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THVISTELMA

Henna-Riikka Markkio & Viivi Kaartinen (foim.)
Ohjelmistorobotiikka

Kohti rutiinitehtdvien automatisointia
Jyvaskyldan ammattikorkeakoulun julkaisuja, 313

Késissasi oleva julkaisu on yleiskielinen perusteos, jossa perehdytdan
ohjelmistorobotiikkaan kasitteena ja ilmidéna. Julkaisussa tarkastellaan ohjel-
mistorobotiikan hyédyntédmistd yrityksen rutiinitehtavien automatisoinnissa
osana liiketoiminnan digitalisaatiota. Julkaisun tavoitteena on tarjota n&ké-
kulmia ja valineita ohjelmistorobotiikan onnistuneeseen kayttédnottoon hen-
kiloston tydhyvinvointi huomioivalla tavalla.

Sisalldissa syvennytaén ohjelmistorobotiikan kdytdn edellytyksiin ja kdyt-
té6noton vaiheistukseen. Aiheen tarkastelussa painotetaan teknologisten
I&htdkohtien ohella muutosjohtamisen ja tyéhyvinvoinnin merkitysté tehta-
vien automatisoinnissa. Pk-yritysten henkil6std nousee kasittelyn keskidon
kehityksen toimeenpanijana ja muutosvaikutusten kohteena.

Julkaisu on laadittu Jyvéskylan ammattikorkeakoulussa 1.4.2019-
30.6.2022 toteutetussa Robotti tuli tdihin -projektissa. Projektin tavoitteena
on ollut kehittda keskisuomalaisten pk-yritysten kykya hyédyntéa robotiik-
kaa omassa lilketoiminnassaan. Projektiin on osallistunut joukko yrityksié eri
toimialoilta aina tuotantoteollisuudesta palvelu- ja hyvinvointialoihin. Projektia
on ollut Jamkin lisdksi rahoittamassa Keski-Suomen ELY-keskus Euroopan
sosiaalirahastosta mydnnetylla tuella.

Avainsanat: ohjelmistorobotiikka, digitalisaatio, johtaminen, tydhyvinvointi
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SUMMARY

Henna-Riikka Markkio & Viivi Kaartinen (eds.)
Robotic Process Automation — towards routine tasks automation
Publications of Jamk University of Applied Sciences, 313

This publication is a basic text in standard language, an introduction to the
concept and phenomenon of Robotic Process Automation. The publication
examines the utilisation of robotics in automating the company’s routine
tasks, as part of the digitalisation of business operations. The objective of
the publication is to provide perspectives and tools for the successful imple-
mentation of robotics, in a manner that considers the well-being at work of
the personnel.

The contents focus on the prerequisites for using Robotic Process
Automation and the phasing of implementation. In addition to technological
starting points, the focus is on the importance of change management and
well-being at work in the automation of tasks. SME personnel will be at the
centre of the process, as an implementing body and as a target of the impact
of change.

The publication was prepared in the Working with Robots project, imple-
mented at the Jamk University of Applied Sciences between 1 April 2019 and
30 June 2022. The objective of the project has been to develop the ability of
SMEs in Central Finland to utilise robotics in their own business operations.
A number of companies from the manufacturing industry to the service and
welfare sectors have participated in the project. In addition to Jamk, the project
has been funded by the Central Finland Centre for Economic Development,
Transport, and the Environment, with aid granted by the European Social Fund.

Keywords: software robotics, digitalisation, management, well-being at work
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JOHDANTO

Digitalisaatio globaalina ilmiéna herattda pohdintaa yritysten olemassaolosta
ja parjadmisesta kasvavassa kilpailussa. Muuttuva toimintaympéristé haas-
taa organisaatioita seké tarkastelemaan tydn tekemisen tapoja etté etsimaén
keinoja ja vélineité toiminnan jatkuvaan kehittdmiseen. Vastaus tunnistettuihin
kehittdmistarpeisiin voi toisinaan 16ytyd tyén uudelleen organisoinnista tai
uuden teknologian, kuten ohjelmistorobotiikan, kayttdénotosta.

Robotiikan kayttéénotossa ajatus tulevasta, omaan tyéhdn tai tydympa-
ristédn kohdistuvasta muutoksesta voi saada ihmisissé aikaan erilaisia tun-
temuksia ja odotuksia. Koetut tunteet eivat aina ole suoraan ennakoitavissa
tai selitettavissa jarkiperustein. Tunteisiin varautumisessa ja vaikuttamisessa
patevat kuitenkin samat neuvot kuin kehittAmisessé yleensa: yhteista tyo-
paikkaa koskevissa asioissa osallisuus ja tédhén liittyva vuorovaikutus ovat
vahintaan yhta merkittavia kuin teknologiset nakékulmat.

Robotiikan hyvaksyminen osaksi tydyhteis6a edellyttds kokemusta tekno-
logian kaytén hyddyllisyydesté ja helppoudesta. Kéayttajadkokemukseen ja
ihmisten asenteisiin voidaan pyrkia vaikuttamaan tietoisuuden lisddmisen,
osaamisen kasvattamisen ja yhteiskehittdmisen keinoin. Kaikilla esitetyilld
tavoilla rakennetaan kykya hahmottaa ja kasitelld tulevaa muutosta. Lisaksi
niilla parannetaan valmiuksia uuden tiedon vastaanottoon.

Toiminnan kehittdminen prosesseja robotisoimalla vaatii ymmarrysta
kaytettévista teknologioista ja niiden kayttdympéristdista. Paras késitys ole-
massa olevista prosesseista ja niiden kehittdmisestd on usein ty6ta jo suo-
rittavalla henkildstolla. Henkildston rooli ohjelmistorobotiikkaa koskevassa
tietojarjestelmakehityksessé on korvaamaton. Sitoutumisen aikaansaaminen ja
positiivisen asenneilmapiirin luominen ovat tarpeen muutoksen lapiviemiseksi.

Julkaisu on suunnattu pk-yrityksissa tydskenteleville. Se soveltuu luet-
tavaksi kaikille automaation ja robotiikan teemasta kiinnostuneille aiempaan
ammatti- tai koulutustaustaan katsomatta. Parhaan hyddyn teoksesta saa itti,
kun kuljettaa sita rinnan oman robotisointiprojektin kanssa.
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1 MITA OHJELMISTOROBOTIIKKA ON?

Tuukka Laava, Henna-Riikka Markkio & Viivi Kaartinen

11 OHJELMISTOROBOTIIKASTA YLEISESTI

Ohjelmistorobotiikka (RPA = Robotic Process Automation) on teknologiaa,
jonka avulla tietokoneohjelma eli robotti voidaan ohjelmoida kayttamaén toisia
tietojarjestelmia ihmisen tavoin joko tdman rinnalla tai itsendisesti. Robotti
nakee sen, mitd me ihmiset ndemme samaa sovellusta itse kdyttdessdmme.
Ohjelmistorobotti kykenee kaytdssa olevan tietojarjestelman osalta lahes sa-
moihin asioihin kuin kuka tahansa meista kayttajista. (Efima 2019; Qentinel.
com.) Tialan ja Ojan (2020) mukaan ohjelmistorobotti on ikd&n kuin virtuaalinen
assistentti, joka mahdollistaa ihmisen ty6ajan kohdistamisen puuduttavien
ja toistuvien tehtdvien sijaan asiakkaalle enemman lisdarvoa tuottaviin seka
mielenkiintoisempiin ja haastavampiin tehtaviin.

0
1"1

Robotti ohjelmoidaan tunnistamaan niitd yksittaisid elementteja, joista kayt-
tajalle ulospéin valittyva sovelluksen kayttoliittymandkyma rakentuu. Kéyt-
toliittymassé robotti osaa seka kirjautua sisdan sovellukseen etté hakea ja
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lukea tietojarjestelmaéan tallennettuna olevaa tietoa ja kdyttaa jarjestelman
toimintoja hyvékseen.

Ohjelmistorobotin toiminta voi perustua kayttéliittyman graafisten ele-
menttien hahmottamiseen, tiedon siirtAmiseen jarjestelmasta toiseen ja/tai
ohjelmalogiikan suorittamiseen (kuvio 1). Ensimmaisessé vaihtoehdossa ohjel-
mistorobotti maarittaa elementtien sijainnin tietokoneen naytén pikselien eli ku-
vapisteiden perusteella. Téllaisia elementtejd ovat muun muassa tekstikentat,
painikkeet — kuten 'Tilaa t&sté’ -painike — ja alasvetovalikot. Tiedon siirtdminen
puolestaan tarkoittaa tietojen jarjestelya. Ohjelmalogiikan suorittaminen tar-
koittaa sita, ettad robotti voi esimerkiksi lukea tai vertailla laskutustietoja eri
jarjestelmissa tietyn logiikan mukaisesti. Toiminta perustuu siihen, etté ohjel-
mistorobotti keskustelee kaytettdvén tietojarjestelmén kanssa. (Tiala 2022.)

Ohjelmistorobotin
toiminta voi perustua...

L

... kayttoliittyman
graafisten elementtien
. hahmottamiseen.

——

10101901001010101101
01p1010010101010
0101001010101

... tiedon siirtamiseen
jarjestelmasta toiseen.

... ohjelmalogiikan
suorittamiseen.

Kuvio 1. Ohjelmistorobotin toiminta
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Muutokset tietokoneen nayttdasetuksissa, sovelluksen kayttdliittymanaky-
massa tai ohjelmiston lAhdekoodissa voivat asettaa haasteita robotin toimin-
tavakaudelle. Ohjelmistorobotin toimintavarmuuteen on mahdollista vaikuttaa
hyédyntamalla tehtdvien automatisoinnissa avoimia ohjelmointirajapintoja,
joita kaytetaan perinteisessa jarjestelméakehityksessa. Ohjelmistorobotti ope-
tetaan kommunikoimaan tietokoneen ymmartamin konekielisin k&skyin sen
tietojérjestelmén kanssa, missa robotti operoi.

1.2 OHJELMISTOROBOTIIKAN LUOKITTELU

Ohjelmistorobotit voidaan luokitella niiden ominaisuuksien ja toimintaperi-
aatteiden perusteella eri tasoihin. Burnett, Aggarwal, Modi ja Bhadola (2018,
4-5) jakavat ohjelmistorobotiikan avustavaan, ei avustavaan, itsendiseen ja
kognitiiviseen robotiikkaan. Robotti tuli t6ihin -projektissa on kéytetty mukaillen
Burnettin ym. luokittelua jakaen ohjelmistorobotit avustavaan, itsenéiseen ja
kognitiiviseen ohjelmistorobotiikkaan (kuvio 2). Eri kategorian ohjelmistorobotit
eroavat toisistaan sen suhteen, miten itsenéisesti ne kykenevét suorittamaan
omaa tehtavaansa ja kuinka alykkaita ne ovat oppimaan uusia toimintamalleja
toimiakseen tydssaan entistd tehokkaammin.

Avustava ohjelmistorobotiikka toimii tehtavassaan tydntekijan rinnalla ta-
mén kanssa yhteiselld tydasemalla. Robotti avustaa tyontekijaa talle kuuluvien
tehtdvien suorittamisessa ennalta maéaritellyn tydnkulun mukaisesti. (Burnett
ym. 2018, 4.) Herate ohjelmistorobotin tydskentelyn kdynnistymiseen tulee
tyontekijélta itseltddn tdméan k@ynnistaessé robotin toiminnan. Ohjelmisto-
robotti toteuttaa sille kuuluvat tehtdvat ja siirtyy sen jalkeen takaisin lepotilaan
odottamaan seuraavaa toimeksiantoa.

Esimerkki: Avustava ohjelmistorobotti voi esimerkiksi hakea raportteja tai
yhdistaa exceleita.

Itsenainen ohjelmistorobotiikka toimii tyontekijasté erilldédn. Robotti suo-
rittaa omatoimisesti sille annettua tehtédvaa ennalta méaritellyn tyénkulun
mukaisesti. Herate ohjelmistorobotin tydskentelyn k&ynnistymiseen voi tulla
digitaalisesti jonkin sensorin mitta-arvon muuttuessa tai ajastimen téyttyessa.
Ohjelmistorobotti tydskentelee ihmisen taustalla seuraten toistuvia ja kaava-
maisia toimintamalleja. Se voi tehda t6itd useammalle hyotyjélle yhté aikaa.
(Smith 2022.)
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Esimerkki: Itsendinen ohjelmistorobotti voi esimerkiksi ydaikaan hakea
useammalle asiakkaalle/taholle tietoja tai suorittaa jonkin muun toiminnon
valmiiksi ihmista varten (Tiala 2022).

Kognitiivinen ohjelmistorobotiikka toimii tyéntekijasté riippumattomasti
keskitetylta palvelimelta kdsin. Robotti kayttaytyy ihmisen tavoin kyeten itse-
naiseen ongelmanratkaisuun ja uuden oppimiseen. Ohjelmistorobotti muok-
kaa toimintaansa tekoalyn avulla hyddynt&en toiminnan taustalla eri Idhteista
kerattya tietomassaa. Kaytanndssa ohjelmistorobotti pyrkii tekodlyn avulla
luomaan analysoidusta datasta ennustemalleja siltd kussakin tilanteessa odo-
tetusta kaytdksestd. (Burnett ym. 2018, 5.) Tiala (2022) toteaa kognitiivisen
robotiikan olevan viela melko harvinaista: "Se on enemmankin sellaista tu-
levaisuuden robotiikkaa, missa robotti kykenee itse tekemaén osin ajattelua
vaativia tehtavid. Nyky&an kognitiivisessa robotiikassa ihminen ohjelmoi tai
opettaa robotin toimimaan, joten taysin kognitiivista robotiikkaa ei viela ole.”

Avustava Itsendinen Kognitiivinen !
ohjelmisto- ohjelmisto- ohjelmisto-
robotiikka robotiikka robotiikka

Kuvio 2. Ohjelmistorobotiikan luokittelun tasot ominaisuuksien ja toimintaperiaattei-
den mukaan (mukaillen Burnett ym. 2018, 4-5)
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1.3 OHJELMISTOROBOTIIKAN KAYTTOKOHTEET

Ohjelmistorobotit ovat suunniteltu k&ytettavaksi rutiininomaisten, toistuvien
ja sddnndnmukaisten tehtavien automatisoinnissa. Ohjelmistorobotti seuraa
tehtavien toteutuksessa sille ennalta ohjelmoitua toimintakaavaa kykenematta
lahtbkohtaisesti itsendiseen ajatteluun tai ongelmanratkaisuun. Ohjelmisto-
robotti etenee prosessimaisesti toiminto kerrallaan kohti tehtavien automati-
soinnilta tavoiteltua lopputulosta. (CGI 2017.)

Ohjelmistorobotit soveltuvat ominaisuuksiensa puolesta erityisen hyvin
kaytettavéaksi tilanteissa, jotka ovat sddnnénmukaisia ja toistuvia rutiineja vaa-
tivia manuaalisia tiedonsiirtoja/-hakuja. Robotti seuraa sille opetettuja saantoja
hyvin tarkasti. (Kaarlejarvi 2018.) Virheen tai yllattdvan tapahtuman sattuessa
kohdalle robotti keskeyttéda tydskentelyn ja tarvitsee useimmiten inmisen apua
tilanteen selvittdmiseksi. Ohjelmistorobotti on altis tydn muutoksista, tausta-
jarjestelmien péaivityksisté ja uudistuksista johtuville keskeytyksille.

Ohjelmistorobotit ovat suunniteltu kaytettavaksi
rutiininomaisten, toistuvien ja sddnnénmukaisten tehtdvien
automatisoinnissa.

Ohjelmistorobotit soveltuvat ominaisuuksiensa puolesta
erityisen hyvin kaytettdavdksi tilanteissa, jotka ovat ennalta
madriteltdvissa ja kuvattavissa eivdatka edellyta robotilta
padtoksentekokykyd.

Ohjelmistorobotilla on rajallinen kyky kasitella toiminnan aikana kohtaamiaan
virhetilanteita. Robotti voi joko keskeyttaa tydnkulun suorittamisen kokonaan
tai sivuuttaa tapahtuman jatkamalla toimintaa virheesta piittaamatta taikka
pyrkid korjaamaan virheen ennen tydn jatkamista. Virheen korjaamiseksi oh-
jelmistorobotti voi turvautua kayttdmaan sille kyseisen virhetilanteen varalta
ennalta ohjeistettua ratkaisumallia. Mikali ratkaisumalli ei tehoa, robotti ohittaa
virheen tai keskeyttdd koko toiminnan. Ohjelmistorobotin kayttd tehtévien
automatisoinnissa edellyttda valittuun sovelluskohteeseen perehtymisté ja
sen syvéllista tuntemusta. Tydntekija on ty6tehtdvansa paras asiantuntija.
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Kuinka voin
auttaa?

Kuvio 3. Yksi ohjelmistorobotiikan tyypillinen kdyttétapaus on asiakastuki, kuten
chattibotti.

Ohjelmistorobotiikkaa voidaan hyédyntda esimerkiksi tietojen raportointia,
paivittamista tai tarkistusta sisaltavissa tyétehtavissa. Edella kuvatun kaltaisia
tehtévid ilmenee erityisesti organisaatioiden talous- ja henkiléstéhallinnossa
sek& myynnissa, ja ne voivat liittyd esimerkiksi laskutukseen, tydvuorosuun-
nitteluun tai asiakastukeen (kuvio 3).

1.4 OHJELMISTOROBOTIIKAN KAYTON HYVAT JA HUONOT
PUOLET

Ohjelmistorobotiikan vaikutukset yrityk- ,,
sen toiminnalle voivat olla sek& positiivisia
ettd negatiivisia (kuvio 4) pitkalti yrityksen
valmistautumisen asteesta riippuen. Vai-
kutukset ovat usein positiivisia silloin, kun henkilést osallistuu robotiikan
kéyttdédnoton suunnitteluun ja tietd4 koko prosessin ajan, miten kayttédnotto
etenee. Negatiiviset vaikutukset tulevat esiin erityisesti silloin, kun robotiikan
kayttédnoton aikainen viestintd epaonnistuu. TAma voi aiheuttaa sekaannusta
ja epéatietoisuutta, mikd heijastuu henkildston tuntemuksiin. Huolellisella ro-

Muista! Osallisuus ja
avoin viestinta.
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botiikan kayttdédnoton suunnittelulla ja aiheeseen paneutumisella voidaan
ennakoida kehitykseen liittyvié riskeja ja varautua muutosvaikutuksiin.
Ohjelmistorobotiikan etuja ovat matala kayttéénottokynnys, tyén tarkkuus
ja keskeytymattdmyys sekd toiminnan tehokkuus. Robotin kdyttédnotto ei
edellytd kayttgjaltdan valttamatta lainkaan aiempaa ohjelmointiosaamista tai
muutoksia tietojarjestelmissa. Liséksi ohjelmistorobotti voi vapauttaa henkil®-
tyévoimaa tuottavampaan, asiantuntijaosaamista edellyttdvaan tietotyéhon ja
jouhevoittaa tybtehtavien suorittamista (ks. luku 5.4: Osaamisen johtaminen).
Ohjelmistorobotiikan kayton varjopuolena voidaan nahda rutiininomaisten
ty6tehtavien tai naihin liittyvédn osaamisen ndivettyminen, kun aiemmin ma-
nuaalisesti henkildvoimin suoritettu ty6 siirtyy teknologian tuotettavaksi. Oh-
jelmistorobotiikan saatetaan myods pelata vievan tydpaikkoja rutiininomaisten
téiden siirryttya robottitydkaverin tehtéviksi. Nain ei kuitenkaan usein ole — oh-
jelmistorobotit eivat korvaa tydvoiman tarvetta, vaan korkeintaan vapauttavat
tybaikaa kaytettavéksi toisaalle ja muokkaavat olemassa olevia tehtdvénkuvia.
Ohjelmistorobotit edellyttavat jatkuvaa yllapitoa ja toiminnan seurantaa.

Esimerkkeja ohjelmistorobotiikan
kayton hyvista ja huonoista puolista

Hyvat puolet Huonot puolet

e Matala e Tydntekijsiden rutiinitsihin
kayttéénottokynnys liittyvain osaamisen
ndivettyminen

Robotin toiminta on tarkkaa,
keskeytymdatdnté ja tehokasta % Pelko tydpaikkojen
katoamisesta

kayttgjalta aiempaa 7 3 Robotti edellyttcd jatkuvaa
ohjelmointiosaamista yllapitoa ja toiminnan
seurantaa

e
# Kayttéonotto ei edellyta
e

Kayttéonotto ei yleensa
edellytéd muutoksia
tietojarjestelmissa

Jouhevoittaa tydtehtdvien
suorittamista

®

Vapauttaa henkilétyévoimaa
asiantuntija- ja tietotyéhon

Kuvio 4. Esimerkkeja ohjelmistorobotiikan kdytén hyvistd ja huonoista puolista.

18 JAMK



LAHTEET

Burnett, S., Aggarwal, M., Modi, A. & Bhadola, S. 2018. Defining Enterprise
RPA. UiPath. Everest Group Research. Viitattu 14.3.2022. https://www.ui-
path.com/hubfs/Reports/Everest%20Group-UiPath%20-%20Defining %20
Enterprise%20RPA.pdf

CGl. 2017. Miksi hyédyntaa ohjelmistorobotiikkaa? YouTube-video 3.5.2017.
Viitattu 14.3.2022. https://www.youtube.com/watch?v=cFxg46dccNs&t=1s

Efima Oy. 2019. Robotiikan koulutusmateriaali.

Kaarlejarvi, S. 2018. Viisi faktaa ohjelmistorobotiikasta. Blogiteksti 16.2.2018.
ST-Akatemia. Viitattu 10.3.2022. https://stakatemia.fi/blogit/viisi-faktaa-ohjel-
mistorobotiikasta/

Qentinel.com. 2017. Mista ohjelmistorobotiikassa (RPA) on kysymys?
YouTube-video 17.11.2017. Viitattu 7.1.2022. https://www.youtube.com/
watch?v=3SQN_OmnDcU

Smith, M. nd. What Is Autonomous RPA? Viitattu 14.3.2022. https://www.
cio-hub.com/what-is-autonomous-rpa/

Tiala, M. 2022. Johtaja RPA & Al. Staria Oyj. Haastattelu 17.1.2022.
Tiala, M. & Oja, J. 2020. Ohjelmistorobotiikan mahdollisuudet ja taloudelli-

set hyddyt. Staria. YouTube-video Webinaarista 28.5.2020. Viitattu 7.1.2022.
https://www.youtube.com/watch?v=Sw9_mANFWF4

JAMK 19


https://www.uipath.com/hubfs/Reports/Everest%20Group-UiPath%20-%20Defining%20Enterprise%20RPA.pdf
https://www.uipath.com/hubfs/Reports/Everest%20Group-UiPath%20-%20Defining%20Enterprise%20RPA.pdf
https://www.uipath.com/hubfs/Reports/Everest%20Group-UiPath%20-%20Defining%20Enterprise%20RPA.pdf
https://www.youtube.com/watch?v=cFxq46dccNs&t=1s
https://stakatemia.fi/blogit/viisi-faktaa-ohjelmistorobotiikasta/
https://stakatemia.fi/blogit/viisi-faktaa-ohjelmistorobotiikasta/
https://www.youtube.com/watch?v=3SQN_OmnDcU
https://www.youtube.com/watch?v=3SQN_OmnDcU
https://www.cio-hub.com/what-is-autonomous-rpa/
https://www.cio-hub.com/what-is-autonomous-rpa/
https://www.youtube.com/watch?v=Sw9_mANFWF4




Ohjelmistorobotiikan valinta



2 OHJELMISTOROBOTIIKAN VALINTA

Erica Svard, Tuukka Laava, Matias Tiala (Staria), Markus Kujala & Jukka
Hakkinen (UiPath)

21 TARJOLLA OLEVAT OHJELMISTOROBOTIIKKA-ALUSTAT
JA -TOIMINTAMALLIT

Ohjelmistorobotiikan kayttéénottamiseen on markkinoilla tarjolla joukko erilai-
sia ohjelmistoratkaisuja. Yhdesté ja samasta ohjelmistoratkaisusta voi liséksi
I6ytyd useampia kéyttéversioita, joiden valilta valintaa on mahdollista tehda.
Eroja tarjolla olevien ratkaisuvaihtoehtojen kesken esiintyy ohjelmistorobottien
ominaisuuksissa, toimitustavoissa ja hinnoittelussa. Merkitsevaa ratkaisu-
valinnassa on suunnitellun vaihtoehdon soveltuvuus omiin kayttdtarpeisiin
ja -vaatimuksiin.

Kayttajan arvioitavaksi ohjelmistoratkaisua valittaessa jaa pohtia mahdolli-
seen hankintaan kaytettavissa oleva budjetti, robotiikan haluttu toimitusmalli ja
itse toteutus. Robotti voidaan harkittavasta ratkaisusta riippuen ottaa kéaytté6n
usealla tapaa. Kayttdonoton osalta on mahdollista joko se, ettd robotti asen-
netaan organisaation omaan verkkoympéaristdon sen omille p&atelaitteille tai,
ettd se operoi kolmannen osapuolen konesalista tai pilvipalvelusta kasin (SaaS
= Soft as a Service). Viimeisimmassa vaihtoehdossa ohjelmistot sijaitsevat
pilvessa, jota palveluntarjoajat yllapitavat kayttdjien puolesta. Palvelut ovat
kaytettavissa verkkoselaimen kautta. Palveluiden kayttajat eivat itse omista
ohjelmistoja, vaan heillda on kayttdoikeus ohjelmistoihin.

Organisaatio voi omien valmiuksien ja halujen mukaan tehdé ohjelmisto-
robotin kaytté6noton kokonaan itse tai turvautua ulkopuoliseen apuun. Kéyt-
té6nottoprosessien sisélldissa saattaa olla eroja palveluntarjoajista riippuen.
Liiketoiminnan tehtavien automatisoimiseksi saatavilla olevat ohjelmisto-
robotiikkaratkaisut ovat jaettavissa kaupallisiin ja avoimen lahdekoodin toteu-
tuksiin. Avoin lahdekoodi tarkoittaa, ettd ohjelmaa voidaan kehittda vapaasti,
eiké kehitysté hallinnoi yksi yritys. Erona mainittujen toteutustapojen valilla on
ohjelmistojen maksullisuus ja hyédynnettavyys.
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2.2 OHJELMISTOROBOTIIKAN ALUSTA

Markkinoilla on useita robotiikan alustatoimittajia. On suositeltavaa tehda eri
alustojen vélista vertailua ennen varsinaista alustan valintaa. Esimerkiksi For-
rester (2021) ja Gartner (2021) tekevat jatkuvasti vertailua eri ohjelmistorobo-
tiilkan alustoista. Erottavia tekij6ité eri alustojen valilld voivat olla esimerkiksi
hinta, ominaisuudet, luokittelu (avustava, itsendinen ja kognitiivinen robotiikka)
ja kehitystydkalujen visuaalisuus. Robotti tuli tdihin -projektissa on tehty oh-
jelmistorobotiikan kayttddnoton alustavertailu heti projektin alkuvaiheessa,
mink& pohjalta alustaksi/toimittajaksi valittiin UiPath. T&ss& julkaisussa esit-
telemme ohjelmistorobotin rakenteen ja komponentit UiPathin ohjelmistojen
perusrakenteen mukaisesti.

Lue lisaa

Gartner. 2021. Magic Quadrant for Robotic Process Automation
e Software 2021.
Forrester. 2021. The Forrester Wave: Robotic Process Automation,

Q12021

Ohjelmistorobotin toteuttamiseen UiPathilla tarvitaan v&hintdén kolme perus-
komponenttia. Ne ovat:

UIPATH STUDIO

UiPath Studio on ohjelmisto, jolla luodaan ohjelmistorobotille toimintaohjeet.
Téllaisia ohjeita voivat olla esimerkiksi "kopioi excelisté rivi” tai “kirjoita tieto
web-selaimen hakukenttdan” tai "hae uusista séhkdposteista kaikki, joista
I6ytyy sana ’lasku’” ja niin edelleen. Robotille voi antaa ohjeeksi lahes mita
vaan, mitd ihminenkin voisi tietokoneellaan tehda. Yhdistelemalld useita ohjeita
perakkain luodaan niin sanottu ”prosessi”. Téllaisen prosessin avulla robotti
voi esimerkiksi kasitella yrityksen sisdan tulevat laskut tai lahettdd sahko-
postilla viikoittaisen koosteen verkkosivuilta kerétyisté tuotteiden hinnoista.
(ks. UiPath Studio jarjestelmavaatimukset.)
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UIPATH ORCHESTRATOR

UiPath Orchestrator on ohjelmisto, joka toimii ikd&n kuin robottiorkesterin
kapellimestarina. Ochestrator ottaa vastaan UiPath Studiolla tehdyn prosessin
ja antaa sen robottien ajettavaksi. Orchestratorin tehtdvd on muun muassa
huolehtia, ettd prosessit kdynnistyvét ajallaan ja voivat jakaa tietoa keskendan
seka raportoida ongelmatilanteista.

UIPATH ROBOT

UiPath Robot on ohjelmisto, joka suorittaa robotin tehtévat. Naita Robotteja voi
olla yksi tai useampi. Ne suorittavat Orchestratorin niille antamia tehtavia, eli
prosesseja, jarjestyksessa. Alla olevassa kuvassa (ks. kuvio 5), jossa Studiolla
luodaan nuotit ja Orchestrator on kapellimestari, robotit ovat siis yksittaisten
instrumenttien soittajia. Yksi instrumentti voi soittaa vain yhté melodiaa kerral-
laan, ja samalla tavalla yksi robotti voi suorittaa vain yhté prosessia kerrallaan.
Perajalkeen erilaisia prosesseja voi luonnollisesti suorittaa haluamansa maaran
yhdell robotilla. (ks. UiPath Robot jéarjestelmavaatimukset.)

UiPath Platform

UiPath Studio UiPath Orchestrator UiPath Robot
Ohjelmisto, jossa Ottaa vastaan Ohjelmisto, joka
luodaan robotille toimintaohjeet ja tekee annettuja

toimintaohjeet. jakaa robotille. tehtavia.

Toiminta

Kayttéonotto

Iy, kg SN ¢
§ Prosessien Valvonta ‘
jakaminen
Vi A
, Virtuaalisen Tehtévien
tyovoiman hallinta . N
= —— suorittaminen
ja analysointi

Kuvio 5. UiPathin ohjelmistojen perusrakenne

Prosessien

digitalisointi

Naiden kolmen peruskomponentin lisksi UiPath on kehittanyt suuren maéaran
tybkaluja helpottaakseen automaatioprojektien lapivientiad. Tata automaatio-
ohjelmistojen tydkalupakkia UiPath kutsuu nimelld UiPath Platform, ja se si-
saltad tyokaluja robottien suunniteluun, ajamiseen, valvontaan sekd ihmisen
ja robotin vuorovaikutukseen.
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Lisatietoja muista UiPathin tyékaluista www.uipath.com

2.3 OHJELMISTOROBOTIN KAYTTOYMPARISTO

Ohjelmistorobotti on tietokoneohjelmisto eiké fyysinen robotti. Siita huoli-
matta ohjelmistorobotilla taytyy olla kdytdéssdan ymparistd, jossa se pystyy
suorittamaan sille opetetut tehtavat hallitusti. Tama ymparistd vastaa kay-
tdnndssa ihmisen kayttdmaa tybasemaa, joka sisdltaa: kayttdjarjestelman,
ty6tehtavien vaatimat ohjelmistot ja tarpeelliset kayttdoikeudet tarvittaviin
jarjestelmiin sekd paasyn suoritettavan tehtdvan kannalta oleellisiin tiedos-
tosijainteihin. K&ytadnndssa ohjelmistorobotti voi siis toimia suoraan asian-
tuntijan tydasemalla, erilliselld ohjelmistorobotille varatulla tydasemalla tai
taysin erillisella virtuaalipalvelimella konesalissa tai pilvessa. Ohjelmistorobotin
ymparistdn kayttdjarjestelméand voidaan kayttda monipuolisesti esimerkiksi
Windows-tuoteperheen tydasema- sekd palvelinkéyttojarjestelmia.

Ohjelmistorobotin ymparistédn on asennettava kaikki suoritettavien pro-
sessien kannalta tarvittavat ohjelmistot, verkkolevy-yhteydet ja ympéarist6-
asetukset. Liséksi ohjelmistorobotin kdytdssé on oltava tarvittavilla oikeuksilla
varustetut kayttdjatunnukset prosessien kannalta tarvittaviin jarjestelmiin. Hy-
vana kaytantdna on pyrkié rajaamaan ohjelmistorobotin kayttdmien kayttéja-
tunnuksien oikeudet kattamaan kaikki prosessin suorittamiseen tarvittavat
toiminnallisuudet.

Ympéristd, jossa ohjelmistorobotti koulutetaan, voi olla sama ympéristd
kuin missa ohjelmistorobotti suorittaa sille koulutettua tehtavaa. Usein on kui-
tenkin hyva varata ohjelmistorobotin kouluttamiseen erillinen kehitysymparisto,
jossa ohjelmistorobotin koulutus suoritetaan. Kehitysymparistdsta valmis tydn-
kulku voidaan siirtda tuotantoympéristé6n, missé ohjelmistorobotti suorittaa
tehtdvia. Ohjelmistorobotin kouluttaminen suoritetaan usein etaty6poyta-
yhteyksia kayttaen (kuvio 6).
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Kuvio 6. Erillinen kehitysympdristéesimerkki ohjelmistorobotin kouluttamiseen

Vinkki!

Tadmdn mahdollistaminen vaatii Microsoft-ympdristéssé Remote

Desktop -ominaisuuksien padlle kytkemisen sekd palomuuriin tehtdvien
yhteyksien avaamisen kehittgjdlle. (ks. ohjeet Microsoft Remote
Desktop.)
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3 OHJELMISTOROBOTIIKAN KAYTTOONOTTO

Veli-Matti Hakkinen, Viivi Kaartinen & Henna-Riikka Markkio

3.1 ROBOTIIKAN KAYTTOKOHTEIDEN TUNNISTAMINEN

Ohjelmistorobotit, niin kuin robotit yleisemminkin, ovat suunniteltu toteutta-
maan rutiininomaisia tehtavia. Siksi ohjelmistorobotille annettavan tyétehtavan
tulee olla selkeésti ja yksiselitteisesti maaritetty. Jotta robotti voisi toimia suun-
nitellusti, on automatisoitavan prosessin oltava joko jo valmiiksi sdhkoisessa
muodossa tai muutettavissa sellaiseksi. Rutiiniluonteisia ohjelmistorobotiikan
tehtdvié ja prosessin osia I6ytyy helpommin, kun prosessin ja siind k&siteltavan
tiedon tuntee riittdvan hyvin (kuvio 7).

Tyontekija

Vapautunut tyéaika

oY

Analysointi

'_~'-L—$—> Tehtaven
< R EEE -

010

To

Liitetyn Extfel . 'I:ieioj.en Vaatiiko
dokumentin kirjaaminen
avaaminen jarjestelmadan

Sahkopostin

lukeminen analysointia?

‘o A

Kuvio 7. Esimerkki tunnistetusta kéyttékohteesta: Ohjelmistorobotiikalla automatisoitu
ostolaskujen késittelyprosessi.

Mita rutiininomaisempi ty6osuus, sita todennakéisemmin sen voi siirtda
ohjelmistorobotiikan tehtévaksi. P4alta pdin moni tydvaihe saattaa vaikut-
taa yksinkertaisemmalta, kuin mitéd se on. Kayttékohteiden tunnistamiseen
kannattaakin osallistaa sellaisia tydntekijoitd, jotka ovat kyseisen prosessin
ja tehtavien asiantuntijoita.
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Kayttokohteiden arvioinnissa on hyva huomioida
yhteys strategiaan ja saada henkilostoé osallistumaan
kdyttokohteiden arvioitiin.

Ohjelmistorobotiikan kdyttdkohteita voidaan tunnistaa kartoittamalla auto-
matisoinnin soveltuvuuskriteereita vastaavia prosesseja. Kayttdkohteiden
arvioinnissa kannattaa huomioida muun muassa seuraavia asioita:

tieto on sahkodisessa muodossa

tieto on rakenteellista

e suoritus on sadantdpohjaista ja usein toistuvaa
lopputulos on ennustettava.

Kaytanndssé vaihtoehtoisia tyétapoja ja menetelmia ohjelmistorobotiikan kayt-
tokohteen tunnistamiseen I6ytyy paljonkin. Samoin myds ohjelmistorobotiikan
tasoja seké toteutustekniikoita on runsaasti. Ohjelmistorobotille voidaan siirtda
koko prosessi tai vain osa siita.

Mit& osia sinun tyo-
tehtavistdsi voisi antaa

ohjelmistorobotin
tehtavaksi?

3.2 ROBOTIIKAN SOVELLUSKOHTEEN VALINTA

Kun sovellettavia kohteita on |8ydetty, voidaan aloittaa sovelluskohteiden ver-
tailu valintapdattksen helpottamiseksi. Tassé vaiheessa kannattaa kiinnittaa
huomiota niin hydtynakékulmiin kuin ohjelmistorobotiikan kaytettavyyteen.
Yksi tapa vertailla eri sovelluskohteita keskendan on asettaa ne valintamat-
riisiin. Tassa julkaisussa esitelty valintamatriisi on kehitetty Robotti tuli téihin
-projektin kokemuksia hyddyntéen. Sen pohjana on kaytetty Efiman (2019)
priorisointimatriisia. Siind vertaillaan pystyakselilla robotisoinnista saatavia
hyoétyja ja vaaka-akselilla robotisoinnin helppoutta (ks. kuvio 8). Matriisi on
selvapiirteinen tybkalu robotiikan sovelluskohteen valintaan, jos kohteita on
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onnistuttu rajaamaan siten, ettd ne ovat kesken&an vertailtavissa. Hyodyt,
joita robotisoinnilla haetaan, voivat olla esimerkiksi:

e tydajan sdastda

¢ kokonaisprosessin yksinkertaistamista
¢ tietosuojan parantamista

¢ virheiden ma&ran minimoimista

e tydhyvinvoinnin lisddmista

¢ yleista tydn tehostamista

¢ tydturvallisuuden lisdamista jne.

Hyodtynakdkulmiksi kannattaa nostaa sellaisia asioita, jotka ovat yrityksen stra-

tegian toteutumisen kannalta olennaisia. Ndma asiat ovat my6s niité, joita
ohjelmistorobotiikan kayttéonoton yhteydessa olisi hyva mitata.

Lue lisaa sopivien mittareiden mdadrittamisestd luvusta:

Ohjelmistorobotiikan tuottaman lisdarvon mittaaminen.

Matriisin toisena ulottuvuutena (vaaka-akseli) on robotisoinnin helppouden
madarittdminen. Kokonaistoteutus saattaa muodostua hyvinkin kompleksiseksi,
jos kayttékohteen robotisointi vaatii esimerkiksi tietojen siirtoa usean tieto-
jarjestelman valilla. Helppouden maérittdminen voi muuttua myds sen mukaan,
millaiset valmiudet (osaaminen) yritykselld on toteuttaa robotisointia ja mitka
ovat sen kaytdssa olevat resurssit. On syyta pohtia, tehdaénké robotisointi
kokonaan ostopalveluna vai onko tarkoitus toteuttaa se osittain tai taysin
yrityksen omilla henkildstoresursseilla. Helppouden maarittaminen tarkemmin
ennen matriisin kdyttd& on suotavaa, jotta vertailutuloksesta saadaan kéytet-
tavampi. Helppouteen kytkeytyvat my6s kustannukset, joten kannattaa pyrkia
vertailemaan kustannuksiltaan samansuuruisia kohteita keskendan.
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Valintamatriisi
Esimerkki

| ..
-~
k4

..|6‘
. 1
-

Robotisoinnin helppous

Sovelluskohteet:

1. Tydaikakirjausten tarkastaminen
2. Ostolaskujen kdsittely

3. Tiliinnit

4. Salasanan vaihto

5. Tunnukset uudelle tyontekijalle
6. ...

Hyétypotentiaali

v

Kuvio 8. Valintamatriisi auttaa sopivan sovelluskohteen valinnassa (mukaillen Efiman
2019 priorisointimatriisia).

Paras ohjelmistorobotiikan sovelluskohde on se, josta saadaan suurimmat
hyddyt ja, jonka toteutettavuus on kokonaisuudessaan kannattavinta (kustan-
nukset/saastot, resurssit, osaaminen). Taman tapauskohtaisessa tulkinnassa
tarvitaan prosessin, jarjestelmien ja toteutusvaihtoehtojen seka strategian
tuntemusta.

Priorisoinnin perusteet on hyva kaydd keskustellen lapi
henkiloston kanssa, jotta koko henkilosté ymmadartdaa valinnan
perustelut ja osaa jatkossa hahmottaa uusia automaation/
robotiikan mahdollisuuksia tyéssadn.
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3.3 ROBOTISOITAVAN PROSESSIN KUVAAMINEN

Prosessien kehittdminen voidaan ndhdé osana organisaation suunnittelua ja
kehittdmista. Taustalla prosessien kehittdmisessa ovat organisaation visio,
strategia ja toimintaperiaatteet. Prosessien kuvaamiselle syntyy tarve myods
ohjelmistorobotiikan tarpeista. Yksittdinen ohjelmistorobotiikan kayttékohde
saattaa vaikuttaa aluksi hyvinkin yksinkertaiselta ja selvélta. Kuitenkin robo-
tisoitavan sovelluskohteen valinnan tai vaatimusmaarittelyjen ndkdkulmasta
on tarpeellista toteuttaa myds selked prosessikuvaus — erityisesti silloin, kun
kohteen robotisointiin osallistuu useampia toimijoita. Nain v&arinkasitysten ja
tietokatkosten riskit minimoidaan.

Prosessikuvaus toimii kokonaisymmarryksen jasentdjana ja graafisesti
toteutettuna tuo konkreettisesti esille prosessin kulun ja nyanssit. Jalkikateen
prosessikuvausta voidaan kayttda muun muassa perehdytykseen ja koulu-
tukseen. Tassa alaluvussa lahteena on kaytetty Julkisen hallinnon suositusta
152 (Prosessien kuvaaminen 2012). Alakohtaisesti ja yrityskohtaisesti on kui-
tenkin paljon erilaisia kaytanteitd. Organisaation sisélla tai toimialoittain on
hyva yrittd4 vakiinnuttaa samoja kéyténteita prosessien kuvaamiseen, jotta
vaarinkasityksilté valtyttaisiin. Siksi erilaisten suositusten ja standardien hyo-
dyntdminen prosessien kuvaamisessa on suositeltavaa.

Taustalla prosessien kehittdmisessa on organisaation visio,
strategia ja toimintaperiaatteet.

Prosessikuvauksia on hyvin monen tasoisia yksityiskohtaisuuden ja tarkkuu-
den suhteen. Yleiskuvan saaminen ja padtason ymmarrys on usein riittéva taso
moneen tarkoitukseen, mutta esimerkiksi kohteen vaatimusmaérittelyja tehta-
essé ja teknistd haastavuutta sekd hintaa méariteltdessa prosessikuvauksen
on hyva olla mahdollisimman yksityiskohtainen. Robotti tuli téihin -projektissa
on kaytetty esimerkkitapauksena kuvausta ostolaskujen kasittelyprosessista
(kuvio 9).

Tutustu my6s: Ohjelmistorobotiikan tydpajoista pilotteihin
-blogitekstiin (jamk.fi/rtt).
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Esimerkkitapaus
Ostolaskun kdsittely

Laskun kasittelija
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Kirjanpitdja Projektipddillikko
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Laskun vienti
jarjestelmadn
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Toimittajan
perustaminen

v

Laskun tietojen
tarkistaminen
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Kuvio 9. Esimerkkitapaus prosessikuvauksesta: ostolaskujen kasittely (mukaillen JHS
152)
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Julkisen hallinnon suosituksessa numero 152 (Prosessien kuvaaminen 2012)
on esitetty erilaisia kuvausdokumentteja, joilla voidaan kuvata prosessia eri
tarkkuuksia kayttaen ja prosessin eri rajapintoja korostaen: prosessikuvauk-
sia voidaan tehda esimerkiksi prosessihierarkian, toimintojen, suorittajien tai
tybvaiheiden nékdkulmista. Myds sopiva kuvaustaso voi maéaraytya kohteen
luonteen mukaan. Kompleksisuus ja laajuus voivat vaatia kokonaisuuden
kuvaamista usealla tasolla. Dokumenttien kuvaaminen, paivitys ja yllapito
vaativat usein huomattavaa tyépanosta, mika on hyva huomioida robotiikan
kayttéonoton suunnittelussa.

Ota huomioon prosessikuvauksia tehtdessa:

prosessihierarkia
prosessin toiminnot
prosessin suorittajat
tyovaiheet
kuvaustaso
dokumentointi.

3.4 VAATIMUSTEN MAARITTELY

Onnistunut vaatimusmaarittely on keskeista ohjelmistorobotiikan kayttéon-
otossa. Silla saadaan robotiikan tilaaja ja toimittaja ymmartdmaan roboti-
soinnin tavoite mahdollisimman samalla tavalla. Hyvin tehty ja onnistunut
vaatimusten méaérittely luo myds mahdollisuuden mitattaviin tuloksiin. Mitta-
rointia on tassa julkaisussa kasitelty laajemmin luvussa 4: Ohjelmistorobotiikan
tuottaman lisdarvon mittaaminen.

Vaatimusten maarittelyyn on eri toimialoilla erilaisia kdytanteita ja ohjeita.
Seuraavassa avataan vaatimusmaarittelykayténteitd yhden esimerkkilahteen
kdytantein (Julkisen hallinnon suositukset JHS 173 ICT-palvelujen kehitta-
minen: Vaatimusmaarittely 2018). Siind aihe kasitelladn seuraavin otsikoin:

0 Vaatimusryhmat ja niiden hierarkia
¢ toimintalahtdiset vaatimukset
e kayttajavaatimukset
¢ jarjestelman toiminnalliset ja ei-toiminnalliset vaatimukset
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e Vaatimusten maérittelyn vaiheet
¢ valmistautuminen vaatimusten maarittelyyn
- tavoitteiden tdsmentédminen
- vaatimusten méaérittelyn I&piviennin suunnittelu
e vaatimusten méaarittelyn tuottaminen
- tarpeiden tdsmentadminen ja analysointi
- vaatimusten priorisointi
¢ vaatimusten maarittelyn hyvaksyminen
- vaatimusten katselmointi
- vaatimusten hyvéksyminen

e Hyvéan vaatimusilmaisun kriteerit
e vaatimusilmaisun rakenne
e vaatimuksen laadun tunnusmerkit

o Vaatimusluettelo
o Kayttétapausmalli

Vaatimusilmaisun rakenne Robotti tuli tdihin -projektissa kéytetyn ostolasku-
prosessin esimerkin mukaan:

1. Tekija (subjekti) Ohjelmistorobotin

2. Toiminta, teko on voitava lukea

3. Toiminnan kohde sdhkdpostiin pdf-tiedostoformaatissa
(objekti) saapuneita verkkolaskuja

4. Toiminnan rajoitus/

o 30 sekunnin suoritusajassa
suoritusarvo

Kuvio 10. Vaatimusilmaisun rakenne (mukaillen JHS 173 ICT-palvelujen kehittdminen:
Vaatimusmadrittely).
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Selkeiden mitattavissa olevien suoritusarvojen méadérittely on tarkeéa, jotta
voidaan arvioida toimiiko robotti vaatimusten mukaisesti. Keskeista vaati-
musmaarittelyd tehtdessa on purkaa prosessi riittdvan moneen yksittaiseen
mitattavissa olevaan vaatimukseen. Tama pilkkominen pienempiin, parem-
min hallittaviin osakokonaisuuksiin, helpottaa seka itse projektoinnissa etta
vaatimusten mukaisuuden osoittamisessa. Kokonaisuuden hahmottaminen
jo projektin alkuvaiheessa on toki haasteellinen tehtéva, kun pitéisi pystya
arvioimaan esimerkiksi jarjestelméarajapintojen tydllistédvyys. Monimutkaisem-
pien ja laajempien kohteiden vaatimusmaarittelyssa onkin hyva hyédyntaa
ohjelmistosuunnittelun ammattilaisia.

3.5 ROBOTIIKAN PILOTOINTI JA KAYTTOONOTTO

Robotiikan kayttdonottoon liittyy paljon avoimia kysymyksid. Robotiikka on
aina investointi. Hyvin helposti robotiikan toimintaympaéristé on kompleksi-
sempi kuin ensivaikutelman perusteella saattaisi olettaa. Jos ohjelmistorobo-
tiikka ei kuulu yrityksen ydintoimintoihin, niin jarkeva — ja usein myds hintava
—vaihtoehto on paatya ulkopuolelta ostettuun kokonaistoimitukseen. Tallaisen
investoinnin taydellista ulkoistamista ei kuitenkaan voi tehd&, koska tilaajan
tulee osallistua ainakin vaatimusmaarittelyyn.

Erilaiset kokeilut, pilotoinnit ja testaukset ovat térkeita elementtejé pohjus-
tamaan investointipdatésta. Parhaimmillaan pilotointi antaa valmiit suunnitel-
mat varsinaisen tai lopullisen kaytté6noton tekemiseen. Pilotointi on voitava
tehda tuotantoa pysayttaméatta. Talloin Kiitollisimpia kohteita ovat sellaiset
prosessit, joilla ei ole suoraa ja valiténta vaikutusta tuotantoon.

Erillinen pilotointi, joita Robotti tuli t6ihin -projektissakin on tehty, tar-
joaa yritykselle mahdollisuuden kokeilla ohjelmistorobotiikkaa pienemmalla
riskilld kuin tekemalla suora investointi. Mikali yrityksen ei ole mahdollista
tehdé pilotointia itsenéisesti esimerkiksi osaamis- tai resurssivajeen takia,
niin silloin olisi hyva hyédyntaa ulkopuolisia asiantuntijapalveluita. Pilotoin-
nissa yritys hyétyy muun muassa asiantuntijaverkostosta, mahdollisista
laitteisto- ja ohjelmistolainauksista, mahdollisista koulutuksista, kokemusten
vaihtamisista ja yhdessa tekemisesta. Parhaimmillaan tdma johtaa siihen,
ettd pilotoinnilla voidaan alustavasti todentaa robotisoinnin tuomat edut
hyvinkin keveilla kustannuksilla. Pilotointi kannattaa tehd4, silld kokeilu ei
tavallisesti vaadi lopullista sitoumusta varsinaiseen robotiikan hankintaan
(Efima 2020). Pilotin valossa lopullisen ja pysyvan ohjelmistorobotiikkain-
vestoinnin tekeminen on yritykselle helpompaa ja kustannustehokkaampaa.
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7 VAIHETTA ROBOTIIKAN KAYTTOONOTTOON

Kuten edella on kayty jo lapi, robotiikan kayttddnottoon liittyvat olennaisesti
robotisoitavan kohteen tunnistaminen, prosessin ja siihen liittyvien eri vaihei-
den kuvaaminen seka vaatimusten maarittely. Robotti tuli tdihin -projektissa
on laadittu seitsemén vaihetta sisaltéva robotiikan kayttddnoton malli (kuvio
11), mink& mukaan projektiin osallistuvien palvelualan yritysten kanssa edettiin
ohjelmistorobotiikan kayttéénotossa. Jamkin asiantuntijat tarjosivat yrityksille
sparrausta ja tukea jokaisessa vaiheessa koko kayttédnottoprosessin ajan.
Ensimmaéisessa vaiheessa, TUNNISTAMINEN, keskityttiin robotisoitavien koh-
teiden tunnistamiseen alkukartoituskyselyn ja sitd seuranneen tulosten lapi
kaynnin mydta. Tama tehtiin yrityskohtaisesti.

Toisessa vaiheessa, VALINTA, kartoitettiin yhteisty6ssa osallistuvien yritys-
ten edustajien ja projektin asiantuntijoiden kanssa toimintaa parhaiten palvele-
via robotisoitavia sovelluskohteita. Tdmé&n vaiheen tarkoituksena oli syventaa
késitysta siitd, mihin kaikkeen robotiikkaa voidaan hy6dyntaa. Valinta-vai-
heessa on hyva huomioida robotiikan strategiset hyédyt koko liiketoiminnalle
ja arvioida valintakriteereit strategian ndkékulmasta. Sovelluskohteen valinta
kannattaa tédssa vaiheessa tehdé alustavasti ja lopullinen paatés sinetdida
vasta prosessien kuvaamisen ja maarittelyn myoéta.

Valintaa seurasi KUVAAMINEN-vaihe. Siind kuvattiin robotiikan tarkoituk-
senmukaista kayttéa paivittaistoiminnassa henkildstén osallisuus huomioiden.
Kuvaaminen-vaiheessa harjoiteltiin prosessien kuvaamista Julkisen hallinnon
tietohallinnon neuvottelukunnan JHS 152-suosituksen mukaisesti. Ldhtékoh-
tana prosessien kuvaamiselle pidettiin tunnistamisvaiheen alkukartoitusta ja
nykytilan tunnistamista. Tahan vaiheeseen siséltyi myds tulevaisuuden huo-
mioiminen: minkalaista toiminta tulee olemaan robotiikan kayttéénoton jal-
keen? Prosessien kuvaamista on avattu tarkemmin alaluvussa 3.4: Prosessien
kuvaaminen.

MAARITTELY-vaiheessa méériteltiin robotiikan kéyttéénottoon liittyvia toi-
minallisia vaatimuksia, joita ovat esimerkiksi jarjestelma- ja kayttdjavaatimuk-
set. Maarittelya on kuvattu tarkemmin alaluvussa 3.3: Vaatimusten maarittely.
My®ds vaatimusten méaérittelyssa on térkedé osallistaa henkildstd ja harjoitella
méaarittelya esimerkiksi JHS 173 -suosituksen mukaisesti. Maérittelyvaihe kyt-
keytyy tyéhyvinvointiin, koska yleensa robotin kayttédnotolla on vaikutuksia
tydhdn ja sen kuormittavuuteen.

HANKINTA-vaiheessa tutustuttiin erilaisiin robotiikan hankintamalleihin ja
alustaratkaisuihin. TAma vaihe sisaltda ohjelmistorobotiikan toimittajan valin-
nan, jos yrityksella ei ole osaamista omasta takaa. Hankintavertailua kannattaa
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tehd& - eri palveluntarjoajien toimitussisallét ja hinnat poikkeavat suuresti
toisistaan.

Robotti tuli téihin -projektissa edeltavia viitta vaihetta seurasi PILOTOINTI-
vaihe. Pilotointi edeltda varsinaista robotiikan kéyttéonottoa. Siina testataan
(ohjelmisto)robottia ja sen toimivuutta testi- ja kehitysymparistdssa. Robotti
tuli téihin -projektissa yrityskohtaisissa piloteissa tehtiin niin sanottuja testiajoja
robotin toimivuuden varmistamiseksi. Pilottien seurauksena yrityksille kirkastui
robotin toimintavarmuus ja se, miten ja millaisia virheita robotti kohtasi.

Usein hyvdnda ohjenuorana voidaan pitdd niin sanottua
80/20-sadantod. Robotti pystyy ihanteellisessa tilanteessa
suorittamaan noin 80 % sille madritellyista tehtdavista/
toiminnoista. Loput, noin 20 %, vaativat edelleen ihmisen
tyopanosta, kuten tietojen tarkastamista ja korjaamista
robotille oikeaan muotoon (Toivonen & Tiala 2021.)

Viimeisend vaiheena Robotti tuli tdihin -projektin kayttédnotossa oli ANALY-
SOINTI. Téssa vaiheessa pilotista kerdtdén palautetta ja sita arvioidaan eri
mittareiden avulla. Projektissa arviointi tehtiin keradmalla yrityksiltd vapaa-
muotoista palautetta piloteista. Lisaksi toistettiin alkukartoitusta (Tunnistami-
nen-vaihe) vastaava kysely. Analysoinnin tarkoitus on toimia apuna paatéksen-
teossa - ottaako yritys kayttdon robotiikkaa ja, onko joitain muutoksia tehtava
ennen kayttdéonottoa.

Jokaisen vaiheen aikana ja niiden vélissa tarjottiin yrityksille mahdollisuutta
yrityskohtaiseen sparraukseen. Yrityksiin pidettiin myoés yhteytta ja tiedustel-
tiin k&yttddnoton edistymisesta. Kayttddnoton aikainen tuki ja viestinta ovat
olennaisia asioita onnistuneessa robotiikan kayttéénotossa.
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. Sparrausta ja

TUNNISTAMINEN yhteydenpitoa

VALINTA

KUVAAMINEN

MAARITTELY

HANKINTA

PILOTOINTI

ANALYSOINTI

Kuvio 11. Robotti tuli t6ihin -projektin seitseman askelta robotiikan kayttéénottoon

Lue lisd& Robotiikan kdyttéénoton vaiheista "Robotti tuli téihin:
@ ohjelmistorobotiikan tyépajoista pilotteihin” -blogista (2020,

jamk.fi/rtt).
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D Checklist

Ohjelmistorobotiikan kéayttéénotto

Robotti tuli tdihin -projektissa on laadittu muistilista eli checklist helpotta-
maan ohjelmistorobotiikan kayttéénottoa yrityksissa. Robotiikan kayttéon-
oton voidaan ajatella olevan oma kehitysprojektinsa. Checklist on laadittu
tastad ndkdkulmasta ja sitd suositellaan kaytettdvan koko kehitysprojektin
ajan. Checklistin laadinnassa on hyédynnetty Robotti tuli tihin -projektin
ohjelmistorobotiikan kayttdonottopiloteista saatuja kokemuksia.

88 Léhtskohdat kehitysprojektille

O Vastuuhenkildn ja sopivan tydparin/tiimin maérittdminen on tehty.
Vastuuhenkild toimii mahdollisen robotiikan toimittajan suuntaan seka
vastaa sisdisesti projektin etenemisesta ja viestinnasta.

[0 Tarve ulkoisen asiantuntijaosaamisen hyédyntamiselle on arvioitu
(esim. projektin kdynnistdmisen tuki, tekninen toimittaja, it-tuki,
prosessien kuvaaminen).

[0 Avoin keskustelu robotisaation tavoitteista ja tarpeellisuudesta
liketoiminnan, strategian ja tyéhyvinvoinnin ndkékulmista on kéyty.

O Suunnitelma alustavasta aikataulusta ja resursseista on tehty.

[0 Kehitysprojektista on viestitty avoimesti yrityksen sisélla.
Viestintdsuunnitelma kehitysprojektille on laadittu.

O Suunnitelma henkildstdn osallistamisesta kehitysprojektiin ja sen
valmisteluun on tehty.
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}) Pilotoinnin valmistelu

O Ohjelmistorobotiikan kayttdkohteita on tunnistettu.

O Ohjelmistorobotiikan kayttokohteita on vertailtu ja arvioitu eri
nakokulmista.

O Ohjelmistorobotiikan sovelluskohde on valittu.

O Automatisoitava prosessi on kuvattu nykymuodossa seka
kayttéonoton jalkeisessa tilassa.

[0 Mahdollisia riskeja on tunnistettu ja niiden seurauksia arvioitu.
[0 Turvallisuusvaatimukset on tarvittaessa maaritelty.
O Ohjelmistorobotin mittarit on maaritelty (esim. BSC-mallin mukaisesti).

O Ohjelmistorobotin kdyttddnoton vaatimuksia on maéritelty (maéralliset
ja laadulliset vaatimukset) ja ne on priorisoitu.

[0 Ohjelmistorobotin kayttétapauskuvaus on laadittu.

[0 Ohjelmistorobotin alustoja ja toimittajia on vertailtu.

% Pilotoinnin toteutus

O Ohjelmistorobotin alusta ja toimittaja ovat valittu.
O Toteutuksen yhteistydsta toimittajan/toimittajien kanssa on sovittu.
O Ohjelmistorobotin kayttdymparistd on valmisteltu.

[0 Mahdolliset ohjelmistoasennukset on suoritettu ja ohjelmistorobotin
oikeudet (esim. kayttdjatunnukset) on varmistettu.

O Ohjelmistorobotti on ohjelmoitu.

> > P>
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[ Ohjelmistorobotit on asennettu.
[ Pilottiajo on tehty.

[0 Prosessin ja/tai ohjelmistorobotin virheet on korjattu pilottiajon
pohjalta.

O Pilotoinnin jélkianalyysi on tehty.
O Ohjelmistorobotin tuotantokayttédnotosta on péatetty.

[ Pilotista on viestitty avoimesti henkildstdlle viestintdsuunnitelman
mukaisesti.

/{é}\ Pilotoinnin jalkityst ja paatos
T/

kayttoonotosta

[ Pilotoinnista saadut kokemukset on koottu ja analysoitu.

[0 Ohjelmistorobotiikan kayttéénoton vaikutuksia on arvioitu eri
nékdkulmista (esim. tyéhyvinvointi, tuottavuus, riskien hallinta).

[0 P&aatos robotiikan kayttoonotosta (esim. lisenssin hankkiminen) on
tehty.

O Sopimus robotiikan hankinnasta on tehty ja yksityiskohdista sovittu
toimittajan kanssa.

[0 Robotiikan kayttédnoton valinnasta on tiedotettu henkilostéa ja
kayttéonoton vaikutuksista on avoimesti keskusteltu tydyhteiséssa.

O Pilotoinnin kokemusten ja lisdéntyneen robotiikkatietoisuuden myéta
robotiikan hyddyntédmisen skaalaussuunnitelma on tehty (esim. 5-vuotis
—suunnitelma eri toiminnoissa).
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4 OHJELMISTOROBOTIIKAN TUOTTAMAN
LISAARVON MITTAAMINEN

Matti Mieskolainen, Henna-Riikka Markkio & Viivi Kaartinen

4.1 LISAARVOA MITTAAMALLA

Nykyaikana ja tulevaisuudessa yrityksiin kohdistuu merkittédvasti robotisaation
tuomia lisdarvon odotuksia. Mittaaminen ja mittaristo liittyvat oleellisena osana
robotiikan tuottaman arvon seka tuotetun lisdarvon havainnointiin. N&ita arvoja
seuraamalla voidaan osoittaa, onko paasty siihen tavoitteeseen, joka robotille
madriteltiin 1ahtodtilanteessa. Ohjelmistorobotiikan vaikutusten arvioimiseksi
on tarkea4 tarkastella tulevaa muutosta mahdollisimman kokonaisvaltaisesti
strategiset tavoitteet huomioiden.

Nykyaéan iso osa kaikesta yrityksen toiminnasta on mitattavissa kohtuul-
lisella tydmé&aralla. Muuttuvassa ja tiukentuvassa kilpailussa on hyva maa-
rittdd toimintaa ohjaavia mittareita sopivan kattavasti yrityksen keskeisiin
ydinprosesseihin. Jotta ydinprosessien mittaaminen ja optimaalinen ohjaus
onnistuisi, olisi samalla hyvé tunnistaa prosessien syy-seuraussuhteet. ltse
paatds mittareiden valinnasta, asettamisesta ja niiden aktiivisesta kaytdsta
yritystoiminnan arkiseen ohjaamiseen tulee tehda strategisena péattksena,
kuten myds yrityksen ydinprosessien valinnatkin.

4.2 MITATTAVAT MENESTYSTEKIJAT

Yrityksen menestystekijit on syyté tunnistaa mittareita suunniteltaessa. Me-
nestystekijat tulee 16ytya juuri niisté valituista ydinprosesseista, joita tullaan
mittaamaan ja ohjaamaan tavoitteellisesti. Mittareiden kohteita suunniteltaessa
voidaan kayttaa esimerkiksi BSC- eli Balanced Scorecard -jaottelua (kuvio 12)
toimialasta riippumatta. Balanced Scorecard (BSC) eli tasapainotettu tulos-
kortti on David Nortonin ja Robert Kaplanin USA:ssa vuonna 1992 kehittdama
suorituskykymittaristo ja strategisen johtamisen tyokalu. BSC mahdollistaa
yritystoiminnan seuraamisen, tavoitteiden asettamisen ja strategian viestinnén
koko tydyhteisélle (Kaplan ja Norton 1992). Tassé julkaisussa keskitytdan
BSC:n kasittelyyn robotiikan kayttéonoton nakdkulmasta.
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Asiakasnakdkulma keskittyy asiakassuhteisiin ja niiden mittaamiseen ase-
tetun tavoitteen mukaisesti. Prosessindkdkulmassa tarkastelun ja mittaamisen
kohteena ovat yrityksen siséiset prosessit. Taloudelliset tavoitteet ja mittarit
sisaltyvat taloudelliseen nakdkulmaan. Oppimisen ja kasvun osalta tarkas-
telussa voi olla esimerkiksi se, millaista osaamista tulee yllapitda ja miten
yrityksen henkiléston osaamisen pitaa kehittya ja muuttua, jotta toiminta on
vision ja strategian mukaista. Yrityksen strategiset tavoitteet mééarittavat sen,
mitd asioita mistakin ndkdkulmasta kannattaa mitata ja ohjata. Tavoitteena
on saada tasapainoinen kokonaisuus edella mainittujen neljan nédkdkulman
ja niiden mittareiden seka strategian ja vision valilla. (Pellinen 2005, 180-183;
Kytold 2020.)

Prosessi-
nakdkulma

Taloudellinen
ndkdkulma

Asiakas- VISIO JA
ndkoékulma STRATEGIA

Oppimisen
ja kasvun
ndkékulma

7
1o p9)

¥\
Lyy W

Kuvio 12. BSC-malli, “nelilehtiapila” (mukaillen Kaplan & Norton 1992)
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BALANCED SCORECARDIN ELI TASAPAINOTETUN TULOSKORTIN NELJA
MITTARIKENTTAA MUKAILLEN KYTOLAA (2020)

1. Talousmittarit

Talousasioiden mittaaminen, seuranta ja ohjaus ovat toimivan yrityksen kes-
keisié funktioita. Niiden syy-seuraussuhteiden reaaliaikainen havainnointi ja
prosessien ohjaus eivat kuitenkaan ole mahdollisia ilman reaaliaikaisia, toimivia
ja luotettavia talousmittareita.

Talousmittareina voidaan kéyttda esimerkiksi:

¢ tydtehtavan suorittamiseen kdytettya aikaa (tydaikakirjauksiin kaytetty
aika, laskutukseen kaytetty aika)

e liikevaihtoa ja sen kasvua (€/%)

¢ myyntia ja sen kasvua (€/%)

e sidotun oman padoman tuottoa.

2. Asiaokasmittarit

Asiakasmittareilla pyritd&n varmistamaan ja kehittdmaan asiakastyytyvai-
syytta tuotteiden ja palvelujen myynnissa. Asiakasodotusten tunnistamiseen
ja varmistamiseen on hyva olla jatkuva mittausprosessi kaikissa asiakkaan
palvelupolun vaiheissa.

Asiakasmittareina voidaan kayttda esimerkiksi:

¢ asiakastyytyvaisyytta

e asiakaspysyvyytta

® uusien asiakkaiden maaraa

¢ yhteydenottoja asiakkaisiin

¢ asiakaspalvelun tavoiteaikaa

¢ asiakkaiden kanssa yhteiskehitettyjen palveluiden ja/tai tuotteiden
maéraa.

3. Prosessimittarit

Prosessimittarit kohdennetaan yrityksen keskeisimpiin niin sanottuihin ydin-
prosesseihin mittaamaan niiden tehokkuutta ja virheettomyytta. Prosesseja
on useita. Mittaamisen yhteydessa on hyva tiedostaa prosessien merkitys
yrityksen strategian ja tavoitteiden kannalta.
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Prosessimittareina voidaan kayttda esimerkiksi:

prosessin lapdaisyastetta (virheettémammin ja sujuvammin)
e asiantuntijatydn laskutusastetta

hiilijalanjalked

koneiden/laitteiden/ohjelmistojen/robotiikan kdyttdastetta.

4. Henkilostomittarit

Henkilostomittareiden kannalta olennaista on, ettéd ne linkittyvat osaamisen

kehittdmiseen ja tydhyvinvointiin. Mittarit kertovat osaltaan, miten yritys pystyy

tulevaisuudessa uusiutumaan, kehittymaén ja tuottamaan arvoa omistajilleen.
Henkil6stomittareina voidaan kayttaé esimerkiksi:

¢ tydn kuormittavuutta (Huom! Kuormittavuutta voidaan véhent&a hyvin
suunnitelluilla ja automatisoiduilla prosesseilla)

¢ henkilostdresurssien riittavyytta (resurssien parempi hyddyntaminen
ja kohdentaminen)

o tydtyytyvaisyyttd (Huom! Tédhan voidaan liittaa henkildston osaamisen
kartoitus, kehityskohteet ja kouluttautumismahdollisuudet)

e sairauspoissaoloja

¢ henkilostdn taydennyskoulutukseen/uudelleen koulutukseen
kaytettyd maéaraa (esim. koulutuspaivat, eurot)

¢ henkildstdn vaihtuvuutta ja uusien rekrytointien onnistumista.

Mittaroinnin avulla on mahdollista havaita eri nakdkulmissa tapahtuneita
muutoksia ja sitd kautta todentaa saavutettu lisdarvo. Voi olla, etta robotii-
kalla saavutettu muutos ei ensisijaisesti tuota mitattavaa lisdarvoa valittuun
BSC-kenttadn, vaan se tuo seurannaisvaikutuksena (sekundaarinen vaikutus)
lisdarvon johonkin toiseen "nelilehtiapilan” osaan. Tehostamalla esimerkiksi
talousprosesseja ohjelmistorobotiikan avulla saadaan vapautettua tyonteki-
jéiden aikaa muuhun tuottavaan, kuten asiakaspalveluun. Mitattavat asiat
eivat valttamatta heti nay lisdarvona, vaan uuden robotiikan kaytto6notto
voi painvastoin hetkellisesti lisata resurssitarpeita niin tekniikan kuin
henkiléstonkin osalta. Siten positiiviset tulokset ovat vasta myéhem-
min havaittavissa. Robotiikan kayttddnoton tuoma muutos on oleellisesti
helpompaa havaita ja prosessien ohjaus helpottuu, mikéli on otettu edes
jonkinasteinen mittarointi ja prosessien s&at6 kayttdon.
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4.3 MENESTYKSEEN PYRKIMINEN VALITTUJEN MITTAREIDEN
AVULLA

Vinkki ohjelmistorobotiikan kdaytté6nottoprosessiin:
ohjelmistorobotiikan vaikutusten seuranta on helpompaaq,
kun laaditaan edelld esitetyn mukainen BSC-mittaristo ja

liitetddn se yrityksen jokapdivdiseen toimintaan.

Mittareiden kirjaamisen alkuvaiheessa parjataan hyvinkin pienella mittareiden
madralla, mutta siitd huolimatta on oleellista taulukoida ne esimerkiksi ohei-
sen kuvion (kuvio 13) periaatteen mukaisesti. Kun valitaan mitattavia asioita
(indikaattorit) vaikutusalueille, on niiden maara ja kattavuus tasapainotettava
BSC:n neljan ndkékulman suhteen. Saman vaikutusalueen BSC-mittari voi
kuitenkin mitata useampaa ydinprosessia, esimerkiksi asiakasnakdkulman
‘asiakaspalvelun tavoiteaika’ voi esiintya myos prosessindkdkulmassa ’asia-
kaspalveluprosessina’. Mittarit on laadittava yrityksen asiantuntijoiden (pro-
sessinomistajien) ja yritysjohdon kanssa yhdessa yrityksen vision ja strategian
mukaisesti.

Mittari/ asteikko/
mittausvali

Mittarin Todellinen
tavoitearvo  mitattu arvo

Mitattava asia
(indikaattori)

Vaikutusalue

Nykytilan

Tulosten seuranta ja

lahtéarvo korjaustoimenpiteet

Henkilosto Esim. Hyvinvointi ~ TyShyvinvointikysely,

0-5 pt, 1krt/ vuosi

Acinl

yty

vaisyys

Tuntikirjaus-
prosessi

Talous Liikevaihto

skaala 0-5 pt
Lapimenoaika, h

Liikevaihdon
mdara/ vuosi

Kuvio 13. Esimerkkipohja BSC-mittareiden valinnasta ja jaottelusta.
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Edelld esiteltyyn taulukkoon voidaan tarpeen mukaan lisata mitattaviin koh-
teisiin myds muita sarakkeita, joita voivat olla esimerkiksi:

¢ mitattavasta asiasta ja ylldpidosta vastaava henkild tai/ja jarjestelma
tulosten luottamuksellisuus ja salassa pidettavyys

mittaustulosten sailytysaika

¢ tietojen sailytyspaikka/-muoto.

HALUTTUA LAATUA TAKAISINKYTKENNALLA

Tassé julkaisussa kdytetdan termia "takaisinkytkentd” mittaamisen yhtey-
dessa (ks. kuvio 14). Takaisinkytkentd muodostaa strategisen lilkketoiminnan
ohjausjérjestelmén, jota nykyiset laatujérjestelméat edustavat menestyvissa
yrityksissa. Takaisinkytkennan laadinta ja rakentaminen on tarkeaa yrityksen
laatundkokulmasta.

Takaisinkytkent& voi olla tekniikalla taysin toteutettu automaattinen toi-
minto tai ihmisten toteuttama toimenpide tai molempien yhdistelma (vrt. oh-
jelmistorobotiikka). Tekniikka tuo takaisinkytkentaan nopeutta, toistettavuutta
ja tehoa. Takaisinkytkennassa tarvittavat tiedot ovat: nykydata, tavoitetaso
ja se, minka "opin” mukaan prosessia sdddetdin sekid se, mikd/kuka/milla
aikataululla ja menetelmilld prosessia ohjataan. Tavoitteena on, etta mittarei-
den tuottamat mittausdatat I1&hestyvat prosessille asetettuja tavoitearvoja.
Jo muutamankin mittarin asettaminen ja niiden aktiivinen kayttd prosessien
ohjauksessa auttaa yritysta parempaan tulokseen.

Alla olevassa kuvassa on zoomattu auki yksi prosessin sdadin takaisin-
kytkennan periaatteen selventdmiseksi. Tama saédin toimii takaisinkytken-
nan periaatteella siten, etté tavoitearvo ja prosessin sen hetkisen tilan mitattu
arvo (nykyinen arvo) vieddadn summaimeen (+ -) ja summaimen eroarvolla
sdadetaan ydinprosessia. Taman jalkeen nykytila mitataan uudelleen. Saa-
tdminen ja takaisinkytkenté perustuvat yrityksen visioon ja strategiaan. Nain
saavutetaan mahdollisimman optimaalisesti kyseisen prosessin tavoitetila
(=tavoitearvo).
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VISIO JA VISIO- JASTRATEGIA- (¢
STRATEGIA POHJAINEN SAATO

Kuvio 14. Visio- ja strategiapohjainen ydinprosessin s&&to

SAATOSILMUKAN TOIMINTAESIMERKKI: TALOUDELLINEN NAKOKULMA

Yrityksen liikevaihdon tavoitearvoksi on asetettu 5 miljoonaa euroa/vuosi. Liike-
vaihdon mittari ndytta4 edelliselt vuodelta 4 miljoonaa euroa (=nykyinen arvo).

Saatdsilmukan arvot nayttavat tilanteen niin: tavoitearvo (5 milj. €) -
nykyinen arvo (4 milj. €) = summaimen eroarvo (1 milj. €). Summain nayt-
143 siis miljoona euroa liikkevaihdon vajetta. Jotta liikevaihdon nykyinen arvo
saavuttaisi tavoitearvon, on ydinprosesseja mitattava, seurattava ja sdadet-
tava kohti tavoitteita lahes reaaliaikaisesti. SAadon toiminta perustuu visio
ja strategia -pohjaiseen saatédn yrityskohtaisesti. Liikevaihtoon vaikuttavat
ydinprosessit, joita voidaan tarvittaessa muokata ja tehostaa. Tapoja muokata
ja tehostaa prosesseja ovat esimerkiksi tuote- ja palvelutarjooman uudista-
minen, (tuotanto)prosessien robotisointi, systematisointi ja kehittdminen seka
markkinoinnin ja myynnin tehostaminen.
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5 OHJELMISTOROBOTIIKAN KAYTTOONOTON
JOHTAMINEN

Kirsi Kemell, Maija Haaranen, Tapio Makeld & Toni Pekkola

5.1 DIGITAALISEN MUUTOKSEN JOHTAMINEN

Digitalisaatio on yksi keskeisimmista muutostekijdista organisaatioiden toimin-
taymparistdssa. Digitalisaatio pohjautuu yksinkertaisimmillaan teknologiseen
kehitykseen, mistd johtuen digitalisaation yhteydessa puhutaan usein digi-
taalisesta vallankumouksesta. Digitalisaation maéaritelmalle ei ole tAsmallista
selitystd, mutta se voidaan ymmartaa toiminnaksi, jossa digitaalista infor-
maatiota hyddynnetdan monin eri tavoin. Toisaalta kasite voidaan mieltda
digitaalisten teknologioiden istuttamisena erilaisiin prosesseihin. (Siukonen
& Neittaanmaéki 2019.)

Digitaalisen teknologian rajghdysmaisen kasvun voidaan katsoa johtuvan
kolmesta lainalaisuudesta, jotka liittyvat prosessointitehon, tietoliikenteen kais-
taleveyden seka tallennuskapasiteetin eksponentiaaliseen kasvuun. Mooren
lain mukaan tietokoneiden kasittelyteho kaksinkertaistuu 18 kuukauden vélein,
Buttersin lain mukaan vélitetyn datan koko kaksinkertaistuu yhdeksan kuu-
kauden vélein ja Kryderin laissa kovalevyn kapasiteetti seka yhta senttimetria
kohden tallennettu data kaksinkertaistuvat 13 kuukauden valein. (Shahi &
Sinha 2020.)

Edelld mainittujen lainalaisuuksien katsotaan toimivan niin sanotun digi-
taalisen transformaation perustana. Toimintaymparistén muutokset ovat usein
kompleksisia ja monitulkintaisia. Muutostahti tulee kiihtymaan entisestaan
tulevaisuudessa ja teknologian nopea kehitys pakottaa organisaatiot muun-
tautumaan jatkuvasti pysyakseen kilpailussa mukana. Muuntautuminen eli
transformaatio ei tarkoita vain yksittaisen tuotteen, palvelun tai toiminnon
muuntamista perinteisestd muodosta digitaaliseen muotoon, vaan kyse on
moniulotteisesta kokonaisuudesta (kuvio 15).
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Tavoitetila
Vanhat Moni-

johtamismallit mutkaisuus

Jatkuva
Hulllﬂu muutos . ch.!ef :
johtamismallit

Vaihtelevuus

= ew

Kuvio 15. Perinteisestd muutoksesta jatkuvaan muutokseen

ONNISTUNUT TRANSFORMAATIO

Onnistunut muutos edellyttda organisaation strategiaan pohjautuvaa, ta-
voitteellista muuntautumista. Tavoitteellisessa transformaatiossa olemassa
olevia prosesseja, toimintatapoja ja rakenteita sekd niiden muutostarpeita
tarkastellaan kokonaisvaltaisesti ja ennakoivasti. Nykyiset monimutkaiset toi-
mintaymparistot vaativat uudistumiskykyé ja johtaminen vaatii uudenlaista
tapaa ajatella.

Ajattelutavan on muututtava, jotta pystytdadn vastaamaan
toimintaympadriston asettamiin muutospaineisiin.
Digitaalisella muuntautumisella vastataan
muutospaineisiin ja lisatadn kilpailukykya.

Johtamisen nakdkulmasta on pystyttéva tarkastelemaan objektiivisesti tuke-
vatko organisaatiokulttuuri ja totutut johtamisen tavat organisaation muuntau-
tumista kohti strategisia tavoitteita. Digitaalinen transformaatio on kokonai-
suudessaan monimutkainen prosessi, ja vaatimukset nayttaytyvét erilaisina
eri toimialoilla seka erilaisissa organisaatioissa. Uudet teknologiat tulisi aina
valita huolellisen harkinnan perusteella ja pohtia, mitka teknologiset ratkaisut
tuovat lisdarvoa liikketoiminnalle. Lisaksi ratkaisut on integroitava osaksi orga-
nisaation prosesseja yhteistydssa henkildston kanssa. Toisaalta prosesseja
tulisi jatkuvasti kehittd4 siten, ettd uuden teknologian hyédyntdminen olisi
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helpompaa. Muuntautuminen ei ole lineaarista eiké sille ole nadhtavissa sel-
keéa loppua yksittaisen kehitysprojektin tavoin (ks. kuvio 16). Muuntautumisen
johtaminen vaatii johdolta kykya sietda epavarmuutta ja oppimiseen liittyvaa
hapuilua. Muuntautuminen edellyttda jatkuvan parantamisen ajattelumallia,
ajallisia investointeja kokeilujen tekemiseen sekd kokemusten sdanndllista
reflektointia tarpeeksi isoa tydntekijajoukkoa osallistaen.

Rt

Kuvio 16. Digitaalisen transformaation p&éttymdatén prosessi.

Digitaalinen transformaatio ja toimintojen muuntautumisvaateet koskettavat
organisaation koko henkildstoa. On tarkeda, etta henkildstd nahdaan muuntau-
tumisprosessin olennaisena voimavarana, koska jokainen tydntekija on oman
tybnsé arjen asiantuntija. Muuntautumista voi tapahtua jokaisella organisaatio-
tasolla vain henkiléstdn osallisuuden myété. Avoimella, suunnitelmallisella ja
oikea-aikaisella viestinnalla voidaan vahentda muutokseen liittyvid epéluuloja
seké pelkoa tydpaikkojen menettdmisesta. Henkildston on tarkedd ymmér-
t43, miksi muutos on valttamaton, miksi muutosta tarvitaan, minka asioiden
pitdd muuttua, ketka ovat Idsnd muutoksessa ja miten muutosprosessissa
viestitddn. Muutos voidaan positiivisen asenneilmapiirin ja onnistuneen vies-
tinndn myd6ta ndhda myds mahdollisuutena monipuolisempaan tyénkuvaan
sek& paremman asiakaskokemuksen tuottamiseen. Muutos ja siihen liittyva
muuntautuminen tulisikin mieltdd oppimisprosesseina ja investointina osaa-
misen kehittdmiseen, silla muutoksen lopputulosta on haastavaa suunnitella
tasmallisesti etukateen.
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Avoin, suunnitelmallinen ja oikea-aikainen viestinta
helpottavat muuntautumista.

Uudet teknologiat ja niiden myoéta tapahtuva muuntautuminen ovat ennen
kaikkea mahdollisuus ja keino menestya kiristyvassa kilpailussa. Yritys,
joka osaa tehostaa prosessejaan automaation avulla ja saa henkildsténsa
innostumaan jatkuvasta parantamisesta sekd oman tyénsa kehittdmisesta,
tulee todennakoisesti parjadmaan jatkossakin. Digitaalisessa transformaati-
ossa térmataan kuitenkin helposti samoihin haasteisiin kuin muissakin muu-
tosprosesseissa: kokonaisuutta ei osata tarkastella tarpeeksi systeemisesti
useista nakdkulmista. Toimimattomat prosessit eivat tehostu pelkastdan
automatisoinnin avulla. Henkiléstd harvoin innostuu asioista, joiden merki-
tystd omalle tydlle ei ole ymmarretty ja joiden suunnitteluun ei ole mahdolli-
suutta osallistua tai vaikuttaa. Digitaalisen transformaation kannalta johtajan
tarkeimmat taidot liittyvatkin kykyyn ennakoida, nayttaa suuntaa ja tarkastella
prosesseja osana suurempaa kokonaisuutta, kykyyn rakentaa luottamusta
viestinndn avulla sekd kykyyn innostaa henkil6st6a yhdessé tekemiseen ja
osaamisen jatkuvaan kehittamiseen.

Ohjelmistorobotiikan johtamisessa henkiléstdn osallisuus ja tyéyhteisén
toimiva vuorovaikutus ovat vahintdan yhta merkittavia onnistumisen edel-
lytyksia kuin toteutuksen teknologiset ndkdkulmat. Johdon tehtdvana on
tukea henkildston kykya hahmottaa muutosta ja vastaanottaa uutta tietoa.
Ohjelmistorobotiikan onnistuneessa kaytté6notossa koetellaan erityisesti
organisaation muuntautumiskyvykkyytta.

Ohjelmistorobotiikan kdytt6onottoa ja sen vaikutuksia
tulisi tarkastella osana organisaation strategista
kokonaisuutta, koska yksittdisen prosessin tai prosessin
osan automatisoinnilla on aina vaikutusta myés muihin
prosesseihin ja toimintatapoihin.

Tavoitteelliseen digitaaliseen muuntautumiseen tarvitaan systeemistd ymmar-
rysta liiketoiminnan ja prosessien kokonaisuudesta seka kiinnostusta henki-
I6stén kokemuksista. Muuntautumiseen liittyvat kiintedsti myds suunnitelmat
tydn uudelleenorganisoinnista ja ohjelmistorobotiikan elinkaaresta seka tule-
vaisuuden skaalausmahdollisuuksista.
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5.2 ROBOTTI OSAKSI TYOYHTEISOA

Té&ssé luvussa esitellyt teknologian hyvaksyntéamallit on aiemmin esitelty Ro-
bocountryside — robotiikan mahdollisuudet maaseudulla -julkaisussa (2020)
ja ne esitelladn myos Robotti tuli tdihin -projektin ”sisarjulkaisussa” Etalasna-
olorobotiikka — kohti laadukkaampia hyvinvointipalveluita (2022).

Ohjelmistorobotiikan kayttddnotolla on tydyhteisdisséd valittdmia vaiku-
tuksia ainakin tyoprosesseihin, tyétehtéviin ja johtamiseen, mutta myds tyén-
tekijdiden motivaatioon, tydhyvinvointiin ja organisaatiokulttuuriin. Vaikutukset
voivat olla joko positiivisia tai negatiivisia riippuen siitd, miten kayttéénotto-
prosessi hoidetaan.

Digitaalisen teknologian &&rimmaisen nopea kehitys aiheuttaa vakiintu-
neiden toimintatapojen muutosta. Digitaalisen transformaation yhteydessa
tahan ilmiéon viitataan usein digitaalisena disruptiona. Uusien teknologioiden
tekninen kayttéonottaminen ei valttdméatté ole digitaalisen muuntautumisen
haasteellisin osa-alue, vaan onnistumisen edellytyksiin liittyy oleellisesti myods
totuttujen toimintatapojen ja yrityskulttuurin tarkasteleminen. Jatkuva muutos
ja muuntautumistarpeet muodostavat riskin tydhyvinvoinnin ndkdkulmasta.
Jokainen yritys on kuitenkin erilainen ja yrityskohtainen muuntautuminen vaatii
yksiléllisen strategian.

Lue lisaa yksildllisista strategioista esimerkiksi: Strategy
archetypes for digital transformation: Defining meta objectives

using business process management (Fischer, Imgrund, Janiesch
& Winkelmann 2020).

Uuden teknologian tai ohjelmiston kayttéénotto heréttda aina tunteita hen-
kilostdssa ja vakiintuneiden toimintatapojen muutos aiheuttaa kuormitusta.
Jokaisella kayttajalla on omat ndkemyksensa ja kokemuksensa teknologioista.
Teknologian hyvéksynta tydyhteisdssa onkin ollut tutkimusten kohteena jo
vuosikymmenia, ja tutkimusten pohjalta on rakentunut useita erilaisia hyvék-
syntdmalleja, joita voi soveltaa myds ohjelmistorobotiikan kayttdéénottoon.
Yksi tunnetuimmista ja kéytetyimmista hyvaksyntamalleista on Davisin vuonna
1985 julkaisema TAM eli Technology Acceptance Model (kuvio 17). Mallin
mukaan teknologian hyvaksymistd edistavat asiat ovat koettu hyéty ja help-
pokayttdisyys seka niistd seuraava kayttéaikomus ja kayttdjakokemus. Ajan
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ja teknologian kaytdén myo6té teknologian tai ohjelmiston hydty nousee lopulta
helppokayttdisyyden ohi. Helppokayttdisyyden ei mydskdan katsota lisdévan
teknologian kaytt64, jos kayttajat eivat koe kyseista teknologiaa hyddylliseksi.
(Davis, Bagozzi & Warshaw 1989.)

Koettu
hyadyllisyys

Asenne kayttéa

Ulkoiset tekijat kohtaan

ariestelma
Kayttéaikomus Jurj:;y;?un

Koettu helppo-
kayttéisyys

Kuvio 17. TAM-malli (mukaillen Davis, Bagozzi & Warshaw 1989)

Teknologian kayttéaikomuksiin vaikuttavat myds sosiaaliset tekijat, kaytto-
ympéristd ja kdytén mahdollistavat tekijat. Ylimman johdon toiminta on keskei-
nen kayttajan kokemuksiin vaikuttava tekija muutosprosessin aikana. Liséksi
kayttajan ialla, sukupuolella, kokemuksella ja kdytdn vapaaehtoisuudella on
tunnistettu olevan vaikutusta. (Isaacs 2001.) Tydntekijéiden pitda saada konk-
reettisesti osallistua jéarjestelmien kayttddnoton suunnitteluun. Kun henkildsté
paasee alusta alkaen osallistumaan ohjelmistorobotiikan kayttédnottoproses-
siin, on my&s todennakdisempél saada ohjelmistorobotiikasta aitoja kayttaja-
kokemuksia ja siten maksimoida ohjelmistorobotiikasta saatavia hy6tyja.

Teknologian hyvéaksyntdmalleista on sittemmin kehitetty
muun muassa yhdistetty UTAUT-teoria (Venkatesh, Morris,

Davis & Davis 2003), johon voit tutustua esimerkiksi
Etalasndolorobotiikka: kohti laadukkaampia hyvinvointipalveluita
-julkaisusta.
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5.3 OHJELMISTOROBOTIIKAN VASTUUKYSYMYKSET JA
ETIIKKA

Robottiteknologia integroituu laajasti yhteiskunnan erilaisiin toimintoihin
lahitulevaisuudessa. Sen vaikutukset ulottuvat kaikkialle niin tyéelamassa
kuin kotona. Vaikka robotiikan laajaan kayttédn liittyy erilaisia pelkoja ja
asenteita, on robotiikan avulla mahdollista muuttaa ihmisten arkea ja tyén
kaytanteita, lisata tehokkuutta ja turvallisuutta, tarjota parempaa palvelua
seka luoda uusia tydpaikkoja. Kehityksen my6té robotiikan vaikutukset alka-
vat ndkya entista laajemmin ja robottien sek& ihmisten valinen vuorovaikutus
ja toiminta tulevat lisddntymaan. Tama pakottaa teknologiaa ja robotiikkaa
kayttddnottavat yritykset pohtimaan kayttéonottoon liittyvid vastuukysy-
myksia ja tarkastelemaan samalla uutta tilannetta eettisesta ndkdkulmasta.
(SPARC nd, 6.)

Digitalisaation tuomaan teknologiseen kehitykseen kytkeytyy kysymyksia
robotiikan eettisesta hyvaksyttavyydestd ja oikeudellisesta sdantelysta. Muun
muassa seuraavia kysymyksia nousee esiin:

e Kenella on vastuu, jos robotti tekee virheen?

e Kenella on vastuu (ohjelmisto)robotin tydsuorituksesta ja sen
valvonnasta?

e Kenella on paasy robotin kasittelemiin tietoihin?

¢ Voiko robotti aiheuttaa vahinkoa ihmisille tai liiketoiminnalle?

¢ Korvaavatko robotit ihmisen tyéntekijana?

¢ Toimiiko yritys eettiset periaatteet huomioiden ja miten robotiikka
nakyy naissa arvoissa?

¢ Miten yrityksessa tulisi reagoida eettisiin ja oikeudellisiin ndkékohtiin?

NICEn (Oded 2020) mukaan RPA:n eettisen tarkastelun lahtékohtana on
ihmisen kykyjen lisddminen tai vahvistaminen robotiikalla. Heidéan julkai-
semansa eettinen kehys sisaltaa viisi periaatetta robottien suunnitteluun
ja kehittdmiseen.

EETTINEN KOODISTO (NICE)

0 Robottien suunnittelun 1&htékohtana ovat positiiviset vaikutukset
(yhteiskunnalliset vaikutukset, taloudelliset vaikutukset,
ympdristévaikutukset)
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e Robotit on suunniteltava sellaisiksi, ettd ne eivat sisélla
puolueellista pdatdksentekoa. Robotit eivat siis huomioi
henkilékohtaisia ominaisuuksia kuten ikda, sukupuolta tai asemaa
yhteiskunnassa. Eivatka ne arvioi prosesseja tai luo suosituksia
henkilékohtaisten ominaisuuksien tai ryhmaidentiteettien
perusteella.

o Robotit on suunniteltava minimoimaan vahinkojen riski ihmisille
aiheutuvien haittojen valttamiseksi. Ihmisen on pystyttava
tarkastamaan robotin prosessit ja pagtdkset. Jos robotti kuitenkin
aiheuttaa vahinkoa yksilélle, ihmisen on kyettéava puuttumaan
asiaan.

o Robottien tulisi toimia vain tunnettujen ja luotettavien lahteiden
sekd vahvistettujen tietojen perusteella.

e Robotit on suunniteltava huomioiden hallinto, johtaminen
ja ohjaus. TAma tarkoittaa l&apinakyvyytta jarjestelman
ominaisuuksien ja rajoitusten osalta.

Euroopan parlamentin asiakirjassa "Robotiikkaa koskevat yksityisoikeudel-
liset sddnno6t” (2017) korostetaan eettiseen tarkasteluun liittyvia asioita jo
robotin suunnittelusta lahtien. Eurooppalaisiin arvoihin kuuluvat ihmisarvo,
itsendisyys ja itsemadraamisoikeus, vapaus ja oikeudenmukaisuus seké tarve
olla vahingoittamatta, loukkaamatta, pettaméatta tai hyvaksikayttamatta (haa-
voittuvia) kayttajia. Asiakirjan mukaan ndma tulee huomioida ennen robotin
suunnittelua, kehittdmista ja toimittamista, sen aikana ja sen jalkeen. Luo-
tettavat jarjestelmésuunnittelua koskevat periaatteet on otettava kayttdéon
robottien toiminnan kaikilla osa-alueilla my6s laitteisto- ja ohjelmistosuun-
nittelun osalta sisdltden myos alustalla tai sen ulkopuolella tapahtuvan tie-
tojen kasittelyn turvallisuuden. Robotin tulee toimia paikallisten, kansallisten
ja kansainvélisten eettisten ja oikeudellisten periaatteiden mukaisesti. Sen
paatdksenteon vaiheiden on oltava toisinnettavissa ja jaljitettdvissa. Robo-
tiikan jarjestelmien ohjelmoinnin vaatimuksena onkin mahdollisimman suuri
l&pindkyvyys ja se, ettd robottien kdyttdytymisté tulee pystya ennakoimaan.
Jotta vaarinkasityksiltd valtytdan, robotit pitdd myods pystya tunnistamaan
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roboteiksi, kun ne toimivat ihmisten kanssa. Edelld mainitut periaatteet ja vaa-
timukset tdhtddvat muun muassa siihen, ettd ihmisten hyvinvointia voidaan
suojella ja ihmisoikeuksia kunnioittaa, eikd suunnittelija saa ottaa kayttdéén
robottia varmistamatta jarjestelmén toiminnan turvallisuutta, tehokkuutta ja
palautettavuutta. (P8_TA(2017)0051.)

5.4 OSAAMISEN JOHTAMINEN

Aiemmin jo viitattiin osaamisen johtamiseen keskeisena osana ohjelmisto-
robotiikan kayttédnoton johtamista. Viitalan (2008, 38) mukaan osaamisen
johtaminen on systemaattista johtamisty6t4, jonka tarkoituksena on turvata
yrityksen tavoitteiden ja pddmaarien edellyttdma osaaminen nyt ja tulevaisuu-
dessa. Osaaminen on yksi organisaation keskeisimmista resursseista ja sa-
malla merkittéva kilpailuetu. Strategian ja tavoitteiden toteuttaminen edellyttaa
tiettyd osaamista, jota pitdé vaalia, kehittdd, uudistaa, muuntaa, ennakoida ja
tarvittaessa hankkia lisé4, jotta yritys menestyy tulevaisuuden kilpailukentalla.
Systemaattisuus tarkoittaa, etté yrityksen osaamispddomaa johdetaan eli se
valjastetaan palvelemaan strategisia tavoitteita suunnitelmallisesti. Lisaksi
systematiikkaan kuuluu osaamisresurssien kokonaisvaltainen, pddmaaratie-
toinen hallinta, muuntaminen ja kehittdminen. Kehittdmisen tulee tapahtua
organisaatiolahtodisesti ja konkretisoitua yksilétasolla siten, etta yksilén osaa-
minen vastaa tydtehtévien vaatimuksia.

Osaamisen johtamisen ldht6kohtana on organisaation strategia,
jolla varmistetaan organisaation menestyminen kilpailussa ja muutoshaas-
teissa. Strategian tulee olla ketterasti ajassa muuttuva. Pk-yrityksissé ei
valttdmatta puhuta strategiatermilld, mutta samasta asiasta on kysymys
maariteltdessa yrityksen tulevaisuuden tavoitteita ja painopisteitd muuttu-
vassa ympaéristdssa.

Strategiaan liittyvat keskeisesti yrityksen visio, missio ja arvot. Visiolla
kuvataan sitd, missa halutaan olla tulevaisuudessa. Missio kertoo, miksi yritys
on olemassa. Arvot iimaisevat sen, mika on yritykselle tarkeaa. (Niemeld, Pirker
& Westerlund 2008, 48.) Yritysten ja organisaatioiden toiminnalla on aina jokin
tarkoitus (missio). Tarkoitus toteutuu lyhyemman aikavélin tavoitteiden kautta.
Tavoitteista vastaavat ihmiset roolinsa ja vastuunsa mukaisesti. Tavoitteet
toteutuvat kdytédnnon tydn tekemiselld, ja tydtd tehddan osaamisilla, etenkin
konkreettisilla tiedoilla ja taidoilla arjessa.

Osaaminen on hyvin laaja kasite, ja sen kuvaamiseen on monia tapoja.
Osaaminen yksilétasolla sisdlté4 tietoa ja taitoa, mutta myds tahtoa eli mo-
tivaatiota, oikeaa asennetta, kokemuksen ja verkostojen hyddyntamista
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(Osaamisen tunnistaminen 2018). Yksildiden osaaminen muodostaa tiimien,
yksikoiden ja koko organisaation kokonaisosaamisen. Organisaatioissa tar-
vitaan erityisesti osaamista, joka ndkyy konkreettisesti kdytdnnén tekemisen
tasolla. Tulevaisuuden kilpailukykyyn ja innovaatioihin liittyvd osaaminen
on yhta lailla kriittistd. Osaaminen voi konkretisoitua my&s yhteistyéna eri
sidosryhmien kanssa ja erilaisissa verkostoissa. Osaaminen voi liittya toi-
mialaan, teknologiaan, yrityksen liiketoimintaan, kilpailuetuihin, tuote- ja
palvelukokonaisuuteen, asiakkuuksiin, prosesseihin, projekteihin, yksittaisiin
tydrooleihin, tyéelaméataitoihin — osaamisen elementteja on havaittavissa
itse asiassa kaikkialla.

Muutosprosessit haastavat osaamista. Uuden teknologian kaytté6notto
on hyvé esimerkki sisdisestd muutosprosessista, joka syntyy ulkoisesta pai-
neesta — digitalisaatiosta. Ohjelmistorobotiikan k&yttéonotto voi olla iso askel
yrityksessa. Se on vaativa prosessi, joka asettaa erilaisia osaamisvaatimuksia
eri tahoille.

Huom! Varmista esimerkiksi namad osaamiset robotiikan
kayttéonotossa ja sen myota vapautuvan tyéajan
uudelleenfokusoinnissa:

[0 Strategia- ja liiketoimintaosaaminen (muun muassa kokonaisuuksien
hahmottaminen, ennakointi)

O Osaamisen johtaminen (osaamisen kartoittaminen ja kehittdminen, ks.
Robotiikan sydamessa -videosarja: Osaamisen johtaminen)

O Prosessijohtaminen ja -ohjaus/kehitys

O Asiakkuusosaaminen

O Palveluiden kehittdminen

O Teknologiaosaaminen

[ Itsensé johtaminen (esimerkiksi ajankaytdn hallinta)

0 Muutosvalmius ja muutosjohtaminen

O Oppimiskyky

[0 Viestinta- ja vuorovaikutustaidot

O Rekrytointi ja perehdytys
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5.5 ROBOTIIKAN KAYTTOONOTON TULOKSELLISUUS -
TRIPLAVAIKUTUS

Ohjelmistorobotiikan tuottamat myé&nteiset vaikutukset kertaantuvat ja hei-
jastuvat taloudesta ihmisiin. Rutiiniprosessien automatisointi ohjelmistoro-
botiikalla tehostaa, tarkentaa ja nopeuttaa prosesseja ja samalla edistaa di-
gitalisoitumista. Korvattavasta prosessista vapautuva asiantuntijan tydaika
voidaan kohdentaa strategisesti tarkedmpiin tehtaviin. Keskeisin lisdarvo
koituu asiakkaiden hydédyksi, kun asiakkuus- ja palveluprosesseihin ja tuo-
tekehitykseen pystytaén kayttdmaan enemman asiantuntijoiden osaamis- ja
kehittamisresurssia. Asiakastyytyvaisyytta voidaan nostaa konkreettisesti ja
yrityksen kokonaistuottavuus kehittyy pidemmalla aikavalilla suotuisasti.

Asiantuntijoiden toimenkuvat kehittyvat monipuolisemmiksi, tulevaisuu-
den osaamisvaatimusten mukaisiksi kokonaisuuksiksi. Tyéroolit kehittyvat
sisall6ltdan ja vaatimustasoltaan. Tydn tekemisen tavat muuttuvat ja rutiinin-
omaiset tehtdvéat korvautuvat luovuutta, ongelmanratkaisutaitoja ja substans-
siosaamista vaativilla elementeilld. Yrityksen osaamispadaoma vahvistuu, kun
osaamista kehitetddn systemaattisesti. Teknologiaa hyédyntévé, kiinnostavat
toimenkuvat omaava ja kehittymismahdollisuuksia tarjoava yritys on hyvin
potentiaalinen uusien osaajien houkuttaja.

Tehtavékokonaisuuksien kehittyminen ja osaamisen vahvistuminen ovat
keskeisia tydn hyvinvointitekijoita. Asiantuntijat haluavat haasteita ja kehitty-
mismahdollisuuksia. Parhaimmillaan robotiikan kayttdénotto voi nostaa hen-
kildston tydhyvinvointia ja motivoida tydskentelemaén entistd tehokkaammin,
jolloin yrityksen tuottavuus nousee. Lopputuloksesta hy6tyvéat seka yritys etta
sen henkil6std.

Mikali robotiikan implementointiprosessi hoidetaan osaamisen johtami-
sen nakékulmasta huolellisesti, yrityksen kokonaistuottavuus kehittyy pi-
demmalla aikavélilld suotuisasti. Tuottavuuden kasvun takana on ik&&n kuin
"triplavaikutus” (ks. kuvio 18), joka syntyy ohjelmistorobotiikalla korvattavien
prosessien tehon noususta, asiakkuus- ja palvelufokuksen tehostumisesta
seka monipuolisten, osaamista haastavien tyétehtavien laajentumisesta. Tama
voi parhaimmillaan nostaa henkiléstdn tydhyvinvointia ja motivoida tydsken-
telem&an tehokkaammin.
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Prosessien
tehokkuus

Monipuolisemmat/
laajemmat
tystehtavat

Tyohyvinvoinnin kehittyminen, tehokkuuden
lisadntyminen ja asiakastyytyvaisyyden nousu

Kuvio 18. Robotiikan onnistuneen kayttéénoton triplavaikutus

Ihmisen tydpanos on arvokasta. Sitd kannattaa hyédyntda ongelmanratkai-
sukykya ja monimutkaista ajattelua vaativiin tehtaviin. Ohjelmistorobotiikalla
voidaan korvata yksittaisid tyétehtavid, parantaa yritysten tuottavuutta ja hen-
kildstdn tydhyvinvointia. Paras kokonaisvaikutus robotiikan kayttéénotossa
saadaan, kun tydhyvinvointi, tehokkuus ja asiakastyytyvaisyys kehittyvat
my®onteisesti.
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