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InsinGoritydn tarkoituksena oli tutustua ohjelmistorobotiikkaan, sen tydkaluun UiPathiin, ja
toteuttaa sen avulla rutiininomaisen prosessin automatisointi. Ty6 tehtiin Suomen Lahetys-
seuralle, joka tyéllistaa yli 200 henkil6a eri puolilla maailmaa.

Lahetysseuran tietohallinto on jo pitkdan pyrkinyt automatisoimaan yksinkertaisia ty6tehta-
vidan. Viime aikoina hyvaksi todettu ohjelmistorobotiikan tydkalu UiPath on auttanut auto-
matisoimaan myds vaativampia kokonaisuuksia. Insinddritydn tavoitteena oli vahent&a ru-
tiininomaista manuaalista tyota tietokoneille tehtéavien asennusjonojen luomisessa. Tydssa
myos selvitettiin, kuinka monimutkaisia prosesseja voidaan automatisoida ennen kuin sii-
hen vaaditaan ihminen osaksi.

Tyo6ssa perehdyttiin Lahetysseuran tietohallinnon prosesseihin ja nykyiseen olemassa ole-
vaan automaatioon sekéd hyvan automaation kaytantdihin. Lopussa suunniteltiin ja toteutet-
tiin automaatio tietokoneiden asennusjonojen luomiseen ja huomattiin, etté se saastaa
noin 20-30 ty6tuntia vuodessa. Tulevaisuudessa se voi saastaa enemman, koska kynnys
tehda asennusjonoja on matalampi.

Avainsanat ohjelmistorobotiikka, UiPath, automatisointi
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The purpose of this bachelor’s thesis was to get acquainted with robotic process automa-
tion, its tool UiPath, and to implement one automation for a routine process. The work was
done for the Finnish Evangelical Lutheran Mission, FELM, which employs more than 200
people around the world.

FELM’s information management has been automating its simple tasks for some time now.
The recently found robotics tool UiPath has helped in automating some routine processes
already. The aim of this bachelor’s study was to reduce routine manual work in creating in-
stallation queues for computers. This study also explored how complex processes can be
automated before a human part is required.

The work focused on FELM'’s IT-processes and existing automation, as well as good auto-
mation practices. In the end, automation was created and implemented to create computer
installation queues and it was found that it saves about 20-30 man-hours per year. In the
future, it may save more because the threshold for making installation queues is lower.

Keywords Robotic Process Automation, UiPath, automation
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Lyhenteet

EXE Suoritettava tiedostomuoto.

HP HP Inc., entinen Hewlett-Packard, yhdysvaltalainen suuryritys ja laite- seka

ohjelmistovalmistaja. Lahetysseura kayttda paaosin HP:n tietokoneita.

IDE Integrated Development Environment. Kehitysymparistd, ohjelma, jossa
luodaan ohjelmistoja ja koodia.

IPv4 Yleisimmin k&aytossa oleva internet-protokolla. Yhdistaa internetin laitteet
palvelimiin ja sielta kayttajiin.

MDT Microsoft Deployment Toolkit, mahdollistaa Windowsin automaattisen tie-

tokoneen asennusjonon verkon vélityksell&.

RPA Robotic Process Automation — ohjelmistorobotiikka.
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1 Johdanto

Insin6oritydn tarkoituksena on tutustua ohjelmistorobotiikkaan ja sen tyékaluun UiPathiin
sekd automatisoida yksi Suomen Lahetysseuran tietohallinnon prosessi. Automaation
tavoitteena on vahentdd manuaalista rutiininomaista tyota ja selvittdd, kuinka paljon tyo-
tunteja silla saastetaan. Tydssa pohditaan myos hyvan automatiikan kaytantdja ja mihin
robotiikkaa kannattaa soveltaa, sek& analysoidaan toteutettavan automatisaation tulok-

sia.

Suomen Lahetysseura tekee kehitysyhteistyotd, rauhanty6té ja kirkollista tyotad 30
maassa tyollistaen yli 200 henkilda. Nain laajalle levittéaytyneelle organisaatiolle on tar-
kedd, ettd IT-prosessit ja palvelut pelaavat nopeasti, kunnolla ja ilman hairiita. Tasta
vastaa Lahetysseuran tietohallinto, joka hoitaa muun muassa palveluiden yllapitoa, lai-
teasennuksia ja ongelmatilanteita. Tietohallinnossa on hyvan aikaa sitten havahduttu au-
tomaation hydtyihin, ja siella toimiikin jo yksi Powershellilla ohjelmoitu Skypessa teksti-
komennoilla toimiva botti, joka avustaa laajassa kirjossa erilaisia tehtavia. Viime aikoina
tarkastelussa ollut ohjelmistorobotiikka on avannut kuitenkin aivan uuden kaliiperin mah-
dollisuuksia tydtehtavien ja prosessien automatisointiin. Sopivaksi tyokaluksi todetulla
UiPathilla onkin jo toteutettu muutamia automatisaatioita tutustumismielessa. Tassa in-
sindoritydssa on tarkoituksena syventya tarkemmin UiPathiin ja toteuttaa automaatio tie-
tokoneiden asennusjonojen luontiin. Asennusjono mahdollistaa tietokoneen alkuasen-
nuksen halutuilla ohjelmilla ja asetuksilla. Tamé valikoitui automatisoitavaksi prosessiksi,
koska asennusjonon luominen kasin on rutiinitehtava, jonka lisksi Lahetysseura uusii
laitemallistoaan [&hitulevaisuudessa. Taman vuoksi uusien asennusjonojen luomiselle

tulee lahiaikoina olemaan tarvetta.
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2 Ohjelmistorobotiikka

Ohjelmistorobotiikalla (RPA — Robotic Process Automation) tarkoitetaan teknologiaa,
jonka avulla automatisoidaan tietokoneella suoritettavia prosesseja. Automatisoitava
prosessi on usein rutiininomainen tyotehtava, kuten tietojen siirtdminen eri jarjestelmien
valill, jossa ei tapahdu suuria muutoksia eri suorituskerroilla, mutta myds laajempien
kokonaisuuksien automatisointi on yha suuremmissa maarin mahdollista. Suurin osa oh-
jelmistoroboteista on ohjelmistorobotiikan tydkaluilla toteutettuja vakioituun tyonkulkuun
perustuvia robotteja. Ne noudattavat klikkaus klikkaukselta ennalta maarattyja saantdja
ja toimivat samoissa kayttéliittymissa kuin ihmisetkin. Tallainen robotti ei taten tarvitse
ohjelmointirajapintoja tai eriavia tietojarjestelmia, silla se pystyy kayttamaan samoja tyo-

kaluja kuin ihminenkin.

Ohjelmistorobotiikan synty voidaan ajoittaa jonnekin 2000-luvun alkuun, jolloin kyseinen
termi ponnahti pinnalle. Vaikka ohjelmistorobotiikka olikin kehittynyt hiljakseen jo ennen
2000-lukua, vakiintui RPA-termi vasta silloin yleiseen kayttéon kuvaamaan tata teknolo-

giaa. [1.]

Nykyaikaisten ty6kalujen ja menetelmien vuoksi ohjelmistorobotiikka on saanut viime ai-
koina rutkasti huomiota, kun yha useampi yritys on ottanut kayttdonsa erilaisia robotteja
automatisoimaan rutiinitehtaviaan. Naiden yritysten joukossa on muun muassa yhdys-
valtalainen vahittaiskauppajatti Walmart, saksalainen pankki Deutsche Bank ja yksi maa-
ilman suurimpia konsulttiyrityksia Ernst & Young. Automaation toteutuksen ja kaytt6on-
oton helppous ja suhteellisen pienelld vaivalla aikaansaadut ratkaisut kohottavat tyotyy-
tyvaisyytta ja saastavat vuodessa kymmenid, tai jopa satoja tyétunteja. Tulevaisuudessa
tekodly ja koneoppiminen tulevat auttamaan robotteja tehtavissa, jotka vaativat moni-

mutkaisempaa ja itsendisempaa paatoksentekoa ja ongelmatilanteiden ratkaisua. [2.]

2.1 Ohjelmistorobotti

Ohjelmistorobotiikan varsinaista tydjuhtaa kutsutaan ohjelmistorobotiksi. Ohjelmistoro-
botti on tytasemalle tai palvelinympéaristdon asennettava ohjelmisto, joka suorittaa sille
ennestaan maarattyja eli ohjelmoituja tehtavia. Perinteisen botin, kuten sen Powershel-

lilla ohjelmoidun Skypessé toimivan botin ja ohjelmistorobotin erona voidaan yleisesti
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pitda sitd, ettéa ohjelmistorobotit toimivat nakyvilla samoissa kayttoliittymissa kuin ihmi-
setkin. Vastaavasti perinteiset botit toimivat taustalla ndkymaéattomissa, eivatka ne kayta
tavallisia kayttoliittymid. Ohjelmistorobotti voi toimia itsendisesti tai ihnmisen avustamana,
jolloin ihminen valvoo sen toimintaa, mutta robotti suorittaa aikaa vievan osuuden. Ro-
bottien toimenkuva voi vaihdella séhkdpostien lajittelemisesta monimutkaisten komento-
sarjojen suorittamiseen tiettyna ajankohtana palvelinymparistéssa. Ohjelmistorobotti voi-
daan my0s opettaa vertaamaan tietoja jarjestelmien valilla sekd tekemaan niiden tietojen

perusteella paatoksia, jotka vaikuttavat robotin toimintaan. [3.]

Ohjelmistorobotin ohjelmoimiseen ei nykyaikaisilla tyokaluilla tarvita en&é laajaa ohjel-
mointiosaamista. Ohjelmointi hoituu yleensa vuokaavioilla ja suoraan nayttamalla, mista
robotin tulee klikata. Ohjelmointitausta kuitenkin auttaa esimerkiksi kokonaisuuksien

hahmottamisen ja robotin virtaviivaisen ja ongelmattoman suorituksen toteuttamisessa.

Ohjelmistorobotin edut perinteiseen automaatioon verrattuna ovat suuria. Siind missa
perinteinen automaatio vaatii vuosien kokemusta ohjelmoinnista ja sovelluskehityksesta,
voidaan ohjelmistorobotti tuottaa vain muutamien viikkojen tai kuukausien perehtymi-
sella nykyaikaiseen ohjelmistorobotiikkaan. Perinteinen automaatio on myds yleensa
raskastekoista, ja sen kehitystyt saattaa paikka paikoin keskeyttaa muiden jarjestelmien
toiminnan, kun taas ohjelmistorobotti on verrattain kevyt eika vaadi mitaan integraatioita

tai jarjestelmien keskeytyksia luomisvaiheessa.

Ohjelmistorobotti toimii samoissa kayttoliittymissa kuin ihminen, mutta huomattavasti tar-
kemmin ja vasymattomasti kellon ympaéri jokaisena paivana vuodessa. Se on myos rut-
kasti nopeampi eika kyllasty tydtehtaviinsa ja se vapauttaa ihmistyontekijan tekemaan
merkityksellisemp&a ja ajatusta vaativaa ty6ta rutiinin sijaan. Lisaksi ohjelmistorobotti ei
tee virheitd, ellei sitd ole ohjelmoitu vaarin. Se suorittaa saman prosessin aina tasmalli-

sesti ja virheettomasti. [4.]

2.2 Hyoédyntdminen

Yrityksen tai organisaation kaikkia prosesseja ja ty6tehtavia ei tarvitse automatisoida,

eikd edes kannatakaan. Ohjelmistorobotiikkaa tulisi enemmankin hyddyntéa yleisesti
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kaiken tyonteon tehostamiseen rutiinitehtévia automatisoimalla. Kun automaatiota ale-
taan miettimaan, tulisi myos kiinnittda huomiota muihinkin asioihin, kuten turhien tyéteh-
tavien poistamiseen ja poikkeamien minimoimiseen. Ohjelmistorobotiikkaa tulisi kayttaa

etenkin sen paavahvuuteen: lisdtehon tuomiseen rutiineihin.

Automaatiokohteita valittaessa pitdisi kiinnittd& huomiota muutamiin seikkoihin, jotka liit-
tyvat oleellisesti robotin toteuttamisen haastavuuteen. Téllaisia asioita ovat tydtehtavan
muutosnopeus, eli kuinka usein tyotehtdvan suorituksessa tapahtuu muutoksia, tiedon
formaatti, silla jos se vaihtuu kesken suorituksen, tulisi robotin tunnistaa muutos ja rea-
goida siihen, prosessin monimutkaisuus, ja tehtavan luonne, eli vaatiiko se soveltamista
vai onko se sddnndnmukainen. Liséksi tulisi ottaa huomioon, millaisessa ymparistossa
robotti toimii, silla esimerkiksi etdyhteyden kautta toimiva robotti saattaa olla vaikeampi
toteuttaa kuin paikallisesti toimiva. On myds huomattava, ettd ohjelmistorobottien kyky
ymmartaa ja hahmottaa esimerkiksi luonnollista kielta ja kuvia on rajallinen. Robotit ovat
parhaimmillaan, kun ne paasevéat valmiiseen, maaramuotoiseen tietoon kasiksi. [5, s.
21]

Kuvassa 1 on havainnollistettu automaatiokohteiden valinnassa huomioon otettavia asi-

oita helpommin luettavaksi kaavioksi.

Helpompi Vaikeampi

Kuva 1. Huomioitavat asiat automaatiokohteiden valinnassa. Keskelld on ominaisuus automati-
soitavasta prosessista, ja nuolien paista voi néhda, onko ominaisuuden luonne vaike-
ampi vai helpompi automatisoida. [5, s. 20.]
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Kuvassa nuolten keskella olevat viisi ominaisuutta ovat ne, joihin tulisi kiinnittaa huo-
miota automaatiokohteen valitsemisessa. Nuolten vasemmat puolet kuvaavat ominai-
suuden tyyppid, joka on helpommin automatisoitava, ja oikealla puolella olevat ominai-
suuden tyypit ovat vaikeammin toteutettavia. Taman tyon toteutettavan automaation va-
linta on nailla mittareilla onnistunut. Prosessissa tapahtuu muutoksia harvoin, tiedon for-
maatti pysyy samana, eika prosessi ole kovinkaan monimutkainen. Liséksi tehtava ei
vaadi soveltamista, ja se suoritetaan kokonaan palvelinympéristéssa ilman etayhteyksia.

Hyva kaytannon esimerkki automaatiosta on esimerkiksi raportoinnin automatisointi. La-
hetysseuran tietohallinnossa toimii UiPathilla toteutettu ohjelmistorobotti, joka kokoaa
halutun aikavalin tietoturvaraportin. Robotille annetaan alkuparametreina ajanjakso,
esim. tammikuu, ja muut halutut tiedot kuten saapuva roskapostiliikenne, jotka lisdtaan
raporttiin. Sen jalkeen robotti kdy lapi tarvittavat jarjestelmat ja sivustot seka keréaa ku-
vankaappauksia Word-dokumenttiin. Loppukayttajalle jaa lahinna tietojen tarkastus ja
viimeistely. Tallainen automaatio on hyodyllinen, koska se saastaa vuodessa yli 20 tyo-
tuntia, ja sen kehitykseen kului aikaa noin 3 tuntia. Liséksi siinda on hyvin pieni mahdolli-

suus virheisiin, ihmiselle jaa kuitenkin viimeinen sana lopputuloksesta.

2.3 Virheiden hallinta ja raportointi

Kuten muissakin ohjelmistoissa ja ohjelmistokehityksessd, myds ohjelmistorobotiikassa
tulisi varautua mahdollisiin virheisiin ohjelman suorituksen aikana. Yleensad nama virhe-
tilanteet jaetaan kahteen kategoriaan: prosessissa tai tehtavassa tapahtuvat muutokset
ja tietojarjestelmissa syntyvét vikatilanteet. Ensimmainen tarkoittaa sitd, ettda robotin
tyostamassa prosessissa tai tehtavassa saattaa tapahtua poikkeus, jota robotti ei osaa
kasitella. Tallaisessa tilanteessa varsinaisissa tietojarjestelmissa ei ole mitaan vikaa,
vaan ongelma on sellainen, joka vaatii poikkeavan tilanteen hahmottamista ja sen pe-
rusteella kykya tehda paatoksia, eli toisin sanoen ihmista. Ideaalitilanteessa robotti on
ohjelmoitu merkkaamaan ja raportoimaan tallaiset tilanteet, jonka jalkeen se jatkaa omaa

suorittamistaan.
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Toinen virhekategoria, tietojarjestelmissé syntyvat virheet, tarkoittaa virhetilanteita, jotka
eivat synny robotin omasta toiminnasta tai prosessista, jota se suorittaa. Esimerkki tal-
laisesta virheesta on nettisivun latautuminen. Jos robotti kayttaa nettisivua joidenkin tie-
tojen hankkimiseen tai syéttamiseen, mutta nettisivu ei jostain syysta lataudukaan, robo-
tin suoritus keskeytyy. Tallaisiin ongelmiin on hankalampi varautua etukateen, mutta yksi
ratkaisu on laittaa robotti kokeilemaan tietyin valiajoin uudestaan, toimiiko jokin jarjes-

telma.

Myds koodin puolella on hyvé ottaa huomioon erilaiset hairidtilanteet. Tamé on ohjelmis-
torobotiikan tydkaluilla mahdollista, vaikka ne perustuvatkin vuokaaviokoodaukseen.
Esimerkiksi UiPath-ohjelmalla on mahdollista ympardida miké& tahansa suoritus perintei-
sella Try Catch -menetelmalla, joka ottaa huomioon virheen mahdollisuuden suorituksen
aikana ja varautuu siihen vaihtoehtoisella ratkaisulla ilman, ettéa ohjelmisto lopettaa suo-
rituksen kokonaan. Muita hyvia virheenhallintatapoja ovat saanndllisten raporttien [ahet-
taminen robotin valvojalle, kattavien lokitiedostojen pitdminen ja naiden perusteella ajoit-
taiset paivitykset robotin toimintaan. Kuva 2 nayttaa, millainen UiPathin Try Catch -kom-
ponentti on. Robotti yrittdd lukea tiedoston muuttujan sijainnista, mutta jos se ei onnistu,

pyydetaan tiedosto valitsemaan manuaalisesti.

]

&y Try Catch

Yritetddn lukea lasku PDFsijanti-rmuuttujan sijainnista. Jos ei onnistu,
pyydetddn kayttdjds valitsemaan PDF manuaalisesti.

Try
- | Read PDF Text A
PDFsijanti
Catches
Exception PDF valinta
Finally Add an activity

Kuva 2. Try Catch -komponentti UiPath-ohjelmassa.
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Kuvassa nakyva toiminto "Read PDF Text”, joka lukee PDF-tiedoston teksti&, on ympa-
roity Try-osiolla. Mikali tama osio ei l6yda PDF-tiedostoa, siirtyy toiminta Catches-osioon,
josta se vélitetaan edelleen erilliselle PDF-valinta komponentille, jossa kayttaja valitsee
manuaalisesti PDF-tiedoston. Nain valtytdan ohjelman kaatumiselta, jos valmis funktio

ei |dydakaan luettavaa tiedostoa.

Useimmissa tydkaluissa on myos sisaanrakennettu jarjestelma, joka lopettaa suorituk-
sen kokonaan virheen sattuessa. UiPathissa suoritus keskeytyy, jos robotti ei 30:een
sekuntiin 10yda kohdetta, esimerkiksi kayttoliittyméan ikkunaa, jota sen tulee kayttaa.
Tasta lahtee myds raportti ja virheilmoitus kayttgjalle. On kuitenkin mahdollista, etté ro-
botti I10ytaa virheellisen tai vaaran kentén ja jatkaa suorittamista ohjeiden mukaan. Nai-
den tapausten varalta on hyva aina suunnitteluvaiheessa ottaa huomioon kaikenlaiset
poikkeukset, jotta jokin pitkia aikoja yksin toimiva robotti ei tee viikkoja vaaraa automaa-
tiota. Koska ohjelmistorobotiikka on herkk&a muutoksille, on ylipdataan hyva kaytanto,
ettd kaikista virheista ja poikkeustilanteista tulisi raportoida robotin yllapitajalle tai kehit-
tajalle, jotta ne voitaisiin jatkokehityksessa noteerata paremmin ja valttaa.
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3 UiPath-sovellus

UiPath on vuonna 2005 perustettu ohjelmistoyritys, joka on kehittanyt samaa nimea kan-
tavan, markkinoiden johtavan ohjelmistorobotiikan tytkalun. Tarkkaan ottaen ohjelmis-
ton nimi on UiPath Studio, mutta tassa insindoritydssa siihen viitataan UiPathina. 2010-
luvun loppupuolella UiPath on vakaasti kiivennyt ohjelmistorobotiikan suosituimmaksi
tyokaluksi. Vuoden 2019 viimeisella neljanneksella se sai korkeimmat mahdolliset pis-
teet useissa kategorioissa kaikkien RPA-ohjelmistojen vertailussa. [6.]

UiPathin parhaana puolena pidetaan sen kayttajaystavallisyytta, silla sita voi kayttaa te-
hokkaasti my6s ilman ohjelmointitaustaa. Helppokayttdisyys ei kuitenkaan rajoita sen
tehoa: UiPath on yksi markkinoiden tehokkaimpia tydkaluja, eikéd se hyydy monimutkais-
tenkaan prosessien edessa. UiPathista saa ilmaisen Community-version, tai lisdominai-
suuksilla varustetun maksullisen Enterprise-version. Enterprise-versiossa on Commu-
nity-versioon verrattuna muun muassa rajaton maara suoritettavia robotteja. Tassa insi-
nddritydssa kaytdssa on Community-versio, joka sopii mainiosti taman tason automaati-

oon.

3.1 Toiminta

Toisin kuin tavallisilla koodaustydkaluilla, jossa koodi kirjoitetaan melkein kokonaan kéa-
sin, UiPath toimii enimmakseen vuokaavioilla. Toki mukana on myds tavallisen ohjel-
moinnin elementtejd, kuten muuttujia ja luokkia, mutta muuten ohjelma ik&én kuin luo
itse koodinsa kayttajan tekemdasta suunnitelmasta. Yleiset ominaisuudet ovat kuitenkin
melko lailla samat kuin muissakin ohjelmistoymparistdissa, eli IDE:issa. UiPathista 16y-
tyvat muun muassa debugging-tydkalut, git-ominaisuudet ja virheterminaali. Kokeneem-
malle ohjelmoijalle UiPath tuntuukin heti melko tutulta ymparistélta, kaytén aloittaminen
on varsin helppoa. Eroja tavallisiin ohjelmistoymparistdihin kuitenkin l6ytyy: UiPathissa
on useita ohjelmistorobotiikalle ominaisia tydkaluja, kuten toimintojen nauhoittaminen,
jossa robotille naytetaan, mistd sen tulee klikata, ja datan hakeminen, jossa UiPath ha-
kee esimerkiksi Excel-tiedostosta dataa, jonka se muuttaa itselleen helpommin kaytetta-
vaan muotoon. Myds toimintojen syvempi muokkaaminen ihan koodin tasolla on mah-
dollista, jos joitain prosesseja tarvitsee todella yksityiskohtaisesti viilata kuntoon. Ku-

vassa 3 on osa UiPathin kayttoliittymaa.
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Kuva 3. UiPathin kayttoliittymaa.

Kuvan vasen ylakulma on ohjelman vasen ylakulma. Kuvassa néakyy tyOkalurivisto yl-
haalla, josta I6ytyy ohjelmistorobotiikalle ominaisia tydkaluja, kuten toiminnan nauhoitus
seka kayttoliittyman tutkija. Luokat ja tiedostopuu ovat vasemmalla, ja muutamia robotin
toiminnan muodostavia vuokaavioita sijaitsee keskella ja oikealla. Alhaalla olevaa termi-
naalia ei tdssd kuvassa nay. Terminaalista voi seurata robotin suorituksen aikaisia tie-

toja, kuten varoituksia ja virheilmoituksia.

Varsinainen ohjelmistorobotti, joka UiPathilla rakennetaan, toimii UiPath Robot -kom-
ponentissa, jonka saa Enterprise-versiolla asennettua tietokoneelle ilman UiPath Stu-
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diota. Nain yrityksen koneelle saa robotin operoimaan ilman, etté itse ohjelmointiympa-
ristba tarvitsee asentaa. UiPath Robotissa on mahdollista valita useampi suoritettava

automaatio sekd mahdolliset aikataulut, milloin niita suoritetaan.

3.2 Vertailu kilpailijoihin

UiPath on sijoittunut viime vuosina korkealle useissa RPA-ohjelmistojen vertailuissa.
Alan johtavina pidetyt tutkimus- ja konsultointiyritykset Gartner ja Forrester rankkasivat
UiPathin loppuvuodesta 2019 markkinoiden kokonaisvaltaisesti parhaaksi RPA-ohjel-
mistoksi. [6; 7.] Esimerkiksi Forresterin Forrester Wave -vertailu mittaa kvartaaleittain
RPA-ohjelmistojen kykya vastata asiakkaiden tarpeisiin ohjelmistorobotiikan nopeasti
kehittyvassa ymparistossa. Kuvassa 4 on 2019 Q4-kvartaalin eli loppuvuoden Forrester

Wave -vertailu.

THE FORRESTER WAVE™
Robotic Process Automation
Q4 2019

Strong
Challengers Contenders Performers Leaders

Stronger
current
offering

A

Intellibot
Kryon

Pegasystems ()

Another Monday (+)

Anthrks—? (P (+) Kofax
SAP

- Servicetrace

Weaker
current
offering

Weaker strategy »- Stronger strategy

Market presence

Kuva 4. Forresterin Q4-2019 vertailu RPA-ohjelmistoista. [6] Vertailu mittaa ohjelmistojen ny-
kyistd kykya vastata asiakkaiden tarpeisiin seka tulevaisuuden nakymia.
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Kuvan vaaka-akseli kuvaa yrityksen ja ohjelmiston strategiaa ohjelmiston kehittAmisessa
ja pystyakseli sitd, kuinka hyvin ohjelmisto pystyy jo nyt vastaamaan alati muuttuviin
haasteisiin robotiikan saralla. Ympyran suuruus kuvaa nykyista markkinaosuutta. Kuvan
ohjelmistot on myds jaettu neljaén luokkaan, joita ovat Challengers, Contenders, Strong
Performers ja Leaders. Suomennettuna nama olisivat haastajat, kilpailijat, vahvat suorit-
tajat ja johtajat. Yksi ensimmaisia ohjelmistorobotiikan tytkaluja, Blue Prism, on vielakin

johtavassa asemassa, mutta tarjoaa selvasti heikompaa palvelua kuin UiPath.

UiPathin hyvin& puolina kilpailijoihin verrattuna pidetaan sen kykya yhdistaa visuaalinen
ja tavanomainen koodaus, eli vuokaaviot ja tavallinen tekstipohjainen koodi. Myds koko
ajan suurentuva yhteis6 on suuri apu aloitteleville ohjelmoijille, silla neuvoa saa nopeasti
ja helposti. UiPathin yhtena huonona puolena tai parannettavana asiana on pidetty muut-
tujien maarittamista ja sailyttdmista. Muuttujien tyyppeja on rajattu, ja niiden itse maarit-
taminen on hankalaa, koska on vdlilla vaikea saada selkoa, mink& tyyppistd muuttujaa
UiPath kayttaa missakin tilanteessa.

4 Toteutuksen suunnittelu

Tassa osiossa taustoitetaan ja suunnitellaan toteutettava ohjelmistorobotti. Jotta robotin
toimintaperiaatetta voi ymmartaa, on selvitettava, millaisessa ymparisttssa se toimii. Ro-
botti esimerkiksi kayttda Microsoft Deployment Toolkittid, jolla asennusjonoja luodaan.
On hyvéa vahan avata sité ja kertoa, mikad se on ja mita silla tehdaan. Taman jalkeen

voidaan alkaa suunnittelemaan robotin toimintaa ja toteutustapaa.

4.1 Microsoft Deployment Toolkit

Microsoft Deployment Toolkit, lyhyemmin MDT, on Microsoftin kehittdma tydkalu, joka
mahdollistaa asennusjonojen luomisen tietokoneiden automaattiseen asennukseen.
Asennusjono voi asentaa tietokoneelle valmiiksi halutut ohjelmat, jarjestelmanvalvojan
tunnuksen, liittda sen haluttuun verkkoon eli domainiin, ja konfiguroida samalla erilaisia
asioita, kuten palomuurin asetukset. Se my6s asentaa koneille kaikki tarvittavat ajurit.
Lahetysseurassa asennusjonot tehdaan aina yksittaisen konemallin mukaan. Asennus-

jonoihin pitaa myds aika ajoittain paivittaa uudet Windows-asennuspaketit, ettei konetta
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tarvitse heti asennuksen jalkeen alkaa paivittaa suuresti, jotta uusimmat tietoturvapaivi-
tykset ovat ajan tasalla. Uutta konetta asentaessa asennusjonon valintaan paasee kayn-
nistyksen lisdasetuksista (Boot Menu) kaynnistamalla koneen IPv4-verkkoon, koska L&-

hetysseuran MDT toimii Windows-palvelimella verkossa.

Deployment Workbench eli kayttéonottotytkalu on yksi MDT:n tydkaluista. Silla hoituu
suurin osa tarvittavista toimenpiteistd, joita asennusjonon luomiseksi tarvitsee tehda. Se
vie aikaa manuaalisesti tehtyna ja on rutiininomaista tyota, jossa suurin haaste on la-
hinna muistaa kaikki oikeat asetukset ja sdannot, jotka tulee asettaa. Insinddritydn to-
teutettavaksi automaatioksi valikoituikin naistd syistd uuden asennusjonon luominen
MDT:lI&. Tarkoituksena on, etté robotille annetaan alussa muutama l&htdtieto, kuten ha-
luttu laitemalli, jonka avulla se osaa itse rakentaa asennusjonon halutulle laitteelle. Tama
ohjelmistorobotti ei valttamatta saasta vuodessa kovinkaan paljoa tydtunteja, mutta se
antaa hyvan pohjan robottien lisdkehitykselle ja pienen selvityksen ohjelmistorobotii-
kasta ja UiPathista.

4.2  Asennusjonon rakentaminen

Asennusjonon rakentaminen tapahtuu Windows-palvelimella, jossa MDT sijaitsee. Pal-
velimelle voi ottaa etdyhteyden, mutta UlPathilla on ollut joitain ongelmia toimia etéyh-
teyden lapi, vaikka se olisikin asennettuna itse palvelimelle. Esimerkiksi jotkin klikkauk-
set ja nappainkomennot eivat valttamatta mene lapi. Robotin ohjelmointi suoritetaan siis
kokonaan palvelimella, johon onneksi saa nayton, nappaimiston ja hiiren kiinni. Uuden
asennusjonon luominen tapahtuu siten, ettéd ensin ladataan laitteeseen sopivat ajurit.
Ajurien lataus HP:n laitteilla tapahtuu HP SoftPagq Download Manager -ohjelmalla, tai
suoraan HP:n sivustolta. Olisi hyva myds ladata uusin Windows-versio, mutta tassa to-
teutuksessa sita ei tehda robotilla, koska uusin versio on vastikdan ladattu. Sen liséksi
asennusjonon maarityksista saa laitettua Windows-paivitykset asentumaan automaatti-
sesti. Naistd syista riittda, ettd asennuksessa kaytettavd Windows-versio on tarpeeksi

uusi. Ajurien lataamisen jalkeen ne puretaan valittuun kansioon.

Seuraavaksi kaynnistetdan kayttoonottotyokalu, ja avataan palvelimen F-levylla sijait-

seva kayttdonottoasema, jossa asennusjonot sijaitsevat ja josta ne valittyvat verkon
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kautta asennettaville laitteille. Sinne luodaan uusi kansio, joka nimetaan laitemallin mu-
kaan, esimerkiksi HP ProBook 430 G4. Tahan kansioon tuodaan kayttéonottotydkalun
tuontiominaisuudella aiemmin ladatut ja puretut ajurit. Seuraava toimenpide on uuden
Selection Profilen eli valintaprofiilin luominen, jolle annetaan nimeksi laitemalli ja laitteen
bittisyys. Valintaprofiilille annetaan sen jalkeen aiemmin tehty ajuripakettikansio. Taman
jalkeen luodaan uusi Task Sequence eli tehtdvasarja, jonka nimeksi tulee laitenimen,
jarjestelman bittisyyden ja Windowsin kielen yhdistelma, esimerkiksi HP ProBook 445R
G6 x64 Fl. Tehtavasarjassa maadritellaan Windows-versio ja sen kieli, organisaation nimi,
jarjestelmanvalvojan tunnuksen salasana seka oikea valintaprofiili, joka siséltaa ajuripa-
ketin. Asennusjono siis rakentuu naistéd kahdesta komponentista, valintaprofiilista ja teh-
tavasarjasta. Lopputoimenpiteind asetetaan palomuurin asetukset ja sallitaan Window-
sin paivitykset ennen ja jalkeen asennuksen. Englannin- ja suomenkielisille versioille teh-

daan omat jononsa.

Muutamien kokeilujen jalkeen paatettiin, etta ajuripaketti olisi hyva ladata valmiiksi lada-
tut tiedostot -kansioon, josta robotti sitten hakee sen ja ty6staa sen oikeaan muotoon.
Tama siksi, ettd ensinnakin HP:n latausohjelma tarvitsee jokaisella kaynnistyskerralla
jarjestelmanvalvojan oikeuksia. Vaikka UiPathin kaynnistaisi jarjestelmanvalvojana, silla
on silti vaikeuksia paasta kasiksi sellaisiin ohjelmiin, jotka niita tarvitsevat. Toisekseen
HP:n ajuriportaalista selaimen kautta ladattuna térmaéttiin taas UiPathin ongelmiin [6ytaa
iimestyvia ikkunoita selaimessa, kuten "Haluatko varmasti tallentaa taman tiedoston?” -
ilmoituksen ajuripakettia ladattaessa. Viimeisena syyna on se, etta ajuripaketin latauk-
sessa saattaa menna jopa 2 tuntia, koska ne ovat tiedostokooltaan suuria. Robotille an-
nettava lahtbasetelma on siis laitemalli, jota se kysyy itse, jonka liséksi ajuripaketin pitaa
olla valmiiksi ladattu ja sen pitaa I6ytyd uusimpana tiedostona ladatut tiedostot -kansi-
osta. Jos robotti ei 16yda EXE-paatteista tiedostoa tuoreimpana, pyydetaan kayttajaa

varmistamaan, ettéa ajurit on ladattu oikeaan paikkaan.

4.3 Toiminnallisuuden osiin jakaminen UiPathissa

Parhaiten hallittavissa ja muokattavissa olevan kokonaisuuden ohjelmaan saa jakamalla
sen pienempiin osiin. UiPathissa toiminta jaetaan sekvensseihin, jotka laitetaan suoritta-

maan tietyssa jarjestyksessa. Yksittaisen sekvenssin voi myos suorittaa erillaan, jolloin
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jokaista ohjelman osaa voi testata erillaan muista. Tarkoituksena on, ettd myds asen-
nusjonorobotin toiminnallisuus jaetaan pienempiin osiin, jotta esimerkiksi sen jatkokehit-
taminen ja hallinta ovat helpompaa. Osiin jakaminen tapahtuu kuvan 5 mukaisesti kuu-

teen osaan.

Kuva 5. Sekvenssijako. Ohjelmistorobotin toiminnallisuuden jakaminen kuuteen osaan.

Alkutoimenpiteissa kysytaan laitemallin nimi, kdynnistetaan kayttéonottotydkalu ja var-
mistetaan, etta ajurit on ladattu oikeaan paikkaan. Sitd seuraa ajurien tydsto, jossa aju-
ripaketti asennetaan, eli puretaan kansioon. Taman jalkeen siirrytaan takaisin kayttéon-
ottotydkaluun, jossa luodaan uusi ajurikansio laitemallin nimell&, jonka jalkeen siihen tuo-
daan ajurit. Suoritus jatkuu valintaprofiilin luomisella, josta siirrytaén tehtavasarjan teke-
misen kautta loppuasetuksiin. Ohjelma on néin kompaktisti jaettu ja sen osien muokkaa-
minen ja jatkokehittaminen on helppoa.
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5 Toteutus

Ohjelmistorobotin k&ytannon toteutus tehtiin Windows-palvelimella UiPath Studio -ohjel-
malla. Windowsin palvelimen ja tavallisen kayttojarjestelmén ero on se, etta palvelimella
yllapidetdan palveluja suurelle maaralle kayttdjia, ja sieltd [6ytyy myos tydkaluja tédhéan
tarkoitukseen. Kaytettavalla palvelimella sijaitsee MDT-tytkalu, jolla luodaan asennusjo-
noja ja joka jakaa niitd asennettaville tietokoneille. Tassa osiossa kerrotaan ohjelmisto-

robotin toteutuksesta, haasteista ja ratkaisuista kaytannon tasolla ja koodiesimerkeilla.

5.1 Alkutoimenpiteet ja ajurien tydstd

Sovellusten kaynnistamiseen l6ytyy UiPathista valmis toiminto, jota hyddynnettiin kayt-
téonottotydkalun kaynnistdmisessa. Laitemallin kysymiseen kayttajalta kaytettiin myos
valmista toimintoa, joka tallettaa saamansa vastauksen string-tyyppiseen, eli tekstia ole-

vaan muuttujaan. Kuvassa 6 on UiPathin muuttujandkyma.

Name Variable type Scope Default

laiteMalli String Flowchart ProBook x360"

ajuriMalli String Flowchart sp101495.ex2"

newestFile String Flowchart

xpathValue String Flowechart

saveClick String Flowchart

dsLocation String Flowchart FAMDT\DeploymentShare"
ajuriLocation String Flowchart C:\SWSetup”

Kuva 6. UiPathin muuttujanakyma. Vasemmalta luettuna ensin muuttujan nimi, tyyppi, toiminta-
alue ja mahdollinen valmiiksi annettu arvo.

Muuttujille voi antaa valmiin arvon esimerkiksi testausta varten. Tassa laitemalliksi on
annettu valmiiksi ProBook x360, jotta sita ei tarvitsisi joka kaynnistyksella sy6ttaa uudel-

leen.
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Kayttoonottotyokalun kaynnistyttya ja laitemallin nimen saatuaan ohjelma muistuttaa
kayttajaa, etta ajuripaketin tulee olla ladatuissa tiedostoissa uusimpana, jotta robotti 16y-
taa sen. Tassa kohtaa térmattiin ongelmaan. Alun perin haluttiin, etta robotti tunnistaa
automaattisesti, onko oikea ajuripaketti oikeassa kohdassa ladatuissa tiedostoissa. Tata
varten olisi robotille pitanyt antaa ajuripaketin nimi, kuten "sp101495.exe”, jota se olisi
etsinyt kansiosta. Kehityksessa tehtiin kuitenkin ratkaisu, etta ajuripaketin nimen etsimi-
nen ennen robotin suoritusta on tyélaampaa kuin pikainen varmistus siitd, etta ajurit on
ladattu oikeaan paikkaan. Varmistuksen jalkeen robotin suoritus siirtyy seuraavaan sek-

venssiin eli ajurien tydstoon.
Ensimmainen tehtava oli 16ytaa ajuripaketti oikeasta kansiosta. Tahan kaytettiin toimin-

tosarjaa, jossa haetaan tietokoneen kayttajan tiedostopolku ja sitd kautta ladatut tiedos-
tot -kansion uusin tiedosto. Kuvassa 7 on tdma toiminto UiPathin koodin muodossa.

: Ajurien tyastd

avataan downloads-kansiosta uusin tiedosto

[ hankitaan UserProfilen polku

>

Special Folder | UserProfile -

a8 asetetaan "xpathValue" -muuttujaan D

xpathValue = Enwvironment.Expar

a8 asetetaan "newestFile” -muuttujaan Do

newestFile = Directory.getFiles(:

© Delay

>

’ kaynnistetddn uusin tiedosto

newestFile (|

Type app arguments here. Text must be quoted

© Delay

Kuva 7. Uusimman tiedoston I6ytdminen ladatut tiedostot -kansiosta.
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Kuvassa robotti hakee tietokoneen kayttajan tiedostopolun, jota kautta se 16ytaa ladatut
tiedostot -kansion. Sen jalkeen kansion uusimman tiedoston polku asetetaan newest-
File-muuttujaan, joka kaynnistetdan lopuksi. Uusimman tiedoston léytdminen tietysta
kansiosta muistuttaa paljolti tavallista ohjelmointia, silla esimerkiksi funktio Directory.get-
Files() piti kirjoittaa tavallisena tekstipohjaisena koodina. Naissa tilanteissa ohjelmointi-

taustasta on huomattava apu UiPathin kayttamiseen.

Ajuripaketti kynnistyy asennusikkunaan, koska se on sovellus, joka purkaa omat tie-
dostonsa haluttuun paikkaan. Purkaminen tapahtuu robotille naytetyilla klikkauskomen-
noilla. Purkukansio on aina sama, joten se on valmiiksi laitettu muuttujan arvoksi, jota
my6&hemmin kaytetdan ajurien lIoytdmiseen. Jatkokehitysta ajatellen kansiota olisi hyva
vaihtaa, koska nyt se pitdé suorituksen jalkeen poistaa, jotta seuraavalla kerralla ei kay-
tettaisi samoja ajureita uuden laitemallin kanssa. Kun ajurit on purettu, ollaan valmiita

siirtymaéan seuraavaan sekvenssiin.

5.2 Kayttoonottotytkalun ensimmainen toiminto ja valintaprofiili

Seuraavana toimenpiteena on kaynnistaa kayttoonottotytkalussa oikea kayttéonotto-
asema, johon asennusjono halutaan luoda. Kayttoonottoaseman tiedostopolkua kysyt-
taessa hyoddynnettiin UiPathin Type Into -toimintoa, joka kirjoittaa haluttuun kenttdan ha-
lutun tekstin, esimerkiksi muuttujaan tallennetun tekstijonon. Kayttéonottoaseman tie-
dostopolku tallennettiin tata varten muuttujaan. Muuttujan arvoa voi helposti muuttaa, jos

aseman sijainti vaihtuu. Kuva 8 havainnollistaa, milta tamé& toiminto nayttaa UiPathissa.
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>

: Avataan Deployment Share

7 Click 'outline item’

»>

L —
44 Information Center

i |[Deployment Shares

¢« Click 'menu item’

»>

New Deployment Share

Open Deployment Share

Views >

E Annetaan ajurien sijainti joka on manuaalisesti tallet: A
Deployment share path: —_—

dsLocation +

Kuva 8. Kayttdonottoaseman avaus UiPathissa.

Aluksi robotille naytetdaén, mista sen tulee klikata, jotta paastaan syéttamaan kayttéon-
ottoaseman oikea sijainti. Ensimmainen klikkaus on maaritetty klikattavaksi hiiren oike-
alla nappulalla, jotta seuraavan kohdan listaus avautuu. Listauksesta robotti etsii k&yt-
téonottoaseman avauksen, johon se kirjoittaa muuttujaan tallennetun tiedostopolun.
Muuttujan nimi on tassa tapauksessa dsLocation. Kayttdonottoaseman avauduttua voi-

daan siirtya ajurikansion tekemiseen.

Ajurikansio taytyy myos luoda oikeaan paikkaan. Sinne pystyttiin navigoimaan pelkilla
klikkauskomennoilla, koska kayttéonottoasema ja sen tiedostopuu on nyt avattuna. Kun
robotti I6ytaa oikean sijainnin, se luo sinne kansion laitemallin muuttujaan talletetulla ni-
mella. Kansio pitd& seuraavaksi 16ytaa, jotta sinne voidaan tuoda ajurit. Kayttoonottotyo-
kalussa ei pystynyt lajittelemaan kansioita, joten tassa kohtaa piti turvautua kansion 16y-
tamiseen nimen perusteella. UiPathissa on ominaisuus, jossa esimerkiksi kansiota voi-
daan etsia jollain tietylld nimella. Koska robotti loi kansion laitemallin nimelld, voidaan
samaa muuttujaa kayttaa myos kansion etsimiseen. Kuva 9 havainnollistaa tata ominai-

suutta.
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Selector Editor ? b
II' Indicate Element _F' Repair
Edit Attributes &
app mmc.exe

cls MMCMainFrame

title DeploymentWorkbench - [Deployment Workbench\Deployment Shares\MD*

Edit Selector ~

<wnd app=mmc.exe’ cls= MMLMainFrame’ title= UeploymentWorkbench - |Leployment We
<wnd cls="MMCChildFrm' title="Deployment Workbench\Deployment Shares\MDT Deployme
<wnd cls="SysListView32" />

<ctrl nal“e:'{{laite\dalli}}*'||'c|e: ist item’ /=

OK Cancel

Kuva 9. Kohteen etsiminen tietylla nimella UiPathissa.

Kuvassa nakyy valintaeditori, jossa robotille ndytettya toimintoa voi muokata perusteelli-
semmin. Punaisella suorakulmiolla on rajattu kohta, jossa on halutun kohteen nimi.
Tassa siihen on laitettu laiteMalli-muuttuja, johon on tekstimuotoisena tallennettu asen-
nusjonon laitemallin nimi. Perassé oleva tahtimerkki tarkoittaa, etta laitemallin nimen jal-
keen voi tulla mita tahansa merkkeja. Jos nimen peraén jaa esimerkiksi valilyonti, 16ytyy
kohde silti. Nain I6ydetaan haluttu kohde ilman lajitteluominaisuuksia. Kun robotti on 16y-
tanyt luomansa kansion, se tuo sinne oikeat ajurit klikkaamalla Import Drivers -nappulaa

ja antamalla ajurien sijainnin eli tiedostopolun, joka on tallennettu muuttujaan.

Valintaprofiilin luonti on hyvin samanlainen prosessi kuin ajurikansion luonti. Valintapro-
fiilin kansio luodaan oikeaan paikkaan, joka onnistuu pelkilla klikkauskomennoilla. Valin-
taprofiilin nimeksi tulee laitemalli ja x64-laitteen bittisyyden mukaan. Ajurikansiota 0soi-
tettaessa tormaéttiin pieneen ongelmaan, jossa UiPath ei tunnistanut valintaruutua, joka
olisi pitényt ruksia oikean ajurikansion valitsemiseksi. Tassa kohtaa turvauduttiin offset-
ominaisuuteen, joka siirtdd osoitettua klikkausta tietyn pikselimdaran verran johonkin
suuntaan. Tama on melko epatarkka menetelma, joka todennékdisesti menee rikki esi-

merkiksi ndyton koon muuttuessa. Kuvassa 10 nakyy tdma toiminto.
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& Options
AlterlfDisabled If selected, the (m] .
B CursorPosition CursorPosition
Offset){ -75
OffsetY Enter a VB expres: | ..
Position Center

Kuva 10. Klikkauksen lisdasetukset. Tassa on turvauduttu offset-toimintoon, joka siirtdd klik-
kausta 75 pikselid vasemmalle.

Kun Klikkaus siirtyy 75 pikselia vasemmalle, se osuu vihdoin valintaruutuun, ja valinta-
profiili saa oikean ajurikansion. Taman jalkeen valintaprofiili on valmis, ja robotti voi siir-

tya eteenpain.

5.3 Tehtavasarjat ja lopputoimenpiteet

Tehtavasarjassa asennusjonolle osoitetaan oikea kayttojarjestelma ja alkuun muutama
perusasetus, kuten jarjestelmanvalvojan tunnus ja salasana. Suomen- ja englanninkieli-
sille versioille tehddan omat tehtévasarjansa, koska niille annetaan eri kayttojarjestelmaét
kielen mukaan. Nama toimenpiteet ovat hyvin virtaviivaisia ja onnistuivat pelkilla klik-
kauskomennoilla kayttdonottotyokalun sisélla. Tehtdvasarjojen nimeadmisessa hyoddyn-
nettiin taas laiteMalli-muuttujaa, joka siséltaa tekstina laitemallin nimen. Kuva 11 havain-

nollistaa tehtavasarjan luomista.
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Kuva 11. Tehtavasarjan luonti.

Ohjelmistorobotti kiinnittyy aluksi kayttéonottotydkalun ikkunaan, jonka jalkeen se Klik-
kailee tiensa lapi tehtavasarjan luonnin. Suomenkielinen tehtavasarja luodaan ensim-
maiseksi, jonka jalkeen englanninkielinen. Varsinainen ero nailla kahdella on eri k&ytto-

jarjestelma ja nimi.

Kun tehtavasarjat on luotu, asetetaan molempiin viela loppuasetukset. Loppuasetuksiin
lukeutuu muun muassa komentosarja palomuurin asetuksista, jotka on tallennettu muut-
tujaan sekd Windowsin paivitysten salliminen ennen ja jalkeen asennuksen. Taman jal-

keen robotti viela paivittdd MDT:n, jotta uusin asennusjono tulee nakyviin.
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5.4 Testaus

UiPathilla testaaminen osoittautui melko hankalaksi. Varsinaista testaamista varten olisi
pitanyt ladata yhteison luoma ohjelmistokehys eli framework. Tassa kohtaan puntaroitiin,
kuinka mielekasta ja hyodyllista se on, ja paatettiin jatkaa manuaalisella testauksella.
Robottia siis testattiin vaiheittain sen luomisen aikana, koska ohjelmistorobotille pitaa
muutenkin nayttda koko prosessi, jota sille ohjelmoidaan. Vaihe vaiheelta testattu robotti
toimii, mutta jos esimerkiksi prosessiin tulee muutoksia, ei robotin toimintakykya voi sel-
vittaa testeilld, vaan se pitdé suorittaa kokonaan tai osissa. UiPathin tulevaisuutta ajatel-
len sen olisikin hyva kehittaa jotain mielekkdampéé testaustapaa, vaikka ohjelmistoro-
botin testaus onkin l&htokohtaisesti haastavaa.

6 Tulokset

Tuloksena insinddritydsta syntyi toimiva ohjelmistorobotti ja selvitys ohjelmistorobotii-
kasta, seka automaatiokohteiden valinnasta ja hyvan automaation kaytanteista. Markki-
noiden johtava ohjelmistorobotiikan tydkalu UiPath tuli myds tutuksi, ja sen hyvia ja huo-
noja puolia seké eroja kilpailijoihin arvioitiin.

Ohjelmistorobotin varsinaisten testien puute saattaa olla ongelma jatkokehitysta ajatel-
len. Robotti on kuitenkin erittéin altis kayttoliittymien muutoksille, ja muutama siihen oh-
jelmoitu toimenpide on todella herkka ja voi rikkoutua helposti. Mikéli UiPathiin tulee tu-
levaisuudessa parempia testausmenetelmia, olisi niiden implementointi jatkokehityksen

kannalta ensimmainen toimenpide.

Konkreettisesti robotti saastaa talla hetkella 20-30 tydtuntia vuodessa, mutta se voi tule-
vaisuudessa saastdad enemmankin, jos asennusjonojen luomisen kynnys madaltuu. Ka-
sin tehtyna asennusjonon rakentamiseen saattaa vierahtda jopa kokonainen ty6paiva
muiden tehtéavien ohessa, kun taas robotti hoitaa sen itsendisesti alle tunnissa. Robotti
otetaan varsinaiseen kayttoon jo lahiaikoina, kun Lahetysseura uusii laitteistoaan ja uu-

sille konemalleille pitéda tehda asennusjonot.
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7 Johtopaatokset

Ohjelmistorobotiikka tulee olemaan tulevaisuudessa isossa roolissa, kun tydtehtavia au-
tomatisoidaan. En usko, etté se tulee varsinaisesti viemaan tytpaikkoja ihmisilta, vaan
se enemmankin helpottaa ihmisten tyota hoitamalla tylsat rutiinitehtavat. Tekoaly ja ko-
neoppiminen tulevat varmasti olemaan vahvasti lasna ohjelmistorobotiikan tulevaisuu-

dessa, kun robotit alkavat tydstamaan yha monimutkaisempia tehtavia.

Automaatiokohteita valittaessa olisi hyva kiinnitta&a kokonaisvaltaista huomiota automa-
tisoitavaan prosessiin. Kaikkia prosesseja ei tarvitse automatisoida, mutta ne, jotka ha-
lutaan automatisoida, on hyva kayda perusteellisesti lapi ja selvittdd, mita kaikkia jarjes-

telmia ja teknologioita ohjelmistorobotin kehittdmisessa tarvitsee ottaa huomioon.

Ohjelmistorobotin kehitystydhdn ei tarvitse laajaa kokemusta tai alan tutkintoa, mutta ne
auttavat huomattavasti. Ohjelmistorobotiikan tydkalut ovat hyvin samanlaisia kuin taval-

liset kehitysymparist6t, joten niiden tunteminen helpottaa ohjelmoinnin aloittamista.
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