja valvonnasta ensisijaisesti vastaava henkilo.

Yrityksen sisdisesti yleisesti kéytettyja viestinndnkeinoja ovat s&hkoposti, seka
virtuaaliyhteistyon ohjelmisto, joka mahdollistaa suoran viestinnén ja puhelut. Siten robotiikan
sidosryhmédt ovat myos kayttaneet naitd, usein suoraan henkilolta toiselle. Myos
séahkdpostiketjut ja ryhmépuhelut ovat yleisia. Yhté kaikki keskeinen ongelma on siiné, etteivat
oleelliset tiedot saavuta kaikkia sidosryhmi&, miké aiheuttaa toiston tarvetta ja vaarinkasityksia.
Useimmiten keskeiset henkilot ovat kuitenkin liiketoiminta-alueittain, taikka tiimeittain
yhtenevid, ja siten naiden vastuualueiden sisélla saadaan pidettyd melko kattava yleiskuva sen

roboteista.

6.2 Ensimmainen ratkaisuehdotus

Merkittavin etu nahtiin siing, ettd jonkinlainen yhtendistetty kanava saatiin kayttoon. Ratkaisu
koostui kahdesta eri kokonaisuudesta, sidosryhmien jakamasta toteutusportaaleista ja
chattikanavasta, seka tikettijarjestelmén kéayttéonotosta. Nailla pyritdén siihen, etta tarvittavat
tehtévat ovat paremmin selvilld ja ettd olennaiset viestit menevét perille kaikille sidosryhmille
samalla kertaa. Tikettiportaalin tarkoituksena on, ettd selkedt méaéritellyt yll&pitotoimenpiteet

ja muutospyynnot saataisiin keréttyd sinne olennaisine tietoineen. Toteutusportaaliin ja
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viestikanaville on tarkoitus kerdatd suunnittelua mahdollisista muutoksista tai uusista

projekteista, ajankohtaisia asioita ja muuta hyddyllista tietoa.

Samaa tikettijarjestelmad on kaytetty yrityksessa muissakin liiketoimintayksikoissd ja siten
toimittajien valinta ei tullut kysymykseen, vaan todettiin jarkevéksi kayttaa ehdottomasti samaa
ohjelmaa kuin muukin organisaatio. Toisaalta jarjestelméalla itsessaén ei ole suurta merkitysta,
kun se toimii tietylla tavalla. Tikettijarjestelman mahdollistaa johdonmukaisen ja
yksinkertaisen tehtdvien seurannan ja sen ominaisuuksiin kuuluu esimerkiksi Tehtavien
tilandkyma. Jarjestelman kayttoonotolla pyrittiin ensisijaisesti siihen, etta satunnaisesti paikasta
toiseen lahetettdvien séhkdpostiviestien maara vahenee ja pienennetdan riskia tarkeiden
séhkdpostien ja tehtdvien unohtumiselle tai huomiotta jattamiselle. Tikettijarjestelmassa niin
tyontekijan kuin esimiehen on helppo seurata, miten tietty tehtédva edistyy, ja edistymisesta
voidaan myos helposti raportoida tiketin l&hetténeelle taholle. Alla kuvassa 6 on kuvattuna

tikettijarjestelman tilataulukko ja kuvitteellinen tiketti.
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~ P 0.0- My requests kanban [N IRESEE B & &N
01 . New 4. Assigned 05 In progress 06 - Waiting for customer o7 . Done
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Kuvitteellinen
aihe
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Kuva 6 Tikettijarjestelma ja monia sen ominaisuuksista

Kuvassa 6 yldosassa nakyy tikettijarjestelman tehtévien tilanakyma ja monia sen
ominaisuuksista. Tilandkymasséa tehtavien edistymisté voidaan helposti seurata. Nyt assigned
tilassa, eli vastaavalle henkil6lle ohjattuna on tiketti kuvitteellisella aiheella. Kuvan alaosassa
on avattuna tiketti. Systeemissa pystytddn asettamaan tarkkoja SLA vaatimuksia ja muita
yksityiskohtia, mutta nykyisell4&n vastaaminen ja tilan muuttaminen etenemisen mukaan ovat

riittavié toimintoja.

Itse tikettijarjestelm&& ei siis tarvinnut suunnitella, mutta sen kayttdonotto oli toteutettava
jarkevélla tavalla. Pahimmillaan vain osa tahoista pé&asisi perille uuden viestintdkanavan
kéayttoonotosta, joka pahentaisi sekavaa viestittelyd mahdollisesti entisestdan. Vaihtoehtoina
punnittiin koko yritykselle lahetettdvan uutiskirjeen ja kohdennetun sdhképostilistan valilla.
Suuri osa yrityksen tiimeista ei vield kovin aktiivisesti ollut tekemisissa robotiikan kanssa ja

sitten todettiin kohdennettu julkaisu jarkevammaksi. Kerattiin jo pitkélle tiedossa oleva lista
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robotiikan sidosryhmista ja lahetettiin néille ohjeet uuden portaalin k&yttéonottoon. Olennaisia
yhteyshenkil6ita talle tarkoitukselle olivat robottien kéyttajat ja tiiminvetdjat tiimeissa, joissa

robotiikkaa oli kdytdssa.

Asiakkuusportaaliin on tarkoitus koostaa yhteen nakymé&an olennaiset tiedot tietyn yksikon
robotiikasta. Tallainen malli oli saatavilla toisesta yhteydesta ja se oli suoraviivaista muokata
sisdisen robotiikan tarpeisiin, vaikka tarkalla muodolla tuskin on merkittévasti valia, on valittu

malli kuvassa 7.

RPA-toteutuksia

Kirjanpito-osasto

Tunnistettuja kohteita

TUOTANTOPROSESS

Prosessin nimi Organisaatio

Prosssi 1 tiimi 1
Prosessi 2 tiimi 1
Prosessi 3 tiimi 2

TUNNISTETUT K|

HITYSKO ET
Prosessin nimi Organisaatio

Prosessi 4 tiimi 2
robotin nimi Sisaltd
Robotti 1 unattended

MPARISTOT

Ympariston nimi Tunnus Lisatietoja
Palvelin 1 kayttaja 1 tuotantoymparistd
Palvelin1 kayttaja 2 testiymparistd

Kuva 7 Asiakasportaali (Yritys 2021a)

Asiakasportaali, kuva 7, sisdltdd mahdollisimman laajasti olennaisia tietoja asiakkuuden
kokonaisuudesta. Mitd prosesseja on toteutettu, onko jotakin suunnitteilla, ketkd ovat
ensisijaisia yhteyshenkil6itd niin asiakasyksikon kuin robotiikan kehittgjien osalta, kaytetyt
ympéristot ja lisaksi sekd mahdolliset tiedot automaation vaikutuksista, jos ndma ovat tiedossa.

Tallaiset portaalit toteutettiin jarkevan kokoisiin yksikéihin jakaen, joko liiketoiminta-

alueittain tai tiimeittain riippuen sisdisen asiakkuuden koosta. Liiketoimintayksikké on hyvé
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jakoperuste, kun robotiikkaa ei viel& hirveasti ole k&ytossd, mutta toteutusten mééran kasvaessa

voidaan jako tehda ennemmin tiimien mukaan.

Vanhoja viestintdkanavia ei suoraan lakattu kéyttdméstd vaan tarkoituksena on asteittain
kannattaa sidosryhmét kayttdma&an uutta tikettijarjestelmdd. Kayttoonotossa ei onnistuttu
taydellisesti, silla suoria sahkopostiviesteja kaytetadn yha laajasti, mutta jos edes valtaosa
selkeéssa toimenpiteistd saadaan ohjattua tikettijarjestelmaéan tai viestintdkanavalle, parantaa se
tilanneteen seurattavuutta huomattavasti. Toki itse selvitystyon suorittamisessa suora,

mahdollisimman tehokas kommunikaatio esimerkiksi puhelulla on térked tyokalu.

6.3 Palautteen kerddminen

Robotiikan sidosryhmille lahetetyll& kyselylld haettiin samalla vastausta erityisesti kahteen
aiheeseen: robotiikan arvoihin seka kommunikaatioon robotiikasta. Erityisesti kommunikaatio
puolen kehitykseen oli tarkoitettu kysymys kuusi: ”Alkuvuodesta on alettu ottamaan kéyttoon
keskitettyd RPA viestintdkanava seké tikettijarjestelmad suorien sédhkoposti- ja elektronisten
viestien sijasta. Naetko niiden parantavan robotiikkaan liittyvad kommunikaatiota?” Vastaukset

ovat kuvassa 8.

W Valtavasti parantanut / Greatly improved B Tulee parantamaan / Will improve Vahan parantanut / Slightly improved
W Ei vaikutusta / Mo effect B Heikent3nyt / Weakened
Tikettijarjestelma - -
100% 0% 100%

Kuva 8 Uuden viestintamallin vaikutukset

Vastauksia on 11 ja enemmistd naki muutokset positiivisina. RPA tiimi kanavien osalta yleisin
vaihtoehto oli "Tulee parantamaan”. Tama selittynee osin sillg, ettd kayttdonotto on asteittaista
ja vaatii aikaa. Kuitenkin se ndhddan hyodyllisend muutoksena. Sen sijaan tikettijarjestelman

hyoty on vélittbméampi ja tassa tyypillisin vastaus onkin ”V&hén parantunut”. Ylipaataan
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viestintdjarjestelman merkitys lienee suurempi yllapidon ja RPA-tiimin nékokulmasta, silla
robotin kayttajille ei suuresti ole vélia, mitd kautta he saavat yhteytta tukeen, kunhan viesti
menee perille. Robotiikkatiimi taas saa naita vastaavia viesteja niin useasta lahteestd, etta ilman

systeemi& on vaikea pysyé ajan tasalla.

Viestinndn kehittdmiseen kysyttiin - myds avoimia ideoita. Yksi vastaajista piti
viestintdkanavasta, juuri siksi ettd kaikki asianomaiset saavat tiedon kerralla, kun taas toinen
suosisi edelleen suoraa kontaktia. Yksi vastaus esitti selvid jatkokehitysideoita: ”--
Robottikalenteri ja vastuuhenkilot sekd pdivityskalenteri eri sidosryhmien kanssa sekd
poikkeustilannefoorumi.” Lisaksi saatiin laajemmin tilanteeseen kantaa ottava vastaus ” --ei
olla tehty kovinkaan selvaa linjausta siitd, ettd robotiikka sulautetaan osaksi
kokonaisvaltaisempaa tehostamista--"" ja ” Varsinkin sisdisen robotiikan osalta kytkeytyminen
muuhun jarjestelmien ja toiminnan kehitykseen on aika lailla ilmiselvéa--". Tdmé heijastelee
kirjallisuutta. Jotta robotiikkaa saadaan todella skaalattua, on tdrked saada yhteistyé mm.

johdon ja IT:n kanssa toimimaan.

6.4 Parannettu endotus

Radikaaleja muutoksia ensin rakennettuun kommunikaatioalustaan ei palautteen perusteella
tehdd. Sen kayttoonottoa jatketaan sisallyttdmalla yha enemman osallistujia siihen. Vain
kayttamalla tatd uutta jarjestelméa tarpeeksi, saadaan se vakioitua. Alkuperdisen ajatuksen
mukaan yleisoa ei olla kuitenkaan kasvattamassa radikaalisti, ei esimerkiksi koeta jarkevaksi
lisatd kaikkea robotiikkaa kayttdvan yksikon jasenid sen kanavalle, jos kaytdnndssa
informaatiosta hyotyy lahinna yksikon johtaja, robot owner ja tietyssa tilanteessa asianomainen

tiimin jasen.

Joitakin lisdominaisuuksia paatetaan kuitenkin lisata. Yleissivulle, jonne siis kaikista yksikoista
paastaan kasiksi, lisattiin wiki. Téhan on tarkoitus lisaté relevantteja sanastoa ja sen mééritelmia
niin robotiikan kuin mahdollisesti alan yleisesta substanssiosaamista. Toisena ominaisuutena
lisatddn kalenteri, johon voidaan merkitd saannollisten prosessien vakioidut suoritusajat,
poikkeamat, prosessin suorittamisen tarpeet, sekd muita olennaisia paivamaaria, kuten

paivitysten ajankohtia tai yhteisten tapaamisten aikoja.
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Kaiken kaikkiaan tdmaé ratkaisu keskittyy hyvin kaytdnnon laheisiin asioihin ja paivittdisen
robotiikkaan. Kuitenkin palautteesta nahdéaén, ettd paljon laajempiakin teemoja on nostettu
esille. Tallaisen suurempaa mallia kasitelladn Iluvussa kuusi, mutta taménlaisen

muutosprojektin suunnittelu ja toteutus jaa tdman tyon rajauksen ulkopuolelle.
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7 TEKNINEN MALLI

7.1 Lahtotilanne

Robotiikan tilannetta ja tarvetta kaytantjen yhtendistamiselle on pohdittu jo pitkaan ja
ongelmia ja parannusehdotuksia myds dokumentoitu. Ensisijaisena lahteena tdssa on kaytetty
yrityksen konsulttien koostamaan listaa kehitys- ja parannuskohteista yrityksen siséisessa
robotiikassa. Aiheet sivuavat laajempia teemoja, mutta ovat keskittyneet tekniseen
toteutukseen, ennen muuta naiden yhtendistamiseen. Tassé listattuja aiheita ovat esimerkiksi
Orchestratorin kaytannot, serverikaytannot, lupakaytannot, frameworkin kaytannét, projektien
lapivientimalli ja yll&pito, sekd oman toiminnan kehittdminen (kohdeyritys 2020a). Téassa
tyossa on keskitytty erityisesti kdytantoihin Servereiden ja frameworkin osalta, mutta teemat

sitoutuvat yhteen monelta osin.

Orchestratorin osalta pohdittiin miten logiviestejé tulisi vakioida, mitka prosessit tulisi siirtda
jonoihin, miten Orchestratorista saataisiin kerattyd dataa ja miten testi ja tuotantoymparistoon
erityisiin toisistaan Orchestratorissa. Logeihin ehdotettiin standardointia, joka onkin laajasti
otettu kéyttoéon. Jonoihin liittyvia kysymyksia on, mitka prosessit siirretaan jonoihin ja mita ei
kannattaisikaan siirtdd jonoon milla perusteella siirto tehtéisiin ja onko se hyddyllista.
Mielipiteet tasta vaihtelivat suuresti. Tuotanto ja testiympérist0 ja erottamisessa harkittiin eri
keinoja oikeuksien hallintaan ja eri kansioita. Lisaksi harkittiin padsyn antamista

Orchestratoriin laajemmin yrityksessa. (kohdeyritys 2020a)

Useilla servereilld prosesseja pyori eri tiimeille. Koettiin ettd myods nédiden jarjestaminen olisi
tarkedd. Miten servereiden kayttdjatunnukset ja robotit jakautuvat eri yksikdiden tiimien kesken
ja miten servereiden kayttOastetta seurataan. Missa vaiheessa jollekin tiimille pyydet&éan

kokonaan uusi serveri tai kayttajatunnus, jos se ndhdaan tarpeelliseksi. (kohdeyritys 2020a)

Vield projektin alussa REF:eja oli erilaisia, usein kuitenkin niin, ett4 saman tekijan k&ytannot
pysyvét samana. Naiden eroista seuraa erot transaktiodatan muodostuksessa, raportoinnissa ja
siten ohjeistuksessa loppukayttajalle raporttien tulkitsemisessa. Selvitystyotd tehdaan tapaus

kerrallaan. Liséksi roboteissa tarvitsisi olla kommentointia. Vaihtoehtona punnittiin myds, ettéa
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hyvaksytaan tilanne erilaisilla REF:eilld. Ennakoitua vakioidun REF:in kdytdssa olivat se, etta
kuka tahansa voisi muokata toisen prosesseja ja prosessien valille saataisiin vakio-osia. Mita
pidemmalle mallia vakioitaisiin, sitd parempi. REF:iin liittyy myos raporttien standardointi, eli
miten kaikista prosessien l&hettamisté raporteista saataisiin samanlaisia toimintaperiaatteeltaan.
(kohdeyritys 2020a)

Vaikka dokumentissa on esitetty useita ratkaisuehdotuksia naihin erilaisiin ongelmiin ei suuria
edistysaskeleita ollut asioiden tiimoilta tapahtunut diplomityéprojektin alkaessa. Syitd tahéan
lienee lukuisia, joista suurimpana priorisointi ja resurssit. Kun on kadet tadynn& arjen
pyorittamisessd, ei voida pysdhtyd miettimadn, miten tilannetta saisi parannettua. Kaikkiin
dokumentissa esitettyihin haasteisiin tdima diplomityon ei ole tarkoituskaan vastata, mutta jos
edes muutama keskeinen ndista saataisiin ratkottua, ja ennen todellista skaalausvaihetta luotua

kestavat standardit toteutuksille, oli siis se suuri harppaus eteenpdin.

7.2 Ensimmainen ratkaisuehdotus

Ratkaisun lahtokohtana oli, ettd radikaaleja muutoksia pyritdan valttdamaan jokaisen muutoksen
saattaessa aiheuttaa ennakoimattomia etévaikutuksia. Siten keskityttiin jo olemassa olevien
taipumusten konkretisointiin. Kuten yll&pidon teoriassa todettiin, on toteutusten alkuperaisella
tekemisella ja myohemmilla muutoksilla suuri ero. Mallin tarkoituksena on olla toimiva myods
alusta asti rakennettavana, eikd vain jalkikateen implementoituna. Tiedostorakenteiden
muuttaminen on verrattain pieni muutostoimenpide tuotannossa oleviin robotteihin, silla
tarvitsee muuttaa vain tietoa siitd, mistd sijainnista tietynlainen tiedosto luetaan. Itse

ydinprosessi, jota tietyssa kayttoliittyméassa toteutetaan, ei silloin muutu.

Vaikka néin jo p&&osin olikin, p&atettiin tiettyjen liiketoiminta-alueiden taikka tiimien
kéyttamien robottien ympadristot jarkevoittdd. Siten tietylld yksikolld olisi omistettu
tuotantoympadristd eli palvelin, kayttdja ja allokoitu robotti. Servereiden sovittaminen on

kuvattu kuvassa 9.
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Kirjanpito: Kayttaja 2 Robotti 2 Lisenssi 2 IT-tuk:
Prosessi 1 Prosessi 1

Prosessi 2 Prosessi 2

Palvelin 2

Palvelin 1 Palvelin 3

Konsultointi:
Prosessi 1
Prosessi 2

Kayttaja 1 Robotti 1 Lisenssi 1

Kayttaja 3 Robotti 3 Lisenssi 3

Kuva 9 Servereiden rakenne

Kuvassa 9 on valaistu kuvitteellisen yrityksen robottipalvelimien, kéyttdjien, robottien ja
lisenssien malli. Yksikoiksi on valikoitunut liiketoiminta-alueet eli kirjanpito, konsultointi ja
IT tuki. Vastaavaa jakoa kaytetddn siis tiedossa rakenteissa ja viestintd kanavissa. Tietyn
kokoisilla yksikolla kuten liiketoiminta-alueella tai suuremmilla tiimeilla on tietty palvelin,
kayttdja, robotti ja lisenssi. Palvelimien tulee olla mahdollisimman identtisia keskenaan, silla
pienetkin erot niissd saattavat johtaa robottien epdonnistuminen. Kullekin yksikdlle on myds
vastaava testiympéristd, jossa robottia voidaan testata ja ajaa yll&pidon tarkoituksissa.
Testiympériston ei tarvitse olla oma serverind, mutta niiden tulee olla mahdollisimman

identtisia tuotantoympaériston kanssa.

Etenkin tietyn liiketoiminta-alueen sisélld robottien vaatimat tiedot, parhaana esimerkkina
yritys- tai asiakkuuslista ovat samoja lukuisiin prosesseihin. Yksi kerrallaan rakennettuna
kussakin robotissa oli oma tiedostosijaintinsa, jossa nama halutut tiedot olivat siis kerattya.
Tama johtaa siihen, ettd kun tietylle tiimille olennainen listaus muuttuu, pitdd sama tieto
muuttaa useassa paikassa. Vaihtamalla ndma tiedostojen osoitteet jaettuun ajankohtaiseen
listaan voidaan muutokset tehda keskitetysti ja tehokkaasti. Keskitetyn tiedostorakenteen idea

on esitetty kuvassa 10.



50

-
Liiketoimint\
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[T-tuki Kirjanpito\ Konsultointi
Jaettu Prosessi 1 \ Prosessi 2
ﬂ: Asiakkaat B3 Config
@2 Tietoja <] Dokumentaatio

Kuva 10 Hierarkkinen tietorakenne

Kuvassa 10 kuvitteellisen yrityksen toiminta jakautuu IT-tuen, kirjanpidon ja konsultoinnin
liiketoiminta-alueisiin. Naiden alle on koottuna yksikén jaetut tiedot esimerkiksi lista
asiakkaista ja muita mahdollisia tietoja. Kunkin robottiprosessin konfigurointitiedosto ja

dokumentaatio 16ytyvét vastaavasti nimetyn kansion alta.

Monet prosessit perustuvat siihen, etta asioita tehdaan per yritys. kuitenkin tarkalleen vaaditut
tiedot vaihtelevat esimerkiksi tietyssa prosessissa saatetaan tarvita vain yrityksen nimi, kun taas
toisessa tarvitaan y tunnusta. Eri robotit on rakennettu k&yttdmaan erilaisia tiedostopohjia,
kuten Exceleitd, ja jotta ndmé& hieman eri tavalla rakennetut listat saadaan yhtendistettya, tulee
tiedonlukuvaihetta muokata roboteissa esimerkiksi filtterdimalla halutut sarakkeet. Kun itse
prosessivaihe kuitenkin alkaa oikean formaatin tiedoilla, ei ndiden hakupaikalla ole valia.

Periaate on havainnollistettu kuvassa 11.
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Robottiprosessi 2

Robottiprosessi 1

Kuva 11 Jaettujen tietojen suodattaminen eri prosesseille

Kuvassa 11 on kolmen kuvitteellisen yrityksen lista, joille kullekin I6ytyy tiedot y-tunnuksesta
sekd tieto 1 ja 2. Robottiprosessi yksi tarvitsee tietoja yrityksesta ja sen y-tunnuksesta, kun taas
robottiprosessi 2 tarvitsee yritysta ja tietoa 2. Kdytanndssa robotti ohjataan lukemaan koko

taulukko, josta sitten poistetaan turhat sarakkeet.

Kuten kuvassa 10 néhtiin, on kunkin prosessin konfigurointitiedosto tallennettuna sen kansion
sisélle hierarkiassa. Konfiguroinnin avulla saadaan roboteille méariteltyé ideaalisesti kaikki
vakioarvot, eli sellaiset tiedot, joita ei kerdtd varsinaista prosessia suorittaessa, vaan ovat
pysyvida. Tammaoisia ovat mm. tiedostosijainnit, vakiot kuten toistojen maaréat, viiveet tai
laskureiden maksimiarvot esimerkiksi kierroslaskureita varten. Perinteisessd rakenteessa
konfigurointitiedosto on robotin kansiorakenteessa. Talldinkin sen arvojen muuttaminen on
paljon vaivattomampaa, kuin varsinaisen “koodin”. Sailyttamalla tiedostoa kuitenkin
etdsijainnissa, ndma tiedot saadaan tarpeen mukaan muutettua ilman uuden robotin version
julkaisemista. Konfiguraatiotiedostoja tulee myos ylipaataan kayttdd mahdollisimman laajasti

robotin ohjailemiseen.

Lisaksi malliin kuuluu laaja argumenttien kaytté skaalaamisen mahdollistajana. Kun ldhtéarvoa
muutetaan, saadaan esimerkiksi vaihdettua yritysté, jolle robotti tekee tiettyd prosessia. Jos

tehtdva ja jarjestelméat ovat esimerkiksi muuten samat, mutta tunnukset ja kaytetyt tiedosto
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eroavat, tai vaikka prosessissakin olisi pienid eroja, saadaan ndméa kaikki toteutettua

argumenteilla. Argumenttien kéyttda on havainnollistettu kuvassa 12.

Argumentti = IT-tuki Argumentti = Konsultointi

Prosessi Prosessi

Prosessi

1. Lue tiedosto:

1. Lue tiedosto:
Liiketoiminta/ArgumenttifJae

1. Lue tiedosto:

Liiketoiminta/Konsultointi/Ja
ettu/Asiakkaat
2. Laheta tiedot
sahkdpostilla

Liiketoiminta/IT-
tuki/laettu/Asiakkaat
2. Ldheta tiedot sdhkdpostilla

ttu/Asiakkaat
2. Lahet4 tiedot
sahkopostilla

Kuva 12 Argumenttien kaytto

Kuvassa 12 on robottiprosessi, joka lukee tiedoston tietysta sijainnista, vertaa kuva 9, ja lahettaa
sen tiedot séhkdpostilla. Tiedoston osoitteeseen on sisallytetty argumentti ja suorittamalla sama
prosessiin argumentin eri arvoilla, ”1T-tuki” tai ”Konsultointi” eri tiedostot luetaan. siten samaa
robottia voidaan kdyttad samaan prosessiin, mutta eri tiedoilla. Jos myéhemmin liiketoiminnan

alueet kasvavat tai muuttuvat, voidaan identtinen kansio rakenne lisété uudelle yksikolle.

Ensimmainen ratkaisuehdotus tehtiin siis melko valittémaan tarpeeseen ja ennen laajempaa
teorian tutustumista. Se pyrkii ratkaisemaan joitakin hyvin kaytdnndnlaheisida ongelmia
puuttuvista kaytanndistd. Ennen muuta se pyrkii lisdédmaan joustavuutta samalla luoden
jarjestystd. Se myos tavallaan edistdd uudelleenkdyttdd skaalaamista, siten ettei erillisten
robottien kokonaismaaréat ole yhtd korkeita, kuin jos jokainen toteutuisi olisi erillinen. Lisaksi
skaalaaminen onnistuu ideaalisesti tiedostorakenteita ja konfiguraatiotiedostoa muokkaamalla.
Ehdotus ei kuitenkaan vield madritd varsinaista yllapidon operointimallia, ja ongelmien
korjaaminen jatkuukin silla viel& melko “valiton korjaus”-tyyliin. Seuraavaksi tuleekin keréta

palautetta ja suunnitella suuremmalla tasolla yllapidan operointia.

7.3 Palautteen kerdaminen
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kyselyn vastaukset ja varsinkin vapaa palaute ottavat osin kantaa my6s enemman teknisiin
seikkoihin, mutta erityisesti tata ajatellen toteutettiin haastatteluja RPA tiimin sisalla (liitel).
Haastattelussa kysyttiin aluksi haastateltavan taustaa ohjelmistorobotiikkaan. Sitten kysyttiin
yleiselld tasolla minka n&hd&an edistavén robotiikan skaalaamista ja yllapitoa, ja toisaalta mitka
asiat asettavat télle esteitd. lisdksi kysyttiin teknisisté yksityiskohdista, jotka liittyvat esitettyyn
mallin. lopuksi kysyttiin, oliko haastateltavalla muuta lisattdvad aiheeseen. Vastauksista
nahdaan, ettd kukin vastaajista on robotiikan teknisid osaajia ja heilld on useamman vuoden

kokemus toteutuksien tekemisesta ja kokonaisuuden ohjaamisesta.

Teknisista kysymyksistd, jotka ovat olennaisin palautteen lahde tdman mallin teknisten aspektin
kehittdmiselle, ensimmainen oli, etta olisiko yhtendinen ja hierarkkinen kansiorakenne yllépitoa
ja skaalasta helpottava tekija kaikki vastaajat olivat ndiden kannalla. Perusteluissa oli véhan
eroa: ”Olisi pitanyt olla alusta asti-- ettd kaikki olisi tehty jonkin tietynlaisen standardin
mukaan— ", “Kun sitten siind ndkee sen kokonaiskuvan niista roboteista ja mité ne syovat, mita
ne tekevat. ” Muistutettiin kuitenkin siitd, ettei tallainen rakenne voi olla taysin kiveen hakattu
silld muutostarvetta voi ilmaantua liiketoiminnan vaatimuksien mukaan: ” --taytyy huomioida
se, ettd se tarve tulee sieltd prosessista ja loppuasiakkaalta eli se, ettd pystytadnko jollain

tietylla mallilla toimimaan, riippuu siitd” ja ” Tama on muuttuva kuvio kuitenkin koko ajan .

Toiseksi kysyttiin, ettd asemalle laitettavista konfiguraatiotiedostoista. Kaksi vastaajista piti
tatd hyvana ideana, mutta kolmas ei, sill& oletuksella, ettd paasy tiedoston olisi myds muilla
kuin robotiikan kehitteilld: > Onko se niin ettd vaan kehittdja paasee niihin kasiksi, vai niin etta
my0s se substanssiosaaja tai robot owner paasee niihin kasiksi. Se lisda vika-alttiutta sille

prosessille. Sanoisin etta ei, jos on niin, etta ei pelkastaan kehittaja padsee sinne.”

Hierarkkinen kansio rakenne ja ettd konfiguraatio tiedostot muodostavat yhdessd selkeédan
mutta joustavan kokonaisuuden, sill& vaikka organisaatiorakenteet ja robotin kayttajilta tulevat
muutostarpeet muuttaisivat kansioiden rakennetta rajustikin, saadaan muutokset robottiin
muuttamalla konfiguraatio tiedoston arvoja. ” helpottaa yllapitoa ja poistaa yllapidon tarvetta,

kun ei tarvitse tehd& varsinaista robotin muutosta.” Jos konfiguraatiotiedostojen sijainti
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muuttuu, on tdméankin vaihtaminen robotille verrattain helppo muutos, vaikka vaatiikin koodi

tason tyoskentelya.

Viimeinen konkreettinen ehdotus koski jonojen ké&yttod. ndmda ovat Orchestratorin
mahdollistava keino hallita robottien tyonjakoa (UiPath 2021d). N&iden laajempaa kaytt6a oli
projektin aikana pohdittu, joten niiden oletettuja vaikutuksia ylldpidon nakdkulmasta tuli
selvittdd. Yhden haastateltavan mielestd, vaikka muuten hyvand ominaisuutena jonot
nahtiinkin, ei se yllapito on merkittavasti vaikuttanut: ” En suoralta kadelté itse asiassa nae
sitd. riippuu varmasti tapauskohtaisesti mutta padsaantoisesti merkittavaa eroa yllapitoon en
néde. Ehka virhetilanteessa saadaan kerattya tietoa helpommin... Sanon téhan, etté ei. ” Voikin
olla, kuten toinen haastateltu sanoi, etta jonojen hyoty tulee siitd, ettd robottien seurantaa ja
lapindkyvyyttd saadaan parannettua robottien loppukayttéjille: ”Ne jonot, kun sinne saadaan
prosessivastaaville ja muille tarpeellisille henkil6lle rajattu nakyvyys, niin voivat itse siella
tarkastella, eikd mitdan kauheita erillisia raportteja tarvittaisi.” Samoilla linjoilla oli
kolmaskin vastaaja: ”Jos nyt muutaman mainitsee, niin parantaa lapinakyvyytta prosessi
omistajille, padsee katsomaan niita transaktioita, kun se robotti tekee reaaliajassa, paasee

suoraan vikatilanteessa lahettamaan kehittgjille ilmoitusta. ”

Myos robotiikka-asiantuntijoiden vastauksissa yleisesti korostuvat suuresti enemmaén
kommunikaation ja yhteistydhon viittaavat teemat, mutta teknisiin toteutuksiin liittyvia
mielipiteitd saatiin kerattyd laveammista kysymyksistd. Teknisid tekijoitd, jotka edistavét
robotiikan skaalaamista ja yll&pitoa olivat asiantuntijoiden mielesta toimiva IT arkkitehtuuri,
mahdollisimman hyvin maaritellyt, vakioidut ja dokumentoidut prosessit, palveluiden
modulaarisuus, joustavat robotit ja koostettu tieto helposti saatavilla erilaisista jarjestelmista. ”
Tarvitsee olla myds hyva tekninen infrastruktuuri. Juuri tdma projektinhallinta ja
versionhallinta, ja mité uusia projekteja toteutetaan ja miten niita valvotaan-- infra tarvitaan
siihen, ettd naita robotteja voidaan ylipdansa tehda. ” Palveluiden modulaarisuus vaikuttaa,
etenkin skaalaamiseen. --asioita voi tehdd useammalla tavalla mutta ei kuitenkaan ole
aaretontd maaraa vaihtoehtoja. Tietyn mdaaran vaihtoehdot automatisoitaisiin kaikki.”
Teknisia asioita, jotka vaikeuttaisivat robottien yllapitdmistd, eivat asiantuntijat hirveasti
esittdneet. Sen voi n&hd& kertovan siitd, ettd teknisiin asioihin on yleensd loydettavissa
toteutettavia ratkaisuja. Hyva nosto siitd mik& kuitenkin aiheuttaa yllapito kuormaa olivat
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nyky&én yleistyneet SaaS palvelut: ” SaaS ohjelmistot mita kaytetéan, niin niilla on ihan oma
paivitys ryhmissa ja sieltd tuodaan niitd toiminnallisuuksia ja ominaisuuksia ilman etta
loppuasiakas, kuten robotin kayttdja voi juurikaan niihin vaikuttaa. Se voi tuoda aika paljon
paivitystarvetta kuin aikaisemmin. On-premise tuotteissa pystyttiin muutoksia hallitsemaan ja
aikatauluttamaan halutulla tavalla, mutta nykyisin yleiset SaaS-palvelut voivat sinne vaan

tuodaan uusia ominaisuuksia sen enempia kyselematta.”

Asiantuntijoiden mielipiteista saa kuvan, ettd vaikka aluksi esitellyt toimintamallin esittelemat
ratkaisut ovat jo sinansa edistysaskel, ne eivat yksin riitd. Jo yllapidon nakdkulmasta tarvitaan
muutostenhallintaan lisdd yhtendisia kaytantdja, jolla yllapitoa saadaan madrétietoisesti
toimimaan erilaisella mallilla. Eli auttaa, ettd toteutukset ovat jarjestelmallisid ja joustavia,
mutta vaikka etédkonfiguraatio tekeekin joidenkin muutosten toteuttamisesta helpompaa, se ei
ratkaise ydinongelmaa muutoksen ajoittaisesta ja usein vaikeasti ennakoitavasta tarpeesta.
Kuten yksi haastateltavista sanoo: >’ Se on vaan ohjelmistorobottien luonteessa, etta ne hajoavat

ja niita on aina paivitettava ja ne tarpeet muuttuvat kuukausien ja vuosien myota. ”

7.4 Parannettu ehdotus

Ensivaiheessa esitetty ratkaisuehdotus todettiin edelleen toimivaksi juuri sopivana
yhdistelména jarjestelmallisyyttd ja joustavuutta. Etékonfiguraatiotiedostojen on parempi
kuitenkin pysya vain harjaantuneiden robotiikan osaajien muokattavissa. Teknista
yhtendistamistd ja yllapitoa ja skaalausta varten tulee kuitenkin lahted lisddmaan.
Konkreettisella teknisilla ratkaisuilla voidaan my6s tehda itse yll&pitotydstd helpompaa, kun

muuttamisesta tehd@an yha joustavampaa.

Pohjautuen kirjallisuudessa esiintyneeseen kirjastomukaiseen ldhestymistapaan yllapidosta ja
asiantuntijan  esittdmdin  ideaan  robottitoteutusten = modulaarisuudesta  pyritdén
komponenttikirjasto saamaan kaytannoksi robotti toteutuksessa. Téllaisia yksikoita, joita sitten
voidaan jatkuvasti testata ja kehittadd, on varmasti paljon helpompi yllapitaa kuin taysin irrallisia

toteutuksia.



56

REF:iin luodaan vakiomalli ja sitd aletaan kdyttdm&&n uusissa toteutuksissa, jo aiemmin
kuvatuista syistd (kohdeyritys 2020a). Vanhoja toteutuksia ei kuitenkaankaan lahdeta

paivittdmaan siihen, ellei saman toteutuksen muuttamiselle ole muita painavia syité.

Kun robottien maard kasvaa, kasvaa my0s tyon madrd toimintamallien tehostamisesta
huolimatta. Siten robottien seurannan siirtdmista niiden kayttajien vastuulle lisédmaélla voidaan
paasta yli rajallisesta RPA-osaajien maarastd organisaatiossa. Tamén voi mahdollistaa
esimerkiksi jonojen kayttdminen. Tama tarkoittaa, ettd robottien kéyttdjia tulee kouluttaa
kayttamaan Orchestratoria, mika vaatii omat resurssinsa, mutta hy6ty on vaivan arvoinen, yksi
haastatellun sanoin: ”--Mita parempi kasitys loppukayttajalla on robotin toiminnasta ja mita
paremmin pystytddn kommunikoimaan sitd muutostarpeesta, niin se helpottaa sita yllapitotyota
-- jos ne robotin kayttajat tuntee prosessiin ja robotin toiminnan, he pystyvat antamaan jo
esimerkki kayttotilanteen ja mahdollisesti miettima&n testitavankin talle ongelmalle. Eli

loppukayttdjan osaaminen on sellainen asia, mika helpottaa yllapitoa”.

Kun robotien kayttdjat ymmartavat kaytossaan olevien robottien toimintaperiaatteita, niiden
tapaa pelkistaa prosessi tdsmallisin sdé&nndin ja tarkkaan mééritellyssa ymparistossé toimivaksi
algoritmiksi, ja heille annetaan keinot seurata robottiensa toimintaa reaaliajassa tai jalkikateen,
ymmartavéat he robotin poikkeustilanteita eli eroja prosessissa jopa paremmin kuin RPA-
kehittdja. Talloin robotin kayttdjat voivat myods ennakoida muutoksien tarvetta ja arvioida

mahdollisia ongelmia tai parannuskohteita ja viestid niista robotiikan kehittgjille.
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8 QFD ANALYYSI ROBTIIKAN ARVOISTA JA TOTEUTUKSESTA

QFD-analyysi, engl. quality function deployment, on tarkeda tuotekehityksen menetelmé, jossa
kaannetaén asiakkaan vaatimukset tuotteen tai palvelun ominaisuuksiksi (Carnevalli & Miguel
2008). Tassé tyossa menetelmda kéytetddn vertaamaan suunnitellun mallin ominaisuuksia
robotiikan sidosryhmien esittdmiin arvoihin robotiikasta. Taulukossa 1 on esitetty QFD

analyysin tulokset.

Taulukko 1 QFD-analyysi

Toteutuksen osa-alueet

g 9
E ¢ 2 o 3
g & - £ 3
£ £ g ¢ =
: £ § g ¢
E &8 5 § @
[ > 0 ¥ <
Anot Tarkeys Anon sopiwus
LUOTETTAVUUS 9,79 1 3 9 3 3 185,93
ONNISTUMISOSUUS 6,23 1 3 3 1 3 68,49
NOPEUS 5,62 1 3 3 0 3 56,19
STANDARDIT 4,24 1 3 9 9 9 131,31
RAPORTOINTI 6,28 1 3 3 9 9 157,08
MAHDOLLISIMMAN VAHAN FALSE NEGATIIVEJA 3,64 3 1 1 1 1 25,45
MAHDOLLISIMMAN VAHAN FALSE POSITIVEJA 5,60 1 3 1 1 1 39,20
"5 SIJOITUKSEN PALAUTUS (ROI) 3,76 1 3 1 9 9 86,47
Pl YLLLAPITO 4,10 9 3 3 9 9 135,38
<
Tarjoaman téarkeys 89,34 140,47 205,88 210,25 239,56 885,50
Tarjoaman suhteellinen téarkeys 10% 16% 23% 24% 27% 100 %

Taulukossa 1 on vasemmalla listattuna robotiikan arvot kyselyn mukaisesti. Ylha&lla taas on
listattuna mallin osa alueita. Tarkeys sarake kertoo, miten térkednd tiettyd arvoa pidettiin
vastanneiden joukossa. Se on maééritetty summalla kunkin vastaajan antaman prioriteetin
kaanteislukujen summalla, jolloin yksi prioriteetti 1 vastaus antaa yhden pisteen, prioriteetti
2” puoli pistettd ja niin edelleen. tyhjaksi jaéneet arvot ovat laskettu nollalla. Kukin mallin
elementti on saanut arvon 0, 1, 3 tai 9 riippuen siitd kuinka paljon sen voi nahda edes auttavan

arvon toteutumista. T&ll6in nolla tarkoittaa, ettei ole lainkaan vaikutusta ja yhdeksén, ettd se



58

vaikuttaa suoraan. Vertailukelpoisuuden vuoksi yksittaisten vastaajien ehdottamat arvot on

jatetty tdssa pois.

Tikettijarjestelméan tarkoituksena on siis vastaanottaa selkeitd toimenpiteitd, kuten virheiden
selvittdmista ja ennalta méariteltyja muutospyyntojd. Tapaus kerrallaan yllapito toimenpiteet
parantavat toteutuksen luotettavuutta onnistumisen osuutta ja muita tekijoitd. Koska
loppukayttajalle on usein selvéa, ettd jotakin olisi voitu tehdd, mutta robotti on keskeyttanyt
toimenpiteen virheilmoituksella, jadvat false negativet helpommin Kiinni. Suoraviivainen ja
merkittdva vaikutus tikettijarjestelmalla on kuitenkin yll&pitoon. Viestintdkanavalla
viestinnélla sen sijaan on epdasuoraa vaikutusta kaikkiin arvojen osa alueisiin. Aktiivisella
viestinnalla luotettavuutta, onnistumisosuutta jne. saadaan parannettua. Verrattuna
yllapitotoimenpiteisiin on nakdkulma proaktiivisempi virheiden korjaamisen sijaan. Etsimalla
uusia helppoja laajennuksia ja parannuksia voidaan vaikuttaa esimerkiksi sijoituksen
palautukseen. False negativet jaavat kuitenkin pienempaan rooliin kuin tikettien kanssa.

Servereiden rakenne vaikuttaa ensisijaisesti luotettavuuteen ja standardointiin taikka
yhtendistamiseen. Toteutusten tiedetddn toimivan oikein tietyssd ympadristossd, ja kun
ymparistdt ovat identtisid ja selkeésti jarjestettyjd, luotettavuus paranee. Servereiden,
lisenssien, ja robottien jarjestelméllisyys lisddvat myds suoraan yhtendistamistd. Sopiva
ymparistd myos vaikuttaa onnistumisia osuuteen, nopeuteen ja yllapitoon. Koska false
negativet ja false positivet puolestaan seuraavat useammin prosessista, ei ymparistolla ole
vaikutusta yhta paljon t&han.

Myos kansiorakenteet vaikuttavat suoraan ja suuresti toteutusten yhtendistamiseen. Kun
tiedostoja jaetaan myds toteutusten ldpi ja tietorakenne on selked parantaa se myos
huomattavasti raportointia. Sijoituksenpalautusta parannetaan helpolla skaalaamisella ja
selkeyden vuoksi myods yllapito helpottuu. Tdhén osa alueeseen kuuluvat myds, etté
konfiguraatio tiedostot ja nyt parantavat skaalautuvuutta ja joustavuutta omalta osaltaan.
Onnistumisosuuksiin kansiorakenteet eivat kovin paljoa vaikuta. Nopeuden kannalta
etdrakenteet saattavat olla myos pieni haitta verrattuna suoraan suoritusymparistssa luettaviin

tietoihin.
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Argumenttien kayttd myoskin yhtendistdd toteutuksia ja parantaa raportointia, sijoitusten
palautusta sekd helpottaa skaalaamista ja yll&pitoa. Se onkin vahvasti yhteydessa kansio
rakenteiden kanssa. Y llapito helpottuu erityisesti sen takia, ettd lukuisten hyvin samankaltaisten
toteutusten sijaan tarvitaan vain yksi. Mahdollisena vaarana on, etté liian monet poikkeukset ja

eroavuudet argumenteista riippuen tekevat kokonaisuudesta sekavan.

Tarjoaman suhteellinen tarkeys kertoi sen, kuinka paljon kokonaismallin osa alueet vaikuttavat
arvojen toteutumiseen toisiinsa verrattuna. Suuremmat merkitykset ovatkin analyysissa
argumenteilla ja kansiorakenteilla. Ndiden avulla saavutettu selkeys ja lapindkyvyys seka
yllapidon ja skaalaamisen helpottaminen ovatkin vaikuttavia toimenpiteita.

Viestintd mallin komponentit jaavat merkitykseltaan pienemmiksi. Koska monet muut lahteet
osoittavat viestinnan ja kommunikaation olevan niin merkittdvassa asemassa organisaatioiden
muutoksessa ja sitd myos robotiikan kayttéonotossa ja yleistymisessa, voi siis olla, ettd ndiden
kannalta ehdotetussa mallissa olisi parantamisen varaa. Toisaalta vastaajien lisadvat arvot,
kuten robotiikan lapindkyvyys, ovat jadneet pois tasta analyysista ja niihin mallin viestintaan
liittyvat osa alueet olisivat voineet vaikuttaa enemman. Vaikutusten arviointi perustuu myos

vapaaseen, subjektiiviseen arvioon mika voi suuresti vaikuttaa tuloksiin.
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9 TULOKSET JA NIIDEN ARVIOINTI

9.1 Tyon keskeiset tulokset

-Toimintamalli

Konkreettisena tyon tuotoksena saatiin aikaiseksi toimintamalli robotiikan péivittaisen
toiminnan selkiyttdmiseksi ja yhtendistamiseksi. Malliin suurin onnistuminen on siin, ett4 se
on nyt olemassa. se keskittaa robotiikkaan liittyvdd kommunikaatiota ja ratkoo ainakin joitakin

yllapidon haasteita tarjoten siten teknisesti kestavammat keinot robotiikan skaalaamiseen.

Keskeisend ajatuksena on yhtendinen todellista liiketoimintaa vastaava rakenne. Jarkevén
kokoisen yksikoiden, kuten liiketoimintayksikdiden tai tiimien, mukaan tehty jaottelu niin
tuotanto- ja testausympariston, robottien rakenteiden ja kéyttdmien tietojen, Kkuin
viestintdkanavien suhteen lisaa tehokkuutta uudelleenkayttamélld komponentteja ja vélttamalla
toistoa. Malliin siséltyneet ja sen Kkésittelemét aiheet eivdt ole kuitenkaan vield
kokonaisvaltainen ratkaisu organisaation robotiikkaan. Se keskittyy paivittaisen toiminnan
nakokulman, niin viestintaan kuin robottilaivueen hahmottamiseen ja yllapitoon, ja ndidenkin

suhteen on vield parantamisen varaa, kuten QFD:n tuloksista voidaan nahda.

-Yhteisty0 ja kommunikaatio

Niin kirjallisuus, kyselyn tulokset kuin asiantuntijoiden haastattelutkin vahvistavat
kommunikaation ja yhteistyon keskeistd asemaa. Se jopa ylittad tekniset vaatimukset: ’On siis
erittain tarkead, etta yhteistyd sujuu. llman sitd ei onnistu. Se on jopa tarkeampaa tai yhta
tarkeda kuin hyva infra. Totta kai se infra tarvitaan siihen, ettd ndita robotteja voidaan

ylip4dénsa tehdd, mutta nostaisin kuitenkin se kommunikoinnin itse ykkossijaan. ”

Robotiikka ei toimi tyhjidssé vaan sitoo yhteen ja yhdistaa organisaatiota yhteisessé tavoitteessa
lisatd niin tyon tuottavuutta kuin mielekkyytté. Jotta robotiikan skaalaaminen ja organisaation
todellinen muutos onnistuvat, tarvitaan erityisesti johdon ja IT-arkkitehtuurin tuki. Kdytannossa

robotit saadaan ihmistyontekijoiden kayttdon ja avuksi rakentamalla luottoa robotiikkaan.



61

Tama vaatii ennen muuta yhteisty6ta robotiikan kehityksen ja substanssiosaajien vélilla. Tama
helpottuu, kun eri alojen asiantuntijat ymmartavéat toisiaan. Kun RPA-kehittdja ja vaikkapa
taloudenasiantuntija ymmartavat toistensa erikoisosaamisalueita, saadaan koko toiminta
lapindkyvamméksi ja esimerkiksi Orchestratoria ja jonoja hyddyntamalla robottien hallintaa ja

valvontaa jaettua suuremmalle joukolle ihmisié.

-Vastaukset tutkimuskysymyksiin

Toimintamallin ja tutkimuksen l0yddsten pohjalta voidaan vastata tutkimuskysymyksiin.
Tutkimuksen keskeinen tarkoitus oli siis selvittdd, miten jatkuvaa ja kasvavaa
robotiikkaprosessien laivuetta on tehokasta hallita. Yksinkertainen vastaus tahan oli kehittaa
skaalattavissa oleva toimintamalli. Siten alakysymykset jakautuvat tdsmentaméaan, millainen

taman mallin tulisi olla.

Ensimmainen kysymyksistda koski sitd, miten seurannasta ja yllapidosta tehdaan
mahdollisimman suoraviivaista. Mallin pohjalta tarkoin méaaritetyt ymparistot, kansiorakenteet
ja argumenttien kayttd nahtiin tdssé tehokkaina keinoina, silld ne selkeyttavat robottien
toimintaa, sek& tehostavat yll&pitotoimenpiteitd, kun muutettavia robotteja on suhteellisesti
vahemman ja monissa muutostarpeissa riittad tiedostojen muokkaus. Tikettijarjestelmalla
tarvituista toimenpiteistd on myds helpompaa pysyd ajan tasalla ja viestintdkanavilla
tavoitetaan oikeat yhteyshenkilot. Osaamisen ja ymmarryksen lisdédminen robottien kayttajien
keskuudessa ja seurannan siirtdminen heille olisi kuitenkin merkittdvin keino yll&pidon

suoraviivaistamiseen ja tehostamiseen robotiikkaa skaalattaessa.

Toinen alakysymys teknisten toteutusten yhtendistdmisesta kytkeytyy vahvasti ensimmaéiseen,
silla sen tarkoituksena on seurannan, yllapidon ja skaalaamisen tehostaminen. T&hén vastasi
mallista erityisesti ympadristjen, kansiorakenteiden ja argumenttien kaytto. Lisaksi
parannetusta ehdotuksesta yhtendistetty REF ja kirjastot vastaavat tdhan. Mit4d enemman
toteutuksia saadaan yhtendistettyd, sen parempi tehokkuuden kannalta, mutta liiketoiminnan

joustavat ja vaihtelevat tarpeet rajoittavat tata.



62

Kolmas alakysymys koski viestintad, miten sidosryhmien kesken kommunikoidaan tuloksista,
ongelmista ja kehityskohteista. Tahan kehitetty malli loi ké&ytdnnon tasolla avuksi
asiakasportaalit, viestintdkanavat seka tikettijarjestelméan. Namé selkeyttdvat ja tehostavat
toimintaa varsinkin RPA-tiimin kannalta. Yhteistyd ja ymmarrys sidosryhmien kesken on
kuitenkin ratkaisevassa asemassa. Kun kehittdja ja prosessin osaaja ymmartévat toisiaan,
saadaan luotua hyvié ja luotettavia toteutuksia ja toiminnasta lapindkyvaa. Johdon sek& IT-

arkkitehtuurin tukea vaaditaan varsinkin, kun robotiikkaa halutaan skaalata organisaatiossa.

9.2 Tulosten arviointi

Ty0 on siis toteutettu Kirjallisuuskatsauksella, kyselylla ja haastatteluilla. Tarkoituksena oli
loytad yleisesti jarkevia keinoja ja olennaisia tekijoitda ohjelmistorobotiikan yllapidon,
valvonnan ja skaalaamisen jarjestamiseen. Tutkimus on kuitenkin toteutettu taloushallinnon
yritykseen. Kyselyyn vastanneita ja haastatteluun osallistuneita oli kuitenkin melko rajallinen
maarda ja heidan taustansa yhtendinen. Voi siis olla, etta jollakin toisella alalla ja ympéristossa
tilanne olisi hyvin erilainen. Kuitenkin tulosten ollessa niin yleismaallisia kuin, etta toiminnalla
kannattaa olla jonkinlainen malli ja ettd yhteisty® ja kommunikaatio sidosryhmien kanssa ovat

avain onnistumiseen, on todennakoist, etta ne patevat muuallakin.

Teknisissd nadkokulmissa oltiin hyvin UiPath keskeisia. Kéaytettiin taman RPA ohjelmiston
termejd, lahteitd ja dokumentaatiota, mutta sen ollessa markkinajohtaja, on myos todennékoisté,
ettd lukuisat muut toimittajat rakentavat vastaavia malleja, joilla voisi toteuttaa samoja ideoita.
Toisaalta esiteltiin muita liiketoiminnan prosessien tuottavuuden parantamisen menetelmid, ja
samojen elementtien, esimerkiksi yhteistyon, kommunikaation ja kokonaisvaltaisten

ratkaisujen, merkitys kuvattiin suureksi myos.

Kéyttoonotettujen toimintamallien ja k&ytantdjen toteaminen onnistuneeksi on vield tdssa
vaiheessa ennenaikaista. Varsinkin viestinnin suhteen uusi toimintatapa on ollut aktiivisesti
kaytossa eri yksikoille vaihtelevan méaran aikaa, eika viela millakaan selvasti vakiintunut.
Tarkat kéytdnnot ja tottumukset ovat siis vield asettumassa, mutta toisaalta ratkaisujen

iteratiivisuus onkin alusta alkaen ollut tarkoitus.
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9.3 Jatkotoimenpiteet ja suositukset

Ty0ssé jo saavutetut mallit ja toimintatavat koskevat siis 1dhinnd paivittaistd toimintaa. Ne
pyrkivat hakemaan joitakin teknisid seikkoja ja tehostamaan paivittaistda kommunikaatiota
kaytossa olevien robottien tilasta, ongelmatilanteista, jatkokehityksestd ja uusien automaatio
kohteiden Kkartoittamisesta. Malli konkreettiseen skaalaamisen ja liiketoiminnan automaation
myo6td muuttamisen toteuttamiselle strategisella, kokonaisvaltaisella tasolla j&i sen
ulkopuolelle.

Tallainen toimintasuunnitelma olisi varmasti monelle jo selkeésti robotiikkaa kayttoon
ottaneille organisaatiolle varsin hyodyllinen. Mallin olennaisena osana olisi luultavasti
selvittdad, miten yrityksen RPA-osaamista saadaan lisattyd tarpeen kasvaessa. suurin hyoty
tietylla yrityksellda saataisiin ehkd silld, ettd yrityksessa jo tyoskentelevat teknologia
orientoituneet tyontekijat perehtyivét ja kouluttautuisivat ainakin ymmaértamaan, ellei jopa

kayttdmaan robotiikkaa.

Kéytossd olevan robotiikan maaré tuskin ainakaan kymmenkertaistuu hetkessa, joten hyva
lahtdpiste on alkaa kouluttamaan ohjelmistorobotiikan perusteita ainakin osalle henkildstosta.
Kun edes robotinkdyttdjille annetaan paasy ja perehdytys Orchestratoiin tai vastaavaan
robotiikan hallintajérjestelméaan, auttaa siirtdmadn robotiikan valvontaa laajemmalle joukolle
ihmisid, mik& puolestaan suuntaisi usein rajallisten, varsinaisten robottikehittdjien ty6ta uusiin

toteutuksiin, miké puolestaan liséé robotiikkaa ja sen hydtyja organisaatiossa.
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10 YHTEENVETO

Lukuisat organisaatiot ja tutkimukset ovat todenneet robotiikan hyddyn. Sen ajatus toteuttaa
séantopohjaisia rutiinitehtavid ihmistd jéljentden on ilmeisen kaytdnnonlaheinen. Kuitenkin,
kun néiden toteutusten maara kasvaa, on huomattu, ettei saadut hyddyt ylla odotetulle tasolle.
Paasyita talle on muun muassa, etté ideaalisen kehitysprosessit ovat rajallisia, yllapidon maara
kasvaa ja osaamista ei ole tarpeeksi saatavilla. Tdman pullonkaulan ylittamiseksi tarvitaan
ennen muuta selked toiminnan malli. Robotiikkaa tulee toteuttaa tavalla, joka mahdollistaa
suuren joustavuuden ja skaalaamisen. Ideaalisia automaation kohteita ei 10ydy kuin rajallinen
maard, jos robotiikan hyotyjd lasketaan prosessi  kerrallaan.  Tarvitaan = siis
kokonaisvaltaisempaa tarkastelua ja vahvaa yhteisty6ta organisaation eri yksikoiden vélill,
silld vaikka yksittadisen prosessin hyodyt eivét olisi suuria, laajasti automatisoidut tehtdvat

parantavat tuottavuutta.

Tyon konkreettisena tavoitteena oli luoda toimintamalli paivittdisiin robotiikan teknisiin
ylldpidon ja skaalaamiseen tarpeisiin sek& kommunikaation sidosryhmien kanssa. Té&ssé
keskeiseksi ajatukseksi nousi hierarkkisen todellista liiketoimintaa heijastelevan mallin
hyodyntaminen niin tietorakenteiden yhtenaistdmiseen kuin viestinnan keskittdmiseen. Lisaksi
toteutettiin teknisid keinoja, joilla robottien joustavuutta ja yll&pitoa etenkin muutostarpeiden

suhteen saatiin lisattyé.

Kaiken sitovaksi teemaksi nousi kuitenkin selvasti yhteistyd ja kommunikaatio. Kun
automaation edistdminen on koko organisaation yhteinen tarkoitus ja tahtotila, ja eri
sidosryhmat ymmartavat toisiaan, helpottuvat niin péivittdisten ongelmatilanteiden ja
haasteiden ratkaiseminen, jatkokehitys, uusien toteutuskohteiden ldytdminen kuin laajempi
organisaatioon muutos kohti tuottavampaa ja mielekkddmpdd tyotd. Tamén kannalta
konkreettinen toimi on kasvattaa robotiikkaosaamista tyontekijoiden keskuudessa, jotta heita
palvelevan robotiikan toiminta olisi lapindkyvaa ja luotettavaa ja he pystyisivatkin hoitamaan
valtaosan robotiikan vaatimasta valvonta- ja yllapitotyosté itse. Silloin robotiikan kehittajat
voivat keskittya tekemé&an uusia toteutuksia, viemaan automaatiota organisaatiossa pidemmélle

ja siten parantamaan ty0yhteison roboteista saamaa hyotya ennestaan.
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Liite 1 haastattelukysymykset ja haastateltavat

Haastattelukysymykset:

1. Haastateltavan tausta / kokemusrobotiikasta
2. Mitka asiat vahvistavat ja edistévat robotiikan skaalausta ja yll&pitoa
3. Mitkd asiat tekevat robotiikan skaalausta ja yllapitoa vaikeammaksi dskeisten
vastakohtien taikka puuttumisen liséksi?
4. Olisivatko namé yllapidon kannalta helpottavia toimenpiteitd? Kylla — ei, miksi
e Yhtendinen ja hierarkkinen kansiorakenne robottien kayttamista tiedoista
e Etdasema-konfigurointitiedosto
e Jonojen kaytto
5. Muuta

Haastateltavat:
1. Haastateltava A, Robotiikka ja Al asiantuntija sek& esimies, 10.5.2021

2. Haastateltava B, RPA projektipaallikko, 11.5.2021
3. Haastateltava C, RPA konsultti ja teknologiavastaava, 12.5.2021



Liite 2 kyselyn vastaukset

ONNISTUMISOSUUS.
Mahdollisimman
korkea osuus
prosesseista
onnistuu.

NOPEUS. Robotti saa
tehtdvan hoidettua paljon
nopeammin, kuin ihmiset
manuaalisella tydl

B samankaltaisesti.

STANDARDIT. Robotit
yhteniisig, eli
roboteissa on
yhtenéiset kdytannot.
Niita esim. kdytetdan ja
raportointi t

B selkess.

RAPORTOINTI.
Raportointi
onnistumisista, kesken

epaonnistuneista
prosesseista on

MAHDOLLISIMMAN
VAHAN 'false
negativeja' eli robotti
ilmoittaa
ongelmasta/virheesti
turhaan.

B

MAHDOLLISIMMAN
VAHAN 'false
positiveja' eli robotti
Imoittaa
onnistuneensa, vaikka

epdonnistuu.

B merkittavakd

SUOITUKSEN
PALAUTUS
(ROI).
Robotin
rahallinen
saasto on

Robottien
YLLLAPITO on

Jos mieleesi tulee
muita tarkeita

helppoa, esim. asioita robotiikkaan

muutokset
onnistuvat

ttyen, kirjoita ne

Robottien
tydjonoon
asettamisen ja
tulosten
hallinnoinnin

yhtendistaminen eri

prosessien valilla.
(1) Robottikalenteri
javastuuhen
(2) seka
paivityskalenteri eri
sidosryhmien
kanssa (2) seka
poikkeustilannefoo

RPA viestintdkanava

voidaan edelleen

Miten kommunikaatiomal
parantaa?

Robottien tydjonoon asettamisen ja tulosten
hallinnoinnin yhtendistdminen eri prosessien v:
keskitetysti kaikkien robottikayttdjien valilla.

paivityskalenteri eri sidosryhmien kanssa seka

Priority 2 Priority 4 Priority 1 Priority 1 Priority 2 Priority 1 Priority 3 Priority 1 rumi (3). Tulee parantamaan poikkeustilannefoorumi.
Priority 4 Priority 7 Priority 7 Priority 3 Priority 2 Priority 2 Priority 6 Priority 5 Ei vaikutusta Vahan parantanut
Priority 6 Priority 1 Priority 2 Priority 5 Priority 3 Priority 5 Priority 2 Priority 7 Vahan parantanut Vahan parantanut
Priority 2 Priority 1 Priority 3 Priority 2 Priority 2 Priority 2 Priority 4 Priority 5 Tulee parantamaan  Vahan parantanut
Priority 2 Priority 3 Priority 6 Priority 2 Priority 7 Priority 6 Priority 3 Priority 2 Heikentanyt Heikentanyt
Priority 1 Priority 7 Priority 6 Priority 1 Priority 5 Priority 3 Priority 2 Priority 4
Priority 2 Priority 3 Priority 5 Priority 4 Priority 7 Priority 6
Lapindkyvyys,
Priority 1 Priority 3 Priority 4 Priority 3 Priority 6 Priority 5 Priority 3 Priority 4 tiedan mitd robotti Tulee parantamaan  Tulee parantamaan
Priority 3 Priority 2 Priority 7 Priority 3 Priority 6 Priority 1 Priority 5 Priority 4 Tulee parantamaan
Sinne vaan enemman kommunikaatiota. RPA-kanava
on hyvé, sadstyy viestinnalta useille tahoille (esim.
Priority 7 Priority 6 Priority 4 Priority 6 Priority 5 Priority 5 Priority 7 Priority 6 Valtavasti parantanut Ei vaikutusta meidan tiimissa).
Priority 3 Priority 1 Priority 4 Priority 6 Priority 5 Priority 7 Valtavasti parantanut Tulee parantamaan  Direct contact :)
Yhti6tasolla ei olla tehty kovinkaan selvad linjausta
, ettd robotiikka sulautetaan osaksi
kokonaisvaltaisempaa tehostamista vaan se on ndhty
omana toimintonaan.Varsinkin sisdisen robotiikan
osalta kytkeytyminen muuhun jarjestelmien ja
toiminnan kehitykseen on aikalailla ilmiselvaa ja nama
tulisi kaikki siksi olla yhteydessa toisiinsa ja
keskustelukanavan olla sen tyyppinen. Se yhdistaa
Priority 2 Priority 6 Priority 2 Priority 2 Priority 4 Priority 1 Priority 2 Priority 3 Viahan parantanut Vahan parantanut jokaista osa-aluetta tarpeen mukaan
Robottien vaikutus
prosessin
virheettomyyteen
seka laadun
variaatioon. Priority
Priority 2 Priority 4 Priority 3 Priority 1 Priority 3 Priority 2 Priority 2 Priority 2 2. Ei vaikutusta Vahan parantanut




