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Ohjelmistorobotiikka (RPA) on sovellusteknologia, jolla automatisoidaan manuaalista
tyotd tietokoneella. Tutkimuksen kohdeyritys miettii teknologian hankkimista ja halusi
tietdd mihin ohjelmistorobotiikkaa voitaisiin yrityksessd hyodyntdd. Tutkimuksessa tut-
kitaan, miten ohjelmistorobotiikkaa voidaan hyddyntdd prosessien automatisoinnissa?
Tutkimuksessa ldhdettiin ensin tutkimaan prosessiautomaatiota yleisesti. Prosessiauto-
maatiossa prosessi automatisoidaan kéyttden jotain automatisointiteknologiaa. Prosessia
automatisoidessa on tirkedd ymmartda prosessi itsessddn, sen lopputulos, seké prosessin
ympdristd. Prosessiautomaatiossa pétee, etti prosessi tulee pystyd kuvaamaan automati-
sointiteknologialla, prosessin on oltava stabiili ja prosessin automatisoinnin hyotyjen tu-
lee olla suuremmat kuin automatisoinnin kustannukset. Ohjelmistorobotiikalla automati-
soitavien prosessien tulee olla edellisten vaatimusten lisdksi: digitaalisia, yksiselitteisesti
auki kirjoitettavia ja strukturoituja. Ndiden vaatimusten liséksi ohjelmistorobotiikalla au-
tomatisoinnin liikketoiminnalliseen kannattavuuteen vaikuttaa erilaisia kriteereja.

Ohjelmistorobotiikka on kehittynyt ruudun raapimisesta ja tydnohjausjirjestelmistd, sekd
muistuttaa toiminnallaan ohjelmistoagentteja, jotka ovat thmisen tapaan toimivia ohjel-
mia. RPA eroaa kuitenkin aikaisemmista teknologioista siind, ettd se toimii olemassa ole-
vien jarjestelmien pailld, eikd sen madrittdminen vaadi koodaamista. Ohjelmistorobotiik-
kaa on hyodynnetty ihmisen rutiinitehtévissd, kevyissd integraatioissa, datan yllépidossa,
palveluprosesseissa, tarkistuksissa, ulkoistetuissa prosesseissa ja tehtévissa joihin ei ai-
kaisemmin ole riittdnyt resursseja. Ohjelmistorobotiikalla voidaan saavuttaa monia hyo-
tyjd ja haittoja, jotka vaihtelevat prosessikohtaisesti. Usein ohjelmistorobotiikalla pyri-
tddn prosessin tehostamiseen tai laadun paranemiseen. Suurimpana negatiivisena tekijana
ohjelmistorobotiikassa on vaikutukset tyontekijoille. Jotta potentiaaliset hyodyntamis-
kohteet RPA:lle voitiin 16ytdd, luotiin viitekehys ohjelmistorobotiikan hyodyntdmiselle,
jonka pohjalta toteutettiin empiirinen tutkimus.

Tutkimuksessa kohdeyrityksen ohjelmistorobotiikan mahdolliset hyddyntdmiskohteet et-
sittiin haastattelemalla henkilostod neljastd tytdryhtiostd ja neljdstd tukitoiminnosta.
Haastatteluissa 16ydettiin 84 hyodyntdmiskohdetta ohjelmistorobotiikalle. Hyodyntdmis-
kohteita 16ydettiin useita l&hes kaikista hyddyntdmiskategorioista. Puolet prosesseista oli
thmisen rutiinitehtivié, lisdksi tutkimuksessa ilmeni useita hyddyntdmiskohteita asiak-
kaiden palveluun liittyen. Yritys voi saavuttaa RPA:lla monia potentiaalisia hyotyja, ku-
ten prosessien laadun paraneminen ja sitd kautta asiakastyytyviisyyden paraneminen.
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Robotic Process Automation (RPA) is an application technology. It is used to automate
manual work on the computer. Target Company which operates in B2B service market
of this research is interested in acquiring RPA and wants to know how to utilize it in the
company. Aim of this research is to find out how to utilize RPA in process automation?
To find out this out, process automation as a phenomenon was researched first. In process
automation process is automated using some automation technology. When automating
process it is important to understand the process itself, its end result and the process land-
scape. Universal criteria for processes to be automated are that it should be possible to
automate the process with the automation technology, process needs to be stable and the
automation of the process should cost less than the estimated benefits of the automation.
When automating processes there are additional requirements to the previous ones: pro-
cesses should be digital, structured and with explicit rules that can be written down. Ad-
ditionally there are specific criteria which affect the potential benefits of the automation
with RPA.

Robotic Process Automation as a technology is evolved from screen scraping and work-
flow automation systems. The use cases and behavior of RPA robots also closely resem-
ble Software Agents, which are software programs designed to act like human agents on
computer. Compared to Workflow systems and Software Agents RPA differs in the as-
pect that RPA robots work on top of all the other systems and interacts through interfaces,
whereas Agents and Workflow systems are inside the system and interact through APT’s.
Additionally configuring RPA needs no coding, which makes RPA robots cheap and fast
to configure. RPA has been utilized in automating routine work, lightweight integrations,
data administration, service processes, data validation, outsourced processes and pro-
cesses there have been no resources for. There are many benefits and some negative ef-
fects in using RPA. These wary from process to process. In general benefits are the in-
creased efficiency and quality of the process. Main negative effects are the effects on the
employees. To find out the potential processes for RPA, a framework for utilizing RPA
was created. Empirical research was conducted based on the framework.

Research was conducted by interviewing employees from four subsidiaries and four sup-
porting services. 84 possible processes for RPA were found. Found processes were across
all the utilization categories. Half of the processes were routine human work and there
were a lot utilization targets with connection to customer interaction. In conclusion Target
Company has a lot of utilization targets for RPA and can achieve improved processes and
because of that improved customer experience.
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ALKUSANAT

Tyd toteutettiin monialaiselle B2B markkinoilla toimivalle palveluyritykselle, joka on
kiinnostunut ohjelmistorobotiikan kédyttdonotosta yrityksessd. Tutkimuksessa tutkittiin
ohjelmistorobotiikkaa ja mihin sitd voidaan hyddyntédé. Tutkimuksen empiirisessé osiossa
etsittiin yrityksestd potentiaaliset hyodyntdmiskohteet ohjelmistorobotiikalle.

Ensinnékin haluaisin kiittdd kohdeyritystéd téstd mahdollisuudesta tehda taysipdivaisesti
diplomityoti, sekd kaikkia kollegoita, jotka ovat auttaneet ja kannustaneet tyon tekemi-
sessd. Erityisesti haluan kiittdd esimiestdni, joka on auttanut ja ohjannut ty6td kohdeyri-
tyksen puolelta. Kiitoksia myds RPA:n toimittajille ja muille henkil6ille, jotka suostuivat
haastatteluihin tdmén tyon puitteissa. Kiitos professori Samuli Pekkolalle, joka on ohjan-
nut ja neuvonut tyon tekemisessd. Haluan myo0s kiittdd kavereitani, jotka ovat jaksaneet
kuunnella avautumistani tyon tekemisesta.

Helsingissé, 23.10.2017

Santeri Tuominen
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LYHENTEET JA MERKINNAT

B2B engl. Business to Business, yritykseltd yritykselle

BPM engl. Business Process Management, liiketoimintaprosessienhallinta

BPO engl. Business Process Outsourcing, liiketoimintaprosessien ulkois-
taminen

ERP engl. Enterprise Resource Planning, toiminnanohjausjirjestelméa

FTE engl. Full Time Equivalent, ty6hon kuluvan tdysipéivdisen henkild-

tyomééran mittayksikko

legacy-jarjestelméd engl. legacy-system, vanha tietojarjestelméa

PoC
RPA

engl. Proof of Concept, demovaihe
engl. Robotic Process Automation, ohjelmistorobotiikka



1. JOHDANTO

Digitaalisen datan ja informaation madrd on kasvanut viime aikoina rdjdhdysmaisesti
(Kaisler, et al., 2013). Lisdksi yritysten tietojérjestelmien mééra ja monimutkaisuus on
kasvanut. Organisaatio voi hankkia uuden jéarjestelmin, mutta silti luotetaan vield jossain
tapauksissa vanhoihin jirjestelmiin eli legacy-jirjestelmiin (engl. legacy-system). Tadma
on pakottanut tyontekijat hakemaan ja siirtimiin dataa useaan jérjestelmidn. Jéarjestel-
mien paljous ja lisddntynyt datan miéra tarkoittavat sité, ettd tyontekijoilld menee paljon
aikaa tyOstdd manuaalisesti dataa jarjestelmistd toiseen. Toistuva manuaalinen rutiinityd
vie aikaa pois luovalta tuottavalta tyolta. Tietotyoldiset (engl. knowledge worker) vietta-
vitkin paljon aikaa tehden rutiinityotd, korkeampaa ajattelua vaativien tehtdvien kustan-
nuksella (Lacity & Willcocks, 2015). Yritykset ovatkin ruvenneet automatisoimaan rutii-
nitehtdvid ulkoistamalla ne roboteille (engl. botsourcing) (Waytz & Norton, 2014; Vedder
& Guynes, 2016). Roboteille ulkoistamisella tarkoitetaan mitd tahansa teknologiaa, jonka
tehtéviksi ulkoistetaan ithmisen aikaisemmin tekemid toitd. Ohjelmistorobotiikka (engl.
Robotic Process Automation, RPA) on yksi roboteille ulkoistamisen teknologiamuoto
(Fung, 2014). Kohdeyritys on kiinnostunut ohjelmistorobotiikan mahdollisuuksista ja ha-
luaakin selvittdd mihin ohjelmistorobotiikkaa voitaisiin heilld hyddynt4a.

Ohjelmistorobotiikka on sovellusteknologia, jonka avulla pyritdén automatisoimaan
tyontekijdn tietokoneella tekemid rutiiniprosesseja ja tehtdvid (Asatiani & Penttinen,
2016; Lacity & Willcocks, 2016a; Passy, 2017). Sovelluksessa robotti tai digitaalinen
tyontekijd suorittaa ennalta méériteltyjd tehtivid tietokoneen kayttoliittymédssd ithmisen
tapaan. Ohjelmistorobotiikka on siis prosessiautomaatioteknologia. Sovellus mahdollis-
taa rutiinitehtdvien automatisoimisen, parantaen prosessien laatua, sekd vapauttaen tyo-
voimaa mielekkddmpiin tehtéviin. Ohjelmistorobotiikka on viime vuosien aikana noussut
pinnalle uutena teknologiana (Toivonen, 2016; Korpimies, 2017). Ohjelmistona toimiva
robotti ei itsessddn ole uusi teknologia. Tietokoneella ajettavia robotteja on ollut aikai-
semminkin. Esimerkiksi ohjelmistoagentit ovat teknologia, joita on kdytetty kéyttdjien
tehtdvien automatisoimiseen tietokoneella (Liu, 1998; Jansen & Pooch, 2004). Avustavat
ohjelmistoagentit ovat kuitenkin toimineet jérjestelmien sisélld rajapintojen avulla, kun
taas ohjelmistorobotti toimii kayttoliittymén kautta (Genesereth & Ketchpel, 1994;
Asatiani & Penttinen, 2016).

Ohjelmistorobotiikassa on nimensd mukaisesti kyse prosessien ja prosessin tehtidvien au-
tomatisoinnista (Willcocks, et al., 2015b; Lacity & Willcocks, 2016a; Halverson, 2017).
Teknologialla voidaan parhaimmillaan automatisoida koko liitketoimintaprosessi, tai vain
osa siitd (Willcocks, et al., 2015a). Prosessiautomaatiota on kuitenkin ollut olemassa jo
pitkddn ennen kuin ohjelmistorobotiikka teknologiana on noussut pinnalle. Yritykset ovat



automatisoineet tyotd niin pitkddn kuin se on ollut mahdollista. Ensin automatisoitiin teh-
taat, tietokoneen yleistymisen jilkeen automatisoitiin toimistot (Gregory & Nussbaum,
1982). Tekniikan rajoitteet kuitenkin estivit tdysimittaista toimiston automatisointia. Tar-
vittiin vield thmistd hoitamaan toistuvia rutiinitehtdviéd tietokoneella, vaikka tietokone
hoitikin laskemisen. Viimeaikaiset teknologian kehitykset ovat kuitenkin mahdollistaneet
ohjelmistorobotiikan kehittdmisen ja siten toimiston rutiinitehtdvien automatisoinnin.

1.1 Tutkimuksen tausta

Kohdeyritys on pohjoismaissa ja Baltiassa toimiva monialainen palveluntarjoaja B2B
markkinoilla. Monialaisuudesta johtuen organisaatiossa on monia eri tietojarjestelmia,
joiden vililld liikkuu tietoa. Liséksi yrityksen ja yrityksen asiakkaiden tietojirjestelmien
vililld liikkuu paljon litketoiminnallisesti merkittdvad dataa. On tirkedd, ettd tiedonsiirto
yrityksen ja sidosryhmien tietojérjestelmien vililld tapahtuu tarkasti ja oikein, sekd mah-
dollisimman nopeasti, jotta yrityksen liiketoiminta ei kérsi.

Yritys on hankkimassa ohjelmistorobotiikkasovellusta ja haluaa selvittdd, miten ohjel-
mistorobotiikkaa voidaan hyddyntdi yrityksessd ja sen liiketoiminnassa. Yrityksen tarve
ohjelmistorobotiikan hankkimiseen on ldhtenyt resurssipulasta manuaalisen tiedonsiirron
tekemiseen. Manuaalista tiedonsiirtoa tapahtuu jérjestelmien paljoudesta, seka tdyden in-
tegraation tekemisen hitaudesta johtuen. Kaikkia jarjestelmid ei ehdité tai pystytd integ-
roimaan yhteen. Manuaalisen tiedonsiirron automatisoinnin liséksi yritys haluaa selvittéa,
mahdollisia muita kohteita, joihin ohjelmistorobotiikkaa voidaan hyddyntéé liiketoimin-
nan parantamisessa. Yritys haluaa esimerkiksi selvittdd, voitaisiinko ohjelmistorobotiik-
kaa hyodyntdd helposti tekemidén véliaikaisia kevyitd integraatioita uusien tietojérjestel-
maédn liittyvien jérjestelmien vilille.

1.2 Tutkimusongelma

Tutkimuksen tarkoituksena on selvittdd, miten ohjelmistorobotiikkaa voidaan hyddyntéda
yrityksessd. Ohjelmistorobotiikkaa voidaan hyddyntdd automatisoimaan koko prosessi,
prosessin osa tai yksittdinen tehtdvé (Lacity & Willcocks, 2016b; Asatiani & Penttinen,
2016). Koska jokainen tydtehtdvé tai toiminto kuuluu johonkin prosessiin, tutkimuson-
gelmaa ldhdetddn katsomaan prosessien automaation kannalta. Joten pédatutkimuskysy-
mykseksi muodostuu:

Miten ohjelmistorobotiikkaa voidaan hyodyntii prosessien automatisoinnissa?
Jotta tutkimuskysymykseen voitiin vastata, jaettiin se kolmeen alakysymykseen:

- Mihin ohjelmistorobotiikkaa voidaan hyodyntaa?
- Mitka tyon prosessit soveltuvat automatisoitaviksi?
- Mitd hyotyjd automatisoimalla ohjelmistorobotiikan avulla voidaan saavuttaa?



Naiden kysymysten avulla pystyttiin selvittimaan ohjelmistorobotiikan hyddyntamiskoh-
teet, automatisoitaviksi soveltuvien prosessien ja tehtévien piirteet, sekd potentiaaliset
hyodyt, joita ohjelmistorobotiikalla voidaan saavuttaa. Jolloin kohdeyritykselle saatiin
selvitettyd kohteet mihin se voi ohjelmistorobotiikkaa hyddyntaa.

1.3 Tutkimuksen rajaus

Tutkimuksessa keskitytddn ohjelmistorobotiikan hyddyntdmiskohteiden selvittdmiseen
kohdeyrityksessd. Tutkimusta pohjustetaan tutkimalla prosessiautomaatiota ja prosessien
tunnistamista yleisesti. TyOsté rajataan pois ohjelmistorobotiikan kdyttoonottovaihe koh-
deyrityksessd, sekéd kayttoonottoon liittyvit tekniset ja hallinnolliset asiat. Myoskin oh-
jelmistorobotiikkatoimittajien vertailu ja valinta rajataan pois tyosti. Toimittajia kuiten-
kin haastatellaan teknologian toiminnan, mahdollisuuksien ja rajoitteiden selvittdmiseksi.
Tutkimuksesta rajataan my0s pois tekodlyn ja koneoppimisen kiyttdminen ohjelmistoro-
botiikan kanssa. Ne ovat vasta tulossa ohjelmistorobotiikan liséksi, ja ne tulevat vaikut-
tamaan siithen minkaélaisia hyodyntdmiskohteita ohjelmistorobotiikalla on.

Ty0ssé selvitetddn potentiaaliset prosessit, joissa ohjelmistorobotiikkaa voidaan hyddyn-
tdd ja samalla arvioidaan prosessin automatisoinnista saatavia hyotyjd. Tyostd kuitenkin
rajataan pois konkreettisesti saatujen hyotyjen mittaaminen. Koska tydssd on tarkoitus
selvittdd kohdeyritykselle potentiaaliset ohjelmistorobotiikan hyddyntdmiskohteet, kes-
kitytddn tyossd ohjelmistorobotiikka teknologian tutkimiseen, sen toimintaan ja rajoittei-
siin. Prosesseja arvioidessa etsitdin kokonaisia automatisoitavia prosesseja, seké proses-
sien alaprosesseja, aina tehtivétasolle asti. Liséksi tutkitaan mahdollisia uusia kohteita
litketoiminnassa, joihin ohjelmistorobotiikkaa voidaan hyddyntaa.

1.4 Tutkimuksen kulku

Tutkimus toteutettiin deduktiivisena tapaustutkimuksena (Saunders, et al., 2009), jossa
luotiin ensin ohjelmistorobotiikan hyddyntdmiseen viitekehys ja tutkittiin viitekehyksen
avulla empiirisesti kohdeyrityksen hyodyntamiskohteita. Tutkimuksessa luotiin kirjalli-
suuskatsauksen avulla kriteerit, joiden avulla pystytdidn mééritteleméaén ohjelmistorobo-
titkkan avulla automatisoitaviksi soveltuvat prosessit. Kirjallisuuskatsaus toteutettiin ha-
kemalla internetin hakupalveluista tieteellisid julkaisuja aiheesta. Aineistohaut suoritett-
tiin TTY:n Andor, Google Scholar, IEEE Xplore, sekd Emerald Insight hakukoneilla.
Lihdemateriaalia etsittiin aluksi pelkéstddn ohjelmistorobotiikasta hakusanoilla: ’robotic
process automation”, RPA, ohjelmistorobotiikka, ohjelmistoautomaatio, *process auto-
mation, information technology automation. Pian tuli kuitenkin selviksi, ettd ohjelmisto-
robotiikkaa on tutkittu tieteellisesti hyvin vdhan. Suurin osa tieteellisisté artikkeleista oli
Leslie Willcocksin ja Mary Lacityn kirjoittamia. Kirjallisuuskatsausta pédtettiinkin laa-
jentaa hakemalla samoista hakupalveluista myds hakusanoilla: ”business process auto-
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mation”, software robotics, ’software agents”, "intelligent agents”, ’process automation



criteria”, jotta saatiin selville laajemmin tietoa prosessi- ja ohjelmistoautomaatiosta. Kir-
jallisuuskatsauksen pohjalta luotiin teoreettinen viitekehys, jonka avulla pystytdin maa-
rittdmiin ohjelmistorobotiikalla automatisoitaviksi soveltuvat prosessit ja niiden poten-
tiaali.

Kirjallisuuskatsauksen tueksi haastateltiin myds kahta ohjelmistorobotiikkasovelluksia
toimittavaa yritystd, jotta ohjelmistorobotiikan toimintaa ja rajoitteita saatiin paremmin
selvitettyd. Toimittajien haastatteluissa kysyttiin pidasiassa asioita, jotka eivit kirjalli-
suustutkimuksessa olleet selvinneet, kuten robottien hallinnointia ja prosessien laukaise-
miseen liittyvid asioita. Haastattelut toteutettiin keskusteluna toimittajien myyjan ja tek-
nologisen asiantuntijan kanssa, jotka toteutettiin semi-strukturoidusti (Saunders, et al.,
2009, p. 320). Toimittajien haastattelurunko 10ytyy liitteestd A. Toimittajien haastatte-
luista sai subjektiivisen mielipiteen ohjelmistorobotiikkaan ja heididn sovellukseensa.
Kuitenkin haastatteluja vertaamalla saatiin selvitettyd rajoitteita ja ohjelmistorobottien
hallinnointia. Sovellusten toimintaa ja rajoitteita varten tutkittiin myos ohjelmistorobo-
tiikkkasovellusten kotisivuja, seka testattiin ohjelmistorobotiikkasovelluksien Automation
Anywhere ja UiPath toimintaa ilmaiseksi saatavilla kokeiluohjelmistoilla.

Kirjallisuustutkimuksen ja toimittajien haastatteluiden pohjalta luotiin viitekehys ohjel-
mistorobotiikan potentiaalisten hyddyntdmiskohteiden méaarittdmiselle. Empiirisessa osi-
ossa viitekehyksen pohjalta haastateltiin kohdeyrityksen henkil0st64, jotta pystyttiin maa-
rittdmiin potentiaaliset prosessit. Kohdeyrityksessd jérjestettiin ryhméhaastatteluja
(workshop) toimialoittain, sekd tukitoiminnoille haastatteluja, sekd ryhméhaastatteluja.
Yhteyshenkil6t eri toimialoihin ja tukitoimintoihin madritti IT:n kehitysjohtaja. Ryhma-
haastatteluihin kutsutut henkil6t valitsivat kunkin yksikon yhteyshenkil6t. Ryhméhaas-
tattelut suoritettiin joko kasvotusten tai Skype for Business konferenssipuhelujérjestel-
mén avulla. Ennen ryhméhaastattelua osallistujille 1dhetettiin esimateriaalia ohjelmisto-
robotiikasta, jonka avulla osallistujia pistettiin ajattelemaan prosessejaan ja tehtdvidin.
Kaikkien haastatteluiden aluksi esiteltiin ohjelmistorobotiikkaa, mihin sitd voi soveltaa ja
kerrottiin soveltuvien prosessien ja tehtivien vaatimukset. Lisdksi esiteltiin UiPath sovel-
luksella tehtyjéd ohjelmistorobotiikka demoja. Haastattelujen pohjalta tunnistettiin proses-
sit ja tehtdvét, joihin ohjelmistorobotiikkaa voitaisiin hyddyntdd. Ryhméhaastatteluissa
ideoitiin myods mahdollisia uusia prosesseja ja liikketoimintaa, jota ohjelmistorobotiikka
voi mahdollistaa.

Tunnistetut prosessit ja tehtévit arvioitiin teoreettisen viitekehyksen pohjalta. Tarvittavat
lisdtiedot prosesseista keréttiin kysymailld prosessien omistajilta. Potentiaalin arvioinnin
pohjalta saatiin lista potentiaalisista prosesseista ja tehtévistd, joihin ohjelmistorobotiik-
kaa voitaisiin hyodyntdd kohdeyrityksessa.



1.5 Tutkimuksen rakenne

Ty6 jakautuu kirjallisuuskatsaukseen (luvut 2-4), empiiriseen osioon (luvut 5 ja 6), tulok-
siin ja pohdintaan (luku 7) ja yhteenvetoon (luku 8). Luvussa kaksi tarkastellaan proses-
seja ja tutkitaan, miten prosessiautomaatiota on tehty ja mitd automaatiossa tulee ottaa
huomioon, sekd maaritellddn ohjelmistorobotiikalla automatisoitaville prosesseille vaati-
mukset ja kriteerit. Luvussa 3 keskitytddn ohjelmistorobotiikkaan yleisesti ilmiona, tek-
nologiana ja tarkastellaan mihin ohjelmistorobotiikkaa on hyddynnetty. Luvun aluksi tu-
tustutaan ohjelmistorobotiikkaa edeltdneisiin teknologioihin. Luvun lopussa tutkitaan oh-
jelmistorobotiikan potentiaalisia hyotyjd, sekd mahdollisia haittoja. Luvussa 4 nidotaan
teoria yhteen luomalla ohjelmistorobotiikan hyddyntdmiselle viitekehys, jonka pohjalta
empiirinen osio toteutetaan. Luvussa luodaan viitekehys, jonka pohjalta ohjelmistorobo-
titkkan hyodyntdmiskohteet etsitdén.

Luvussa 5 kuvataan empiirinen prosessi ja sen kulku ja haastatteluihin osallistuneet hen-
kilot. Luvussa 6 esitellddn haastatteluissa 16ydetyt potentiaaliset hyodyntdmiskohteet ja
arvioidaan niiden potentiaalia. Luvussa 7 esitetddn tutkimuksen tulokset ja esitetdén poh-
dintaa tutkimuksen tuloksista. Luvussa 8 on yhteenveto tutkimuksesta.



2. PROSESSIAUTOMAATIO

Yritykset ovat automatisoineet prosesseja ja erilaisia tehtdvid jo kauan ennen ohjelmisto-
robotiikan esiin nousemista, joten ennen ohjelmistorobotiikkaan syventymisti tarkastel-
laan prosesseja, niiden mallintamista ja automatisointia. Jotta prosesseja voidaan automa-
tisoida, tdytyy ymmartdd prosessi ja sen osat (Passy, 2017). Prosessien tunteminen ja laa-
juuden ymmartdminen ovat tarkeitd asioita prosessien parantamisessa automatisoimalla
(Sharp & McDermott, 2009, p. 93). Jos ei ymmérretd prosessia ja sen ymparistod, voidaan
automatisoimalla tehdé siitd jopa huonompi, kuin ennen automatisointia. Liséksi proses-
seja tdytyy ymmartii, jotta saadaan selville, pystytddnko prosessia ylipddtadn automati-
soimaan. Ja vaikka prosessi voidaankin automatisoida ei se aina ole liiketoiminnallisesti
kannattavaa. Luvussa tutkitaan aluksi prosesseja, niihin liittyvid késitteitd ja syvennytiin
yleisesti prosessiautomaatioon teknologiasta riippumatta. Luvun lopussa syvennytdin
prosessiautomaation rajoitteisiin ja kriteereihin ohjelmistorobotiikan avulla.

2.1 Prosessi

Prosessi on laaja késite. Prosessilla voi yksinkertaisimmillaan tarkoittaa muutamaa pe-
rakkdin suoritettua tehtdvéa ja suurimmillaan voidaan puhua koko organisaation laajui-
sesta liiketoimintaprosessista (Sharp & McDermott, 2009, p. 35). Sharp & McDermott
(2009, p. 32) huomauttavat, etté eri kokoisista prosesseista voidaan puhua eri yhteyksissa
eri nimilld, vaikka tarkoitetaan samaa asiaa. Heiddn mielestddn onkin tirkedd maarittaa
aina kontekstissa miten eri tasot prosesseille nimetian (Sharp & McDermott, 2009, p. 32).
Prosessilla tarkoitetaan kuitenkin usein tapahtumaketjua, jolla on syotteitd ja jolla on
tietty lopputulos (Sharp & McDermott, 2009; Fung, 2014). Weske (2012, p. 5) maarittaa
litketoimintaprosessin koostuvan tehtévistd, jotka koordinoituina realisoivat liiketoimin-
nan tavoitteen. Kun taas Sharp & McDermott maarittavit, ettd liiketoimintaprosessit
koostuvat useista pienemmistd prosesseista, jotka taas koostuvat pienemmisti tehtavista
(Sharp & McDermott, 2009, p. 36). Tdssd tutkimuksessa, kun puhutaan prosessista, tar-
koitetaan joukkoa tehtdvid, jotka suoritetaan sddntdjen mukaisesti perdjilkeen. Proses-
seilla on selked alku ja lopputulokset. Kun tutkimuksessa puhutaan liiketoimintaproses-
seista, tarkoitetaan koko organisaation kattavia prosesseja, joiden avulla liiketoimintaa
suoritetaan. Prosessi tdhtdd aina johonkin lopputulokseen, joka on irrallinen ja lasketta-
vissa (Sharp & McDermott, 2009, p. 43). Prosessin periaate on kuvattu seuraavassa ku-
vassa:
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Kuva 1. Prosessi Sharp & McDermott (2009, p. 45) mukaillen.

Sharp & McDermott (2009) médrittelevit, ettd prosessi alkaa, jollain tietylld prosessin
laukaisevalla tekijdlld. Prosessi koostuu tehtivistd, jotka tehddin médritellyssé jarjestyk-
sessd, joista saadaan joku ennalta mééritelty lopputulos aikaiseksi. Lopputulos tarkoittaa
prosessin asiakkaan saamaa tuotetta, palvelua tai informaatiota. Prosessin asiakkaalla voi-
daan tarkoittaa yrityksen asiakasta, toista prosessia tai muuta sidosryhméii. Prosessin si-
sdlld tehtdva voi olla toinen pienempi prosessi, jossa yldprosessi on asiakkaana. On tir-
kedd, ettd prosessi on nimetty kuvaavasti, siten etti jo nimesti voidaan péatelld lopputu-
los. (Sharp & McDermott, 2009)

Yksittéistd prosessia tarkastellessa, kannattaa aina pitdd mielessd onko prosessi osa laa-
jempaa liiketoimintaprosessia, jotta nihddan kokonaiskuva (Sharp & McDermott, 2009,
p. 45). Prosessilla voi olla asiakasprosesseja, joille se on toimittajana ja prosessi voi olla
asiakkaana toiselle prosessille (Weske, 2012, p. 373). Ei my0skdin kannata sekoittaa yk-
sittdistd prosessia prosessiperheisiin. Prosessiperheelld tarkoitetaan esimerkiksi CRM-
jarjestelmain liittyvid prosesseja (Sharp & McDermott, 2009, p. 35).

Joskus on vaikeaa hahmottaa mihin prosessi loppuu ja seuraava alkaa. Sharp & McDer-
mott (2009) esittavit, ettd litketoimintaprosessien vilisid rajoja selvittdessi hyvana nyrk-
kisdantond on tutkia alaprosessien vélistd transaktiosuhdetta, jos aliprosessien vilisten
transaktioiden suhde on eri kuin 1:1, on luultavasti kyseessé litketoimintaprosessien vé-
linen raja. Transaktiosuhteella tarkoitetaan prosessien suoritusméérén vélista suhdetta. Eli
JOs prosessi ja sitd seuraava prosessi eivét toistu yhtd monta kertaa on niiden viélilld liike-
toimintaprosessien raja. (Sharp & McDermott, 2009, p. 52)
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Kuva 2. Prosessiympdriston kuvaus (Sharp & McDermott, 2009, p. 53)

Kuvassa 2 on kuvattuna Sharp & McDermottin (2009) esittdma lainojen hallintaan liit-
tyva prosessiympdristd, jossa lainojen hallinta on prosessialue. Hanki asiakas, myonna
laina, kerdd osamaksu ja lainan sopiminen ovat litkketoimintaprosesseja. Ne sisdltavit ali-
prosesseja, jotka taas koostuvat tehtdvistd. Ohjelmistorobotiikalla automatisoidaan tehta-
vid, jotka sitten yhdessd muodostavat prosessin ja parhaimmillaan saadaan automatisoitua
koko liiketoimintaprosessi (Willcocks, et al., 2015b; Lacity & Willcocks, 2016a). Useim-
miten kuitenkin automatisoidaan saadaan automatisoitua vain osia liiketoimintaproses-
seista (The Hackett Group, 2016). Ohjelmistorobotiikalla

2.2 Prosessin mallintaminen

Jotta tutkimuksessa voidaan tarkastella potentiaalisia automatisoitavia prosesseja ja teh-
tavid, tulee muodostaa yleiskisitys kohdeyrityksen keskeisisté liikketoimintaprosesseista
(Sharp & McDermott, 2009). Prosessien mallintamisessa on hyvé pitdd mielessa tiettyja
toimintaperiaatteita. Prosessin mallintamisen ldhtokohtana tulee tietdd, miten prosessi si-
joittuu organisaation prosessien kokonaisuuteen (Martinsuo & Blomgqvist, 2010). Erityi-
sesti on hahmotettava se, miten prosessi palvelee yrityksen asiakasta.

Prosessien kuvaamiseen voidaan kerété tietoa monella tapaa kuten haastatteluista, ryh-
maty0sta tai havainnoimalla (Martinsuo & Blomgqvist, 2010). Prosessien kuvaukset kan-
nattaakin tarkistuttaa useammalla thmiselld, jotta padstdan yhteisymmarrykseen prosessin




kulusta. Prosessin kuvauksessa on tirkedd ymmartad prosessin tarkoitus, eli miké proses-
sin lopputulos on. Liséksi tulee ymmartda prosessiin liittyvit sidosryhmat, sek resurssit
jotka prosessi vaatii suoritukseen. (Sharp & McDermott, 2009, p. 139)

Prosessin mallintaminen kannattaa aloittaa prosessin karkeasta kuvaamisesta. Siiné ku-
vataan prosessin arvoa tuottavat tehtivit, sekd resurssien kulku. Térkedd on tunnistaa pro-
sessin alku ja loppu, sekd se mitd prosessiin syotetddn ja mikd on prosessin lopputulos.
Kun prosessi on yleisesti hahmotettu, voidaan alkaa prosessia kuvata vaiheittain. Téasti
edetdédn aina vaihe vaiheelta tarkempaan kuvaukseen prosessista, resurssien kuluista ja
rajapinnoista. Karkeaa kuvausta kdytetdén yleensd ylemmin tason prosesseista. Mité sy-
vemmélla tasolle prosessissa mennédn, sitd tarkemmin prosessi tulee kuvata. Karkeaa ku-
vausta voidaan katsoa hyvin lineaarisena, yksi asia tehddédn jota seuraa toinen aina lop-
puun asti. Usein yksityiskohtaisella tasolla prosessi ei kuitenkaan ole virtaviivainen, joten
se tulee silloin kuvata paljon tarkemmin. (Martinsuo & Blomgqvist, 2010; Sharp &
McDermott, 2009)

Tarkkoihin kuvauksiin voidaan kéyttda esimerkiksi uimaratakaavioita ja vuokaavioita.
Lisdksi kaavioita kannattaa usein tdydentda yksityiskohtaisilla ohjeilla. Prosessikuvauk-
sia voi tehdd monella tapaa, mutta tirkeintd on, ettid prosessi kuvataan niin tarkasti, etti
prosessia voidaan seurata ja toteuttaa oikein. (Martinsuo & Blomqvist, 2010)

Nykyistd prosessia mallinnettaessa on tirkedd kuvata kaikki mitd prosessiin kuuluu,
vaikka prosessista sekalainen tulisikin. On tdrke#a tietdd prosessien rajat, resurssit, sidos-
ryhmit ja ymparistd. Tutkimuksen empiirisessd osiossa haastatteluissa tunnistetaan koh-
deyrityksen potentiaaliset ohjelmistorobotiikalla automatisoitavat prosessit. Potentiaali-
set prosessit mallinnetaan silld tasolla, ettd automaation potentiaali voidaan maarittda. Eli
prosessin kulku selvitetdédn silld tasolla, ettd ymmarretddn, voidaanko prosessi automati-
soida ohjelmistorobotiikalla.

2.3 Prosessin automatisoiminen

Prosessin automatisoimisessa on kyse prosessin tehostamisesta ja ndin parantamisesta.
Vaikka ohjelmistorobotiikalla automatisoitaessa ei usein tarvitse muuttaa prosessin kul-
kua ja toimintatapaa, koska tietojirjestelmiin ei tarvitse tehdd muutoksia, pitee automa-
tisointiin kuitenkin monet liitketoimintaprosessien automatisoinnin perusperiaatteet
(Asatiani & Penttinen, 2016). Prosessien automatisointi kannattaa aloittaa kartoittamalla
yrityksen prosessit karkealla tasolla ja muodostamalla niisti prosessikenttd, jossa ndhdaan
miten prosessit toimivat yhteen. Tdssd vaiheessa riittdd prosessin karkea mallintaminen,
jotta ymmarretddn kokonaiskuva (Sharp & McDermott, 2009). Prosessien tunnistamisen
jilkeen tulee prosesseista tunnistaa kaikista potentiaalisimmat prosessit automatisoita-
viksi (Becker, et al., 1999).
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Prosessien valitsemiseen automatisoitaviksi on monia erilaisia kriteerejé ja viitekehyksid
(Becker, et al., 1999; Casati, et al., 2002; Sharp & McDermott, 2009; Slaby, 2012;
Asatiani & Penttinen, 2016; Lacity & Willcocks, 2016a). Kriteerit vaihtelevat automaa-
tiosovelluksen mukaan, jotkut sovellukset pystyvit kisittelemadn paremmin virhetapauk-
sia kuin toiset, kun taas joku teknologia vaatii stabiilin ympériston ja toisessa stabiiliu-
della ei ole niin suurta painoarvoa (Casati, et al., 2002). Yhdistavé tekijé eri tutkimuksissa
on se, ettd automatisoinnin tulee kustantaa vihemmain kuin potentiaaliset hyodyt ovat.
Automatisoimisen hydtyjen arvioiminen onkin erittdin tirkedd automatisointia suunnitel-
lessa.

Sharp & McDermott (2009 p.134) esittelevit analyyttisen ldhestymistavan tehostettavan
prosessin valintaan. Koska automatisointi on prosessin tehostamista, voidaan menetelmaa
soveltaa my0s automatisoitavien prosessien valintaan. Léhestymistapa alkaa kriittisten
menestystekijoiden etsimiselld (engl. Critical Succes Factor, CSF). Kriittisten menestys-
tekijoiden avulla etsitdén yrityksen avainprosessit. Timén jidlkeen prosesseista ja kriitti-
syystekijoistd tehdddn taulukko, johon mairitelldin prosessien kypsyystekijit. Kriteerien
perusteella prosessit laitetaan potentiaalin mukaan jarjestykseen, jonka avulla 1dhdetiin
automatisoimaan prosesseja. Tdmé menetelma ei kuitenkaan suoraan ota kantaa sithen
minkélaisia ominaisuuksia prosessilta vaaditaan, ettd se voidaan automatisoida. Menetel-
missd annetaan eniten painoarvoa sille, kuinka stabiili prosessi on.

Becker et al. (1999) painottavat, ettd automatisoinnin tulee tukea prosessia kannattavasti.
Heidén menetelmidssédn vertaillaan liiketoimintaprosessien haluttuja tavoitteita ja tyon-
kulunhallinnan potentiaalisia parannuksia. Liiketoimintaprosessinhallinnan tavoitteita
ovat esimerkiksi prosessin tehokkuus, resurssien optimointi, ldpikuluajan minimointi, de-
legoinnin tehokkuus ja henkilokunnan motivaatio He jakavat automatisoinnin kriteerit
teknisiin kriteereihin, organisaationaalisiin kriteereihin ja taloudellisiin kriteereihin, joi-
den perusteella prosesseja valittiin automatisoitaviksi. Heidén esittimissidin valintamal-
lissa kriteereilld valitaan kaikista prosesseista potentiaalisimmat, jonka jélkeen yksityis-
kohtaisen analyysin jélkeen saadaan kaikista potentiaalisimmat prosessit automatisoita-
viksi.

Casati et al. (2002) méérittelevat automatisoitaviksi prosesseiksi sellaiset, joiden automa-
tisoinnin kustannukset ovat pienemmat kuin hyddyt. Oletetut hyddyt mitataan kayttokus-
tannusten pienenemiselld ja laadun ja nopeuden kasvamisella. Erityisesti jos prosessi on
toistettavissa ja automatisoinnilla korvataan kehityksestd aiheutuvat kustannukset, on jér-
kevidd automatisoida prosessi. Hyva kandidaatti on myds prosessi, joka vaatii manuaalista
tehtévien ohjausta (engl. scheduling), epétriviaalia vastuun siirtoa ja poikkeusten moni-
torointia ja huomaamista. (Casati, et al., 2002)

Eri ldhteissé painotetaan hieman eri asioita automatisoinnin kriteereini. Kuitenkin yhdis-
tavéind tekijdnd on se, ettd prosessin automatisoinnin tulee maksaa vihemmain kuin auto-
matisoinnista saatavat potentiaaliset hyddyt ovat. Niistd kolmesta eri menetelmésté valita



11

prosessi automatisoitavaksi voidaan paitelld my0s, ettd prosessin valitsemiseksi kannat-
taa kehittida kriteeristd, joka médrittelee prosessit automaatio jarjestykseen. Terres et al.
(2010) tutkivat erilaisia menetelmid prosessien automatisoitavaksi valintaan ja kertovat,
ettd kannattavuuden lisdksi prosessi on pystyttivd myds mallintamaan teknologialla, jolla
ollaan automatisoimassa. Eli kannattavuuden kriteerien liséksi tulee méaarittdd teknolo-
gian antamat vaatimukset prosesseille, joita voidaan automatisoida.

2.4 Prosessin kehittaminen

Prosessia automatisoidessa, kannattaa sitd usein samalla kehittdd (Sharp & McDermott,
2009; Terres, et al., 2010). On mahdollista, ettd automatisoimalla voidaan virtaviivaistaa
prosessia, poistamalla vaiheita jotka on aikaisemmin tdytynyt manuaalisesti tehdé. Kehit-
tdmisen ensimmdiinen askel on tunnistaa ja mallintaa prosessin nykytila.

Kuitenkin, kun ollaan automatisoimassa tai optimoimassa pienempai prosessia tai tehta-
vad, on tirkedd kuitenkin hahmottaa prosessi tai tehtdvd osana liiketoimintaprosessia
(Sharp & McDermott, 2009, p. 36). Varsinkin prosessia optimoidessa sen toiminta muut-
tuu, jolloin on tirkedd tiedostaa muutoksen vaikutukset isommassa mittakaavassa. Vaikka
tiettyd prosessia optimoitaisiin automatisoimalla, saattaa litketoimintaprosessi kérsid
muutoksen johdosta (Sharp & McDermott, 2009). Erityisesti ei aina kannata miettid pro-
sessin yhden tehtdavin tehostamisen kautta, ilman etti ajattelee koko prosessia. Kannattaa
miettid miten prosessin automatisoiminen vaikuttaa koko prosessiympéristoon. Prosessin
kehittamiselld tulisi pyrkid palvelun laadun ja prosessin asiakastyytyvdisyyden paranta-
miseen. (Sharp & McDermott, 2009, p. 47) Kaikkien muutoksien prosesseissa tulee tukea
litketoimintaprosessien tavoitteita (Becker, et al., 1999).

Koska ohjelmistorobotiikkaa implementoidessa ei prosessia tarvitse rakentaa uudelleen,
voidaan prosessin kehittdmisesséd keskittyd vain hienosdédtdmiseen (Lacity & Willcocks,
2016a). Esimerkiksi voidaan yksinkertaistaa kohtia, joita ihminen manuaalisesti tekee tar-
peettoman monimutkaisesti. Koko automatisoitavan prosessin uudelleensuunnittelu ei ole
tarpeen. Kehityksessd on pddasiana pitdd mielessa litketoimintaprosessin tavoite ja kehit-
tamiselld lopputuloksen parantaminen.

2.5 Prosessiautomaatio yhteenveto

Prosessia automatisoidessa on tirkedd ymmartdé kaikki prosessiin liittyvét sidosryhmiit,
sekd prosessiymparistd, johon prosessi kuuluu. Prosessille pitdd pystyd madrittiméén aina
alku ja loppu. Alku on prosessin kdynnistéva tekijé ja prosessin lopputuloksena on aina
joku mitattava asia. Kun prosessi automatisoidaan, on tirkedd tuntea prosessi ja mallintaa
se mahdollisimman tarkasti. Mallintaessa prosessia on hyvd mennéd aina mahdollisimman
syville prosessikuvauksessa. On tirkedd huomioida kaikki prosessiin kuuluvat asiat, hen-
kilot, resurssit ja jarjestelmit, sekd mahdolliset ali- tai isdntdprosessit, joita prosessilla on.
Liiketoimintaprosessien erottaminen toisistaan kannattaa tehdé tutkimalla aliprosessien



12

vilistd transaktiosuhdetta. Liiketoimintaprosessi todenndkdisesti vaihtuu, jos aliproses-
sien vilinen transaktiosuhde on eri kuin yhden suhde yhteen.

Kun ymmarretdén litketoimintaprosessit ja prosessialueet, voidaan alkaa selvittdd poten-
tiaalisesti automatisoitavia prosesseja. Automatisoitavan prosessin tulee olla sellainen,
ettd se voidaan automatisoida valitulla automatisointiteknologialla (Terres, et al., 2010).
Teknologioiden automatisointikriteerit vaihtelevat ominaisuuksien mukaan. Potentiaali-
set prosessit tulee arvioida prosessille relevanteilla kriteereilld, jotka riippuvat teknologi-
asta, tavoitteista ja prosessiympéristostd. Teknologiasta riippumatta prosessin automati-
soimisen tulee olla yritykselle kannattavaa (Becker, et al., 1999). Jos automatisoiminen
maksaa enemmin kuin arvioidut automatisoimisen hyddyt ovat, ei prosessia kannata au-
tomatisoida. Kannattavuuden lisdksi prosessin tulee olla stabiili, jotta automatisoiminen
voidaan tehdi (Becker, et al., 1999). Automatisoimiseen potentiaaliset prosessit kannattaa
potentiaalin perusteella pistdd jarjestykseen ja aloittaa automatisoiminen potentiaalisim-
masta prosessista (Becker, et al., 1999; Casati, et al., 2002; Sharp & McDermott, 2009;
Terres, et al., 2010).

Potentiaalinen prosessi tulee mallintaa tarkasti haastattelemalla prosessin omistajia ja
prosessin suorittajia. Tarvittaessa prosessin suoritusta voidaan tarkkailla ja mééarittda ha-
vainnoimalla prosessin tarkka kulku. Joskus automatisoidessa prosessia, kannattaa pro-
sessia kehittdd. Kehittdessd ei kannata vélttdméttd muuttaa prosessia tehtdva tai alipro-
sessi kerrallaan, vaan prosessia on katsottava kokonaisuutena ja kehittda sitd siten, ettd
prosessin asiakas hyoOtyy prosessin parantamisesta. Eli kaikki parantaminen tulee tehda
siten, ettd muutokset tukevat prosessin tavoitteita (Becker, et al., 1999). Vihintddnkin
jokaisen muutoksen kohdalla tulee miettid, ettd se ei ainakaan vaikuta negatiivisesti pro-
sessiin ja sen sidosryhmiin. Kun automaation ja muutosten vaikutukset on arvioitu, voi-
daan prosessi automatisoida teknologian sallimalla tasolla.

Automatisoi
automaatiopotentiaali prosessit prosessit prosesseja
prosesswmpa ristdé

Kuva 3. Automatisoinnin prosessi

Kuvassa 4 on kuvattu prosessien automatisoinnin yleinen prosessi, joka on muodostettu
kirjallisuuskatsauksen perusteella. Prosessia voidaan kéyttad yrityksessd teknologiasta
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riippumatta. Prosessiautomaatioon valittavat prosessit tulee valita kriteerien (kannatta-
vuus) ja vaatimusten (mahdollisuus) perusteella. Seuraavaan taulukkoon on koottu 1dh-
demateriaalissa esiintyneité kriteereitd prosessin automatisoimiseksi.

Taulukko 1.  Automatisoinnin yleiset kriteerit

Automatisointi on liitketoiminnallisesti kannattavaa

Prosessi on stabiili

Prosessi on pystyttiva esittdmiin kokonaan automatisointiteknologialla

Taulukossa listatut kriteerit ovat yleispatevid teknologiasta ja prosessista riippumatta. Oh-
jelmistorobotiikalla automatisoitavien prosessien kriteereihin perehdytdén seuraavassa
luvussa. Automatisoinnin kriteerit ovat teknologiakohtaisia, mutta kriteereja valittaessa
niitd ei tule valita sovelluskohtaisesti (Terres, et al., 2010).

2.6 Prosessin soveltuvuus automatisoitavaksi ohjelmistorobo-
tiikalla

Ei siis ole olemassa tiettyji liiketoimintaprosesseja, jotka sopisivat kaikilla yrityksillad au-
tomaattisesti automatisoitaviksi. Kuten dsken todettiin potentiaalisia prosesseja tuleekin
tarkastella erilaisten vaatimusten ja kriteerien kautta, jotta pystytddn prosessin soveltu-
vuus automatisoitavaksi (Becker, et al., 1999; Sharp & McDermott, 2009). Automatisoin-
nin kriteerit ja vaatimukset vaihtelevat teknologiakohtaisesti. Askeisessé luvussa tarkas-
teltiin prosessiautomaatiota yleisesti. Tédssd luvussa tarkastellaan prosessien soveltu-
vuutta automatisoitavaksi ohjelmistorobotiikalla. Ensimmaiisessé alaluvussa mééritellaan
vaatimukset, jotka automatisoitavan tehtdvén tulee tiyttda, jotta automatisointia voidaan
edes harkita. Toisessa alaluvussa tarkastellaan taas kriteerejd, jotka vaikuttavat sithen
kannattaako prosessi automatisoida ohjelmistorobotiikalla. Kaikkien kriteerien ei tarvitse
tiyttyd, jotta prosessi kannattaa automatisoida, kun taas vaatimukset tulee ainakin jollain
tasolla pystya tdyttdmadan. Tulee kuitenkin muistaa, ettd tirkein vaatimus prosessin auto-
matisoimiselle on se, ettd automatisointi on yritykselle kannattavaa. Jos automatisoinnilla
el saavuteta tarpeeksi hydtyjd, automatisointia ei kannata aina tehda, vaikka se mahdol-
lista olisikin.

Organisaatioille voi olla vaikeaa madrittdé prosessit, jotka sopivat automatisoitaviksi oh-
jelmistorobotiikalla. Ohjelmistorobotiikka soveltuu parhaiten prosesseihin, jotka toistu-
vat useasti, ovat erittdin standardisoituja ja perustuvat tarkasti sdént6ihin, sekd ovat ke-
hittyneitd (engl. mature). Prosessit voivat olla monimutkaisiakin, kunhan niihin pystytdan
madrittdimadn tarkat sddnnot ja logiikka. Lacity & Willcocks (2016a) huomasivat, ettd
ulkoistetut tai jaettuna palveluna sopivat prosessit ovat yleensi sellaisia, jotka vastaavat
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ohjelmistorobotiikalla automatisoitavaksi soveltuvia prosesseja. Niilld prosesseilla on
usein suuri volyymi ja ne ovat hyvin dokumentoituja ja sddnndnmukaisia. Ohjelmistoro-
botiikalla automatisoitaviin prosesseihin pétee pitkdlle samat vaatimukset kuin muillakin
teknologioilla, kuten BPM-jdrjestelmilld automatisoitaville prosesseille. Erona on se, etti
automatisoinnin kynnys on ohjelmistorobotiikalla matalampi, pienempien kustannusten
ja lyhyemmain implementaatioajan takia (Lacity & Willcocks, 2016a). Kahdessa seuraa-
vassa alaluvussa méiiritellddn ohjelmistorobotiikalla automatisoitaville prosesseille vaa-
timukset, seki kriteerit potentiaalille.

2.6.1 Automatisoitavien prosessien vaatimukset

Ohjelmistorobotiikalla automatisoitavan prosessin ensimmaiinen kriteeri on se, etti pro-
sessi ja kaikki sithen kuuluvat tehtivit suoritetaan digitaalisesti tietojirjestelmissd. RPA
teknologia on sovellus tietokoneella, joka pystyy kdyttdmiin muita tietokoneella olevia
ohjelmia (Slaby, 2012; Willcocks, et al., 2015a; Asatiani & Penttinen, 2016; Lacity &
Willcocks, 2016a). Jos joku osa prosessista vaatii, ettd tietoa saadaan analogisessa muo-
dossa koneen ulkopuolelta, tarkoittaa se sitd, ettd ihmisen tiaytyy puuttua prosessiin, jol-
loin se ei ole automatisoitu. Robotilla voidaan tunnistaa analogisesta 1dhteestd OCR ku-
vatunnistuksella tietoa, mutta robotilla ei ole fyysistd kéttd, jolla se voi viedd paperin
skanneriin. Ohjelmistorobotilla voidaan siis automatisoida ainoastaan ne osat prosessista,
jotka tapahtuvat tietokoneella tai —jirjestelmissa.

Ohjelmistorobotiikalla automatisoitava prosessi ei saa mydskéaén siséltdd korkeasti kog-
nitiivisia pditoksid (Slaby, 2012; Fung, 2014; Lacity & Willcocks, 2016a; Asatiani &
Penttinen, 2016). Erityisesti sellaisia, jotka sisdltdvit luovaa ajattelua. Ohjelmistorobotti
tarvitsee tarkat sdinndt, joiden pohjalta se pystyy toimimaan. Paitoksien tulee olla yksi-
selitteisid, eli tuloksena robotille tdytyy ohjeiden perusteella olla yksi vastaus, jonka poh-
jalta parametrien mukaan tulee toimia. Kognitiivisen pddtoksen prosessissa huomaa siiti,
ettd voidaanko péatods kirjoittaa auki eksplisiittisesti siten, ettd kuka tahansa pystyy ohjei-
den mukaan suorittamaan paatoksen. Eli jos pddtos vaatii henkilon hiljaista tietotaitoa, on
luultavasti kyseessd kognitiivinen paitos.

Seuraavana vaatimuksena onkin se, ettd prosessi tunnetaan ja voidaan kirjoittaa ekspli-
siittisesti auki. Tdma tarkoittaa sité, ettd prosessin jokainen vaihe ja sdénto pystytdén kir-
joittamaan yksiselitteisesti auki. Vaikka prosessi olisikin tdysin eksplisiittinen, ei proses-
sia voi kirjoittaa auki, jos sitd ei tunneta. Talloin prosessia ei voida ohjelmoida ohjelmis-
torobotille (Sharp & McDermott, 2009; Lacity & Willcocks, 2016a). Jos pystytddn kir-
joittamaan paperille prosessi kaikkinensa eksplisiittisesti, ottaen huomioon kaikki ske-
naariot, prosessi voidaan suorittaa ohjelmistorobotiikan avulla (Asatiani & Penttinen,
2016).

Automatisoitavan Prosessin tulee olla stabiili (Becker, et al., 1999; Sharp & McDermott,
2009; Fung, 2014; Asatiani & Penttinen, 2016). Jos prosessi tai sen ympéristd muuttuvat
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usein, joutuu robotin méarityksid ohjelmoida uusiksi. Pienet ulkoiset muutokset, esimer-
kiksi kayttoliittyméén, eivét vaikuta robotin toimintaan. Mutta jos prosessin toimintalo-
giikkaa muutetaan, tdytyy ihmisen kdydd ohjelmoimassa robotti uudelleen. Tima on vaa-
timus kriteerin sijaan, silld jos muutoksia robottiin tdytyy tehdé usein, tulee ithmisen te-
kemaésti korjauksesta osa prosessia, jolloin se ei ole tdysin automatisoitua. Slaby (2012)
ja Fung (2014) suosittelevatkin, ettd prosessiymparistd ei muuttuisi 8-12 kuukauteen. Sta-
biiliutta tulee kuitenkin tarkastella ohjelmistorobotiikalla tehtidvin automatisoinnin elin-
idn suhteen. Jos ohjelmistorobotiikalla tehdadn kevyt véliaikainen integraatio, vaatimuk-
sena on se, ettd ympéristd ei muutu sind aikana, kun ohjelmistorobotiikalla tehty integ-
raatio on kaytossa.

Taulukko 2.  Automatisoitavan prosessin vaatimukset

Prosessi on digitaalinen

Prosessi ei vaadi kognitiivista ajattelutyota

Prosessi voidaan kuvata selkeésti auki vaiheittain

Prosessiympaéristo on stabiili

Ylldolevaan taulukkoon on listattuna vaatimukset, jotka ohjelmistorobotiikalla automati-
soitavien prosessien ja tehtdvien tulee tiyttdd. [Iman ndiden vaatimuksien tayttdmisté ei
prosessia ole mahdollista automatisoida RPA teknologialla. Nama vaatimukset eivit kui-
tenkaan riitd, vaan kuten aikaisemmin todettiin, on automatisoinnin oltava yritykselle
kannattavaa. Seuraavaksi tarkastellaankin kriteerejd, jotka vaikuttavat ohjelmistorobotii-
kalla automatisoitavan prosessin kannattavuuteen.

2.6.2 Automatisoinnin kannattavuuteen vaikuttavat kriteerit

Kaikkia tehtévid tai prosesseja, jotka tdyttdvit automatisoinnin vaatimukset ei ole kan-
nattavaa automatisoida (Asatiani & Penttinen, 2016). Kuten Sharp & McDermott (2009,
p. 134) médrittelevit parannettavan prosessin valinnan analyyttisesti kriittisilld menestys-
tekijoilld, tulee ohjelmistorobotiikan soveltamiskohteet valita siten, ettd ne tuottavat yri-
tykselle arvoa. Automatisointi kannattaakin aloittaa prosesseista joiden automatisoinnilla
hyodytdédn potentiaalisesti eniten. Automatisoinnin tekeminen vie resursseja. Vaikka oh-
jelmistorobotiikalla automatisoiminen on helppoa, ei ole aina kannattavaa automatisoida
prosessia. Sharp & McDermott (2009) esittévit prosessin automatisoinnin padasialliseksi
kriteeriksi sen, ettd automatisoinnilla saavutetaan enemman hydtyjé kuin automatisointi
maksaa. Aina ei kuitenkaan ole helppo méiritelld kaikkia prosessin automatisoinnilla saa-
tavia hyotyjd ja niiden arvoa. Prosessiin kuluvan ajan ja tyomiérdn viheneminen on
helppo laskea, mutta epdsuoria hyotyjd on vaikeampi arvioida. Eri 1dhteissd onkin hieman
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erilaisia kriteerejd automatisoinnin kannattavuuteen. Seuraavaksi kootaan yhteen kirjalli-
suudessa esiintyneet kriteerit, jotka kannattaa ottaa huomioon prosessin automatisointi-
potentiaalia arvioidessa ohjelmistorobotiikalle.

Lacityn & Willcocksin (2016) mukaan O2 madritteli, ettd jos RPA sééstdd yli 3 kolmen
ihmisen tyomééran (FTE), prosessi kannattaa automatisoida ohjelmistorobotiikalla. Saés-
tetty FTE maidriteltiin laskemalla prosessin suoritukseen kulunut aika manuaalisesti. Pro-
sessiin manuaalisesti kulunut aika kerrottiin prosessin volyymilld viikossa, jolloin saatiin
prosessiin kuluva FTE. Tutkimuksessa ei kerrottu arvioitiinko prosesseissa automatisoin-
nin avulla kuluvaa aikaa. Vaikka robotti onkin halvempi ja voi tydskennelld vuorokauden
ympdéri, aiheuttaa se kuitenkin kuluja yritykselle, joten ei voida suoraan sanoa, ettd auto-
matisoimalla yhden FTE:n ty6t, saadaan yhden FTE:n verran sééstdjd kuluissa. Arvioi-
malla automatisoitavia FTE:itd saadaan kuitenkin selville paljon manuaalista tyotd va-
pautetaan automatisoimalla.

Pelkkd manuaalisen tyon korvaamisesta aiheutuva resurssien sdésto ei kuitenkaan aina
ole tarpeellista, jotta prosessin automatisoinnista saadaan kannattavaa. Siihen vaikuttaa
my0s se, ettd kuinka tdrkedd on prosessin tarkka ja luotettava toiminta. Ohjelmistorobo-
teilla saadaan poistettua inhimilliset virheet, joka taas vihentii virheistd aiheutuvaa yli-
madrdistd tyotd. Téllaisten epdsuorien hyotyjen arvioiminen on kanssa tiarkedd automati-
soinnin kannattavuutta tarkasteltaessa.

Monessa ldhteessd ensisijaisena kriteerind automatisointiin mainittiin prosessin toistu-
vuus (Fung, 2014; Willcocks, et al., 2015b; Asatiani & Penttinen, 2016; Lacity &
Willcocks, 2016a). Mitd useammin prosessi toistuu, sitd enemmain hyotyéd saadaan. Vas-
tapainona kriteeriksi mainitaan my0s prosessin manuaalinen kesto. Vaikka prosessi tois-
tuisikin vdhédn, mutta prosessin tekeminen manuaalisesti kestdd kauan voi se olla kannat-
tavaa automatisoida (Fung, 2014; Willcocks, et al., 2015a). Kriteeriksi saadaankin siten
manuaaliseen prosessiin kuluva kokonaisaika tietyn ajan véililld. Prosesseja voidaan ver-
tailla siis kertomalla manuaalisesti prosessiin kuluva aika, prosessin toistoméddrilla tie-
tylla aikavililld, jolloin saadaan laskettua prosessiin manuaalisesti kuluva FTE.

Kirjallisuudessa yhtend kannattavuuden kriteerind esiintyy prosessin kdyttdmien jarjes-
telmien lukumiéra (Fung, 2014; Asatiani & Penttinen, 2016) . Mitd enemmdén jarjestelmid
prosessiin kuuluu, sitd suurempi riski on, ettd ihminen tekee virheen prosessissa. Lisdksi
monen jérjestelmén kdyttdminen prosessissa on ithmiselle hidasta ja puuduttavaa. Varsin-
kin jos samoja tietoja tdytyy syottdd useampaan jérjestelméén. Mitd enemman jérjestel-
mid prosessissa on, sitd enemmén riski virheille kasvaa. Muutenkin jos prosessi on virhe-
herkkd, automaation kannattavuus nousee (Fung, 2014). Hyvin ohjelmoituna ohjelmisto-
robotti ei tee juurikaan virheitd, jolloin yksinkertaisenkin harvoin tapahtuva virheherkédn
prosessin automatisoiminen voi olla kannattavaa, varsinkin jos virhe maksaa yritykselle
paljon.
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Seuraavana kriteerind onkin prosessin tdrkeys yritykselle. On arvioitava, miti tapahtuu,
jos prosessi lakkaa toimimasta tai toimii virheellisesti. Prosessin viivistyminen voi ai-
heuttaa yritykselle sakkoja ja muita kuluja. Hyvin automatisoituna tirked prosessi toimii
hyvailld varmuudella ja yritys kerdéd hyotyjé, kun prosessi on nopea ja varma, jolloin mah-
dollisia sanktioita tai tulonmenetyksid ei tapahdu. Joten automatisoinnin potentiaalia
médritettdessd on huomioitava mahdolliset prosessin tarkkuudesta ja toimintavarmuu-
desta saatavat sdastot. Yritykselle tirked prosessi voi olla kannattavaa automatisoida, jos
halutaan varmistaa prosessin tdydellinen oikeellisuus. (Fung, 2014)

Poikkeustapauksien maird prosessissa on yksi kannattavuuteen vaikuttava kriteeri. Mité
enemman poikkeustapauksia prosessi sisdltdd, sitd enemmaén sdint6jd joudutaan proses-
siin ohjelmoimaan. Poikkeustapaukset voidaan ohjata robotilta ihmiselle, mutta tim4 tar-
koittaa siti, ettd koko prosessia ei saada télldin automatisoitua. Varsinkaan ohjelmistoro-
botiikkaa kayttoonottacssa demovaiheeseen ei kannata tillaista prosessia ottaa, koska lii-
ketoimintachdotuksen tekeminen prosessin automatisoinnilla ei ole niin kannattava kuin
yksinkertaisemmalla prosessilla, jonka automatisoimiseen menee vahemman aikaa. Muu-
tenkin poikkeuksien miéré vaikuttaa sithen kannattaako prosessia automatisoida missaan
vaiheessa ollenkaan. Jos poikkeuksia on erityisen paljon ei voida puhua vakioidusta pro-
sessista ja voikin olla jarkevéa pitdd prosessi manuaalisena. (Fung, 2014; Asatiani &
Penttinen, 2016)

My0s prosessit, joissa on vdhdn ihmisen tekemédd manuaalista tyotd ovat otollisia auto-
matisoinnille (Fung, 2014). Mitd vihemmén ihminen puuttuu prosessiin, sitd véhemmén
atkaa menee automaatioon ja sitd vdhemmén automaatio maksaa. Kuitenkaan proses-
seista, joissa ei ole paljoa manuaalista tyotéd ei saada niin paljoa hyotyjd, kuin tdysin ma-
nuaalisesta prosessista.

Asatiani & Penttinen (2016) méadrittelevit, ettd ohjelmistorobotiikalla automaation poten-
tiaali kasvaa prosessin manuaalisuuden ja rutiinisuuden mukaan. Alla olevassa kuvassa
x-akselilla on prosessin rutiinisuus ja y-akselilla prosessin eksplisiittisten manuaalisten
padtosten madrd prosessissa.
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Manuaalinen

Kognitiviinen

Poikkeus Rutiini

Kuva 4. Automaation potentiaali (Asatiani & Penttinen, 2016)

Eli siis mitd enemmaén prosessi on edellisessd luvussa esitettyjen vaatimusten mukainen,

sitd potentiaalisempi se on automatisoida. Tdysin manuaalisia eksplisiittisid prosesseja,

jotka eivit sisédlld poikkeuksia ja toistuvat paljon, on helpoin ja kannattavinta automati-

soida.

Taulukko 3.  Automatisoinnin kannattavuuden kriteerit

Automatisoinnin kulut pienemmét kuin hyodyt

Toistuvuus

Manuaalisen prosessin kesto

Kaytettdvien jérjestelmien lukumééra

Virheherkkyys

Prosessin tirkeys

Poikkeuksien lukumaira
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Ihmisen osuus prosessista

Automatisoinnin kannattavuuteen vaikuttaa siis moni tekija. Tarkedtd on muistaa, ettd
automatisoinnin tulee maksaa viahemmain, kuin automatisoinnilla saatavat potentiaaliset
hyodyt ovat. Taulukkoon 3 on koottu yhteenveto kriteereistd. Ndma kriteerit huomioi-
malla pystytddn arvioimaan automatisoinnin potentiaalia prosessille. Ensin tulee kuiten-
kin médarittdd, ettd prosessi tai tehtdvé pystytddn automatisoimaan ohjelmistorobotiikalla
taulukon 2 vaatimusten mukaisesti, jonka jélkeen kriteerien perusteella miéritetdén, kan-
nattaako prosessi automatisoida. Seuraavaksi tutustutaan ohjelmistorobotiikkaan tekno-
logiana, sen taustoihin, rajoitteisiin, hyddyntdmiskohteisiin, sekd ohjelmistorobotiikalla
saataviin hyotyihin ja mahdollisiin haittoihin.
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3. OHJELMISTOROBOTIIKKA

Tassd luvussa tarkastellaan ohjelmistorobotiikkaa yleisesti. Aluksi luvussa tarkastellaan
ohjelmistorobotiikan taustaa ja teknologioita, joilla on automatisoitu toimistossa tietoko-
neella tehtdvaa tyotd. Luvussa annetaan yleiskatsaus ohjelmistorobotiikkasovellusten toi-
mintaan, kidyttokohteisiin ja hyotyihin. Lisdksi tutkitaan sitd, miten ohjelmistorobotiikka-
sovellukset suhteutuvat muihin tietojarjestelmiin ja kerrotaan robotiikan kayttodnotosta.
Luvun tueksi haastateltiin kahta ohjelmistorobotiikan toimittajaa, jotta saatiin teorian tu-
eksi tietoa ohjelmistorobotiikan toiminnasta, rajoitteista ja mahdollisuuksista.

3.1 Ohjelmistorobotiikan tausta

Ohjelmistorobotiikka ei ole ensimmainen toimistotydtd automatisoiva teknologia, eiki se
myoOskddn ole ensimmaéinen tietokoneella toimiva automaatiosovellus. Ohjelmistorobo-
titkkkasovellukset ovat evoluutio aikaisemmista teknologioista. Niisséd yhdistelldén eri tek-
nologioita siten, ettd ihmisen tekemin rutiinityon automatisoiminen saadaan mahdolli-
simman helpoksi, ilman koodausosaamista. Tietokoneella manuaalisesti tehtdvéa tyotd on
kuitenkin yritetty automatisoida niin pitk&dn kuin tietokoneita on ollut olemassa. Seuraa-
vaksi tarkastellaan ohjelmistorobotiikkaa edeltineitd teknologioita ja ohjelmistorobotii-
kan historiaa teknologiana.

Ohjelmistorobotiikkasovellusta toimittava UiPath (2016) kuvaa kolme tarkedtd teknolo-
giaa, jotka ovat edeltdneet ohjelmistorobotiikkaa: ruudun raavinta (engl. screen scraping),
tyonohjauksen automaatiotyokalut (engl. workflow automation tools) ja tekodly (engl.
Artificial Intelligence, Al) (UiPath, 2016). Ruudun raavinta on teknologia, jolla verkko-
sivulta tai tietokoneen ruudulta kerdtddn staattista dataa. Ruudun raavinta kuitenkin oli
riippuvainen objektien sijainnista ruudulla, joten silld tehdyt automatisoinnit menivét hel-
posti rikki, eikd niilla ollut keskitettyd hallinnointia (Lacity & Willcocks, 2016a). Tekno-
logiasta on osia mukana osana ohjelmistorobotiikkasovelluksia vield tdnd paivanakin.
Tyonohjauksen automaatiota on ollut jo 1920 luvulta. 1990 luvulla kuitenkin tyénohjauk-
sen automaatiotyOkalut yleistyivdt ja kehittyivit myOhemmin BPM-jérjestelmiksi
(Weske, 2012). Tekoélya on kehitetty Al nimelld jo vuodesta 1956 (Russel & Norvig,
2010, p. 1). Tekodlylld on monia eri méérityksid, mutta yleisesti tekodlylld tarkoitetaan
teknologisesti kehitettyd élyd, joka pystyy toimimaan tai ajattelemaan ihmistd matkien
(Russel & Norvig, 2010, pp. 2-4). Russel & Norvig (2010, p. 35) mainitsevat, etti dlyk-
kaét agentit (engl. Intelligent Agents) ovat tietokoneohjelmia, jotka sisdltdvat dlya ja pyr-
kiviit toimimaan jirjestelmissi ihmisen tapaan autonomisesti. Alykkiit agentit ovat oh-
jelmistoagentteja, joten luvussa tarkastellaan ohjelmistoagentteja kokonaisuudessaan.
Ohjelmistoagentit (engl. Software Agents) ovat ohjelmistoja, joita on kdytetty matkimaan
thmisen toimintaa, kuten ohjelmistorobotiikkaakin on kidytetty (Liu, 1998; Lacity &
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Willcocks, 2016a). Kaikilla ndilld teknologioilla on yhteisti se, ettd niilld on pyritty au-
tomatisoimaan ihmisen ty6td ja toimintaa. Ohjelmistorobotiikka onkin teknologiana yh-
distelmd ominaisuuksia ndista teknologioista, jolla pyritddn automatisoimaan ihmisen tie-
tokoneella tekeméé tyota.

3.1.1 Toimiston automaatio

Ohjelmistorobotiikalla pyritddn automatisoimaan ihmisten tietokoneella tekemid rutii-
nitehtdvid ja —prosesseja (Asatiani & Penttinen, 2016; Willcocks, et al., 2015a; Passy,
2017). Gregory & Nussbaum (1982) madrittelivdt jo vuonna 1982, ettd toimiston auto-
maatiossa on kyse tietokone teknologioiden kéytostd tiedon prosessoimiseen. Oxfordin
tietojenkasittelytieteen sanakirja méadrittelee toimiston automaation olevan tietokoneiden
tai —jarjestelmien kiyttdmistd toimiston tehtidvien tekemiseen (Butterfield & Ngondi,
2016). Joten ohjelmistorobotiikalla automatisoidessa voidaan puhua toimiston automati-
soinnista. Niin kauan kuin tietokoneita on ollut olemassa massatuotannossa, on toimiston
tehtévid pyritty automatisoimaan (Gregory & Nussbaum, 1982).

Alusta ldhtien yritykset ovat haaveilleet, ettd kone voisi tehdd kaikki manuaaliset tyot. Jo
1800-luvulla on keksitty periaate, ettd manuaaliset ja dlylliset tehtévit tulisi erotella mah-
dollisimman hyvin (Gregory & Nussbaum, 1982). Tdmén Babbagen periaatteen mukaan
koulutetun henkildston aikaa ei kannata kdyttdd manuaaliseen ty6hon, johon voidaan joku
halvempi kouluttaa (Gregory & Nussbaum, 1982). Teknologia ei kuitenkaan ole kehitty-
nyt vield sithen pisteeseen, ettd toimiston rutiinitydt voitaisiin hoitaa tiysin automaatti-
sesti. Vield tarvitaan ihmisid dokumentoimaan, arkistoimaan ja jalostamaan dataa. Kor-
keasti koulutetut ihmiset joutuvat vield tdnd paivindkin tekemédén manuaalista rutiinityota
tietokoneella, vieden aikaa kognitiivisilta tehtaviltd, joihin heiddt on palkattu. Vuosi vuo-
delta tekniikka on kehittynyt, tietokoneiden laskentakapasiteetti on kasvanut ja samalla
automaation mahdollisuudet ovat kasvaneet. Ohjelmistorobotiikalla pyritddankin véhenti-
méén Babbagen periaatteen mukaan korkeasti koulutetuilta henkil6iltd manuaalista rutii-
nity0té pois, jotta he voivat keskittyd korkeampaa kognitiivista ajattelua ja osaamista vaa-
tiviin tehtéviin (Lacity & Willcocks, 2016a).

Vuosien myd6td uusia automaatioteknologioita on tullut markkinoille automatisoimaan
prosesseja ja helpottamaan ty6td toimistossa. Kuitenkin yrityksilld on monia jirjestelmia
ja mahdollisesti vield monia legacy-jérjestelmid (engl. legacy-system), joita ei voi integ-
roida muihin jdrjestelmiin, joten yritykselle on haastavaa saada automatisoitua tiedon kul-
kua, jotta asiantuntijat voisivat keskittyd vain térkeisiin tehtiviin. Seuraavaksi tarkastel-
laan muutamia teknologioita, jotka ovat edeltdneet ohjelmistorobotiikkaa ja automatisoi-
neet tyota.
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3.1.2 Liiketoimintaprosessienhallintajarjestelmat

Liiketoimintaprosessienhallintajirjestelmé (engl. Business Process Management Suite,
BPMS) on jérjestelma, joka toimii prosessien mallinnusten mukaisesti jarjestidékseen lii-
ketoimintaprosessin toiminnan (Weske, 2012, p. 6). Grigori et al. (2004) taas méaérittele-
vat, ettd litkketoimintaprosessienhallintajérjestelmit ovat ohjelmistoalustoja, joilla maari-
tellddn, toteutetaan ja seurataan litketoimintaprosesseja. Liiketoimintaprosessienhallinta-
jarjestelmit ovat kehittyneet prosessiorientoituuden ja integraatiotarpeiden myotd. En-
siksi yrityksen jokaiselle toiminnolle kehitettiin omat jarjestelménsid (ERP, CRM, SCM
jne.). Tama johti siithen, ettéd yrityksien data siiloitui moneen eri jarjestelmédin. Datan ha-
jautuneisuus jarjestelmien kesken johti sithen, ettd jarjestelmét tiytyi integroida keske-
nidn erilliselld keskitetyll4 jarjestelmélla. Integrointi oli haastavaa, koska sama tieto saat-
toi olla joka jérjestelmissé eri muodoissa (Weske, 2012).

1990-luvulla, kun yritykset alkoivat ajatella prosessiorientoituneesti, syntyivit tydnoh-
jausjdrjestelmit (engl. Workflow management systems), joilla pystytdéin médrittdmaén,
luomaan ja hallinnoimaan tydnkulkua prosesseissa, samalla tarvittaessa kdynnistden
muita tietojarjestelmid (Weske, 2012, p. 49). Tyonohjausjérjestelmilld pystyttiin hallin-
noimaan ja automatisoimaan osia litketoimintaprosesseista, samalla johtaen tyontekijoitd,
sekd jarjestelmid (Weske, 2012). Tyonohjausjarjestelmit ovat kuitenkin vaillinaisia tie-
totyon johtamisessa. Lisdksi tydnohjausjérjestelmissad on samat integraatio-ongelmat kuin
perinteisessa jdrjestelmiintegraatiossa. (Weske, 2012) Perinteisilld integraatioilla ja tyon-
ohjausjérjestelmilld pyrittiin automatisoimaan tiedon kulkua ja helpottamaan toimiston
tyotd. Tyonohjauksen automaatiolla saatiin dataa litkkumaan jarjestelmaista toiseen ilman
manuaalista datan syottdmistd (UiPath, 2016) Ohjelmistorobotiikkasovellusta valmistava
UiPath (2016) mairitteleekin tyonohjauksen automaation yhdeksi tarkedksi ohjelmisto-
robotiikkaa edeltdneeksi teknologiaksi.

Nykyaikaiset liiketoimintaprosessienhallintajdrjestelmédt ovat kehittyneet tyonohjausjér-
jestelmien ympdrille, ne tarjoavat tyonohjauksen lisdksi muita prosessien hallintaan tar-
vittavia palveluita, kuten dokumenttienhallintaa, liikketoimintaprosessin sdantdjen yllépi-
tdmistd ja analytiikka. Prosessia analysoimalla on mahdollisuus kerté liiketoimintatietoa
prosesseista ja kehittda siten liiketoimintaa ja prosesseja. BPM jarjestelmilld pyritdénkin
kokonaisvaltaiseen liiketoimintaprosessienhallintaan. (Meidan, et al., 2017)

BPM jirjestelmilld automatisoimiseen menee paljon aikaa ja automatisoiminen vaatii IT-
osaston resursseja (Lacity & Willcocks, 2016a). Tama tarkoittaa sitd, ettd BPM jarjestel-
mien avulla automatisoitavat prosessit ovat automatisoinnin prioriteettilistan kérjessa,
jolloin pienemmait tehtdvit jadvét automatisoimatta. BPM jérjestelmit ovat hyvin IT-ve-
toisia ja vaativat ammattitaitoa, jotta niitd voidaan kayttai. Kalleuden ja resurssitarpeiden
vuoksi BPM-jdrjestelmilld automatisoidaan nimensid mukaisesti liiketoimintaprosesseja
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ja muita organisaation ydinprosesseja. Talloin ulkopuolelle jadavét tukitoimintojen auto-
matisoinnit ja pienemmat prosessit, joiden automatisointi BPM jérjestelmilld ei ole liike-
toiminnallisesti jarkevaa.

3.1.3 Ohjelmistoagentit

Ohjelmistorobotiikka ei ole ensimmaéinen teknologia, jolla on pyritty matkimaan ihmisen
toimintaa tietokoneella. Ohjelmistoagentit (engl. Software Agent) ovat teknologia, jonka
avulla ihmisen tekeméé tyotd tietokoneella on pyritty vihentdméén (Bologa & Bologa,
2011; Kundu & Garg, 2017). Ohjelmistoagentilla tarkoitetaan tietokonesovellusta, joka
on ohjelmoitu kommunikoimaan muiden ohjelmien kanssa, seké kéyttdytyy ihmisen ta-
paan (Genesereth & Ketchpel, 1994; Etzioni & Weld, 1995). Eli ohjelmistoagenteilla py-
ritdén saamaan eri ohjelmistoja toimimaan keskendén. Ohjelmistoagenteista on monia va-
riaatioita, joiden ominaisuudet vaihtelevat, kuten virtuaaliagentti (engl. Virtual Agent),
autonominen agentti (engl. Autonomous Agent) ja dlykds ohjelmistoagentti (engl. Intel-
ligent Software Agent) (Nwana, 1996; Bhamra, et al., 2014). Nimet viittaavat agentin
ominaisuuksiin ja teknologiaan. Tdssé tutkimuksessa puhutaan kuitenkin vain néisté kai-
kista termilld ohjelmistoagentti.

Ohjelmistoagentteja on kéytetty monipuolisesti automatisoimaan erilaisia tehtdvia tieto-
koneella. Eri tutkimuksissa painotetaan erilaisia kdyttokohteita ohjelmistoagenteille. Et-
zioni & Weld (1995) sekd Jansen & Pooch (2004) ndkevit ohjelmistoagentit enimmé&k-
seen tiedon hakemisen ja jdsentdmisen apuvilineind. Agentteja on kuitenkin kéytetty
myds osana prosessien automatisointia (Verginadis & Mentzas, 2008). Ohjelmistoagent-
teja on myos kidytetty jirjestimiin tapaamisia, hoitamaan sihkdposteja, suodattamaan
uutisia, lahettdméén papereita, jarjestimdin kuljetuksia, seuraamaan ihmisié ja etsiméén
dataa useista tietokannoista. (Liu, 1998) Ndma kiyttotarkoitukset ovat hyvin samanlaisia
mihin ohjelmistorobotiikkaa on kéytetty (Asatiani & Penttinen, 2016; Lacity &
Willcocks, 2016a). Samaan tapaan kuin ohjelmistorobotiikkaa, agentteja on kaytetty te-
kemaiin rutiinitehtdvid tietokoneella, joita ihminen on aikaisemmin manuaalisesti tehnyt.

Ohjelmistoagenteilla voi my0s usein olla tekodlyd, jonka avulla ne toimivat. Eli niille ei
tarvitse antaa valttamattd eksplisiittisid ohjeita (Liu, 1998). Tekoilylla vahvistetut dlyk-
kadt agentit pystyvit toimimaan itsendisesti ja tarvitsevat vain lopputuloksen parametrit
toimiakseen (Etzioni & Weld, 1995). Alykis agentti pystyy itsendisesti madrittimiiin,
miten kdyttdjdn asettama tavoite saavutetaan, eikd sen tarvitse suorittaa tehtdvéa aina tiy-
sin saman kaavan mukaisesti.

Etzioni & Weld (1995) kuvailevat, ettd ohjelmistoagentit ohjelmoidaan koodaamalla te-
kemdiin yhté tehtdvialuetta. Ohjelmistoagentit toimivat ovat siis silld tavalla ihmisen kal-
taisia, ettd jokaisella agentilla on oma “ammatti”, jossa agentti osaa tehda tiettyjé tehtivia.
Ohjelmistoagentit kommunikoivat toistensa ja muiden jérjestelmien vélilld rajapintojen
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kautta (Genesereth & Ketchpel, 1994; Bhamra, et al., 2014). Ohjelmistoagenttien tuotta-
miseen kuluu siis aikaa ja IT-osaston tai ohjelmistotalon resursseja, koska ohjelmis-
toagentin tuottaminen on ohjelmistotuotantoprosessi.

Ohjelmistorobotiikka ei ole suoraan teknologiana kehittynyt ohjelmistoagenteista, koska
ohjelmistoagentit toimivat hyvin eri tavalla jarjestelmén siséllé, vaikkakin niiden kaytto-
tarkoitukset ovat hyvin samankaltaisia ohjelmistorobotiikan kanssa. Ohjelmistoagentit
ovat koodattuja ohjelmistoja, jotka toimivat jirjestelmén sisélld vuorovaikuttaen muiden
ohjelmien ja agenttien kanssa suorittaen tehtavda vapaasti korkeamman pddmairdn mu-
kaisesti, kun taas ohjelmistorobotiikka toimii jdrjestelmien pailld ja selkeiden ennalta
médritettyjen sddntojen mukaisesti (Etzioni & Weld, 1995; Asatiani & Penttinen, 2016).
Voidaankin sanoa, ettd teknologioilla pyritdén samaan lopputulokseen, mutta lahestymis-
tapa on erilainen. Ohjelmistorobotit kuten ohjelmistoagentitkin ohjelmoidaan tekeméén
tiettyd tehtdvad, suurimpana erona on eri toimintakerroksen lisdksi se, ettd ohjelmistoro-
bottien kehitys on nopeampaa, kuin ohjelmistoagenttien, koska niité ei tarvitse koodata
toimimaan muiden jirjestelmien kanssa. Ohjelmistoagentit ovat kuitenkin pidemmalld
koneoppimisen ja tekodlyn hyddyntimisessi (Bhamra, et al., 2014). Alykkéit agentit tar-
vitsevat vain pdaméaérin toimiakseen. Télld hetkelld ohjelmistorobotti tarvitsee tarkat oh-
jeet ja parametrit, joiden avulla se toimii. Ohjelmistorobotiikkaan on kuitenkin tulossa
koneoppimista ja tekodlyi ja osa toimittajista on jo alkanut tarjota niita.

Ohjelmistoagenteilla on siis pyritty mallintamaan ihmisen toimintaa tietojirjestelmissd ja
automatisoimaan ihmisen tekemdd manuaalista tyotd. Kuitenkin ohjelmistoagenttien
kayttoonotto ja médrittdiminen vaativat paljon aikaa ja resursseja, joten ohjelmistoagent-
tien kdyttdminen prosessien automatisoimiseen, ei ole sen halvempaa ja nopeampaa, kuin
litketoiminprosessienhallintajédrjestelmilld. Seuraavaksi tarkastellaankin mitka asiat ovat
johtaneet ohjelmistorobotiikan suosion kasvuun ja viimeaikaiseen mediassa esilld olemi-
seen.

3.1.4 Ohjelmistorobotiikan kehitys ja tarve

On olemassa siis teknologioita, joilla on automatisoitu ihmisen toimintaa tietokoneella.
Néaméi teknologiat kuitenkin integroituivat muiden jérjestelmien kanssa rajapintojen
kautta. Tama on tarkoittanut sitd, ettd ndiden automaatioteknologioiden kéyttdonottami-
nen on vaatinut kehitystyotd ja I'T osaston resursseja. Joten kaikkien tehtdvien automati-
sointi ei ole ollut niilld teknologioilla jarkevii, eikd legacy-jarjestelmien kanssa edes
valttdmattd mahdollista. Tdma on jittdnyt paljon rutiinitydtd automatisoimatta viemain
korkeakoulutettujen ihmisten aikaa ja yritysten resursseja. Tyon hinnan kasvu onkin tar-
koittanut, ettd rutiinity6td on ulkoistettu sdéstdjen toivossa. Ohjelmistorobotiikka pyrkii-
kin automatisoimaan juuri titd segmenttid manuaalisesta tyOsté. Eli prosesseja, jotka eivit
ole IT:n automaatiolistan kérjessd, mutta vievét tietotyolaisiltd aikaa tuottavasta tyosta
(Lacity & Willcocks, 2016a).
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Termi RPA alkoi esiintyd 2000-luvun alussa. Aluksi kyseessé oli ruudunraapimisesta ja
skriptauksesta tehtdvien automatisoimiseen, mutta pikkuhiljaa RPA kehittyi edelld mai-
nittujen teknologioiden pohjalta prosessien automatisointiin soveltuvaksi (Barnett, 2015).
Tyonohjausjérjestelmistd ja BPM jérjestelmistd adoptoitiin vuokaavioon perustuva toi-
minta. Uutena asiana teknologiassa oli muihin verrattuna se, etti automaatiota pystyi te-
kemaédn visuaalisesti ilman koodausosaamista. (UiPath, 2016) Tama tarkoitti sitd, ettd
useampi henkild pystyi helposti kdyttdmaan teknologiaa automatisoimiseen. Lisdksi oh-
jelmistorobotit pystyvéit kommunikoimaan teoriassa minka tahansa jirjestelmén kanssa,
joten RPA:n kiyttoonotto on nopeampaa kuin muiden automaatioteknologioiden
(Asatiani & Penttinen, 2016; Lacity & Willcocks, 2016a).

2000 luvun puolivélissd RPA alkoi saada jalansijaa varsinkin liiketoimintaprosessien ul-
koistamiseen (engl. Business Process Outsourcing, BPO) erikoistuneissa yrityksissa. Yri-
tykset olivat siirtdneet toimintojaan ulkoistamiseen erikoistuneille yrityksille ja palvelun-
tarjoajille. BPO markkinat olivat kuitenkin vakiintuneet ja palveluntarjoajat etsivit uusia
keinoja hankkia kilpailuetua. RPA kehittyi ja mahdollisti helpon automatisoinnin, johon
ei tarvittu juurikaan IT:n resursseja. Joten BPO yritykset nikivit teknologian potentiaalin
ja alkoivat ottaa ohjelmistorobotiikkaa kayttoon. (UiPath, 2016) Willcocks et al. (2015a)
kuvailevatkin tutkimuksessaan BPO yritys Xchangingin RPA kéyttoonottoa ja siti,
kuinka he ovat onnistuneet tehostamaan palveluprosessejaan ohjelmistorobotiikan avulla.

Yritykset ovat ulkoistaneet prosesseja ja tukitoimintoja halvan tyévoiman maihin (engl.
offshoring) sdéstdjen toivossa. Halvan tydvoiman maissa ei kuitenkaan paistd endé alem-
paan hintatasoon. Sdastdjd haettaessa ja prosesseja tehostettaessa ei endd valttdmatti ollut
endd kannattavaa ulkoistaa ulkomaille. Lansimaalaiset yritykset ovatkin ldhteneet tuo-
maan prosesseja takaisin kotimaahansa (engl. backshoring) (Bals, et al., 2015). Bals et al.
(2015) kertovat ettd RPA on tdhédn vaikuttanut tekijé, etenkin palveluprosesseissa. Ndiden
prosessien automatisoimisella pyrittiin saamaan ensisijaisesti sdédstojd kustannuksissa,
sekd saadaan taas tdysi kontrolli ulkoistetusta prosessista takaisin omalle yritykselle
(Lacity & Willcocks, 2016a).

2010-luvulla RPA on noussut pinnalle automaatioteknologiana. Erilaisten robottien
nousu eri teknologialaloilla on tuonut ohjelmistorobottien kdyttéd myds julkisuuteen
viime vuosien aikana (Tivi.fi, 2016; Toivonen, 2016; Helsingin Sanomat, 2016). Lisdksi
erilaiset tutkimukset, kuten Lacityn ja Willcocksin (2015; 2016a; 2016b) tekemét ovat
tuoneet tunnettuutta teknologialle. Samalla ohjelmistorobottien kdyttdonotto on heréatta-
nyt keskustelua siitd, vievitkoé robotit ty6t ihmisiltd (Wired.com, 2015; Tivi.fi, 2016;
Toivonen, 2016; Brinded, 2017; Tivi.fi, 2017a). Yritykset ovat 2010-luvulla 16ytédneet
uusia kéyttokohteita ohjelmistorobotiikalle, kuten kevyet integraatiot legacy-jarjestel-
miin. Mitd enemmén ohjelmistorobotiikka on kehittynyt, sitd enemmén sitd on otettu
kayttoon. Tulevaisuudessa koneoppiminen ja tekodly tulevat viemdan ohjelmistorobotiik-
kaa eteenpdin ja mahdollistamaan uusia kdyttokohteita RPA:lle. Seuraavaksi tarkastel-
laan ohjelmistorobotiikkaa teknologiana, sen kdyttokohteita, kiyttoonottoa ja hyodtyja.
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3.2 Ohjelmistorobotiikka yleisesti

Ohjelmistorobotiikalla (engl. Robotic Process Automation, RPA) tarkoitetaan ohjelmis-
tosovellusta, joka matkii ihmisen toimintaa tietokoneella ja suorittaa sille ennalta maari-
teltyjé tehtdvia (Slaby, 2012; Fung, 2014; Willcocks, et al., 2015a; Asatiani & Penttinen,
2016). Ohjelmistorobotiikalla ei tarkoiteta fyysistd robottia perinteisessd mielessd. Ohjel-
mistorobotti on tietokoneelle asennettava sovellus, joka médritelldén toimimaan tiettyjen
sdantojen mukaan (Lacity & Willcocks, 2016a). Ohjelmistorobottia voidaan kuitenkin
sanoa robotiksi ainakin Oxfordin sanakirjan mukaan, joka maiirittelee robotin laitteeksi,
joka pystyy suorittamaan monimutkaisen sarjan tehtdvid automaattisesti, erityisesti lait-
teeksi jonka voi ohjelmoida tietokoneella (Oxford Dictionary).

Kun puhutaan yhdestd “robotista” tai “virtuaalisesta tyontekijéstd” kuvataan niilld yhta
ohjelmistolisenssii eli yhté suorittavaa ohjelmaa (Willcocks, et al., 2015b). Eli ohjelmis-
torobotti ei ole fyysinen robotti, vaan sovellus joka asennetaan tyopdydélle ja ohjelmoi-
daan toimimaan tiettyjen parametrien mukaan. Ohjelmistorobotti toimii IT-jérjestelmien
kayttoliittymén paélld eli robotti kommunikoi eri jarjestelmien kanssa kéyttoliittymien
avulla, thmisen tapaan (Asatiani & Penttinen, 2016). Tdma tarkoittaa sitd, ettd olemassa
oleviin jdrjestelmiin ei tarvitse tehdd muutoksia. Myoskdén prosesseihin ei juurikaan tar-
vitse koskea, vaikkakin niitd tulee hienosditdd automatisointia varten. Lisdksi jérjestel-
miin ei tarvitse padstd kisiksi erillisen rajapinnan kautta, vaikka ohjelmistoroboteilla on
myds mahdollista kiyttda tiettyjd rajapintoja. Tdimé mahdollistaa vanhempien legacy-jér-
jestelmien kayton, sekd vdhentdd integraatioon kuluvaa aikaa ja resursseja.

Ohjelmistorobotti siis toimii tietokoneella thmisen tapaan kéyttiden jarjestelmien kaytto-
liittymié (Lacity & Willcocks, 2016a; Asatiani & Penttinen, 2016). Robotille annetaan
tarkat ohjeistukset ja toimintalogiikka eri tilanteisiin (Willcocks, et al., 2015a). Toimin-
talogiikka maéritellddn tarkasti askel askeleelta. Robotti ei osaa improvisoida vaan toimii
jarjestelmallisesti ohjeiden ja parametrien mukaan. Eli ohjelmistorobotti tarvitsee jokai-
seen ehtolauseeseen yksiselitteisen vastauksen. Ohjeet saatuaan robotti suorittaa proses-
sin koneella ithmisen tapaan, mutta nopeammin, tarkemmin ja visyméttomasti (Lacity &
Willcocks, 2016a; Willcocks, et al., 2015b). Robotille mééritelldan toimintalogiikka so-
velluksesta riippuen vuokaaviossa tai sddntdjonona, johon kuvataan automatisoitava tyo
tai prosessi (Lacity & Willcocks, 2016a). Seuraavassa kuvassa on esimerkki vuokaaviolla
mallinnetusta prosessista.
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Kuva 5. Yksinkertainen valon pdille laittamisen prosessi kuvattuna vuokaaviolla

Ohjelmistorobotti suorittaa prosessia orjallisesti vuokaavion ohjeiden mukaan. Vuokaa-
vioon voidaan médrittdd erilaisia polkuja ja silmukoita, jotka méadrdytyvit muuttujien ar-
vojen mukaan. Prosessi kdynnistetéén tietokoneelta tai hallintasovelluksella, joko ajaste-
tusti, laukaisimella tai kdyttdjén toimesta. Prosessin saa suorittamaan, vaikka tietyn ajan
verran, resurssin tai toistoméérien mukaan. Esimerkiksi ohjelmistorobotti voi suorittaa
prosessia Excel taulukon rivi kerrallaan, kunnes taulukko loppuu.

Lacity & Willcocks (2016a) midrittelevét, ettd ohjelmistorobotiikalla pystytdédn ideaali-
sesti korvaamaan niin sanottuja “toimistotuoli” (engl. swivel chair) prosesseja, joissa ih-
minen tekee tditd toimistotuolista ja ottaa eri sovellusten kayttoliittymastd tietoa (esimer-
kiksi internet, sdhkoposti, pdf), prosessoi sen jonkun sddnnon mukaan ja syottdd tiedon
toiseen jdrjestelmddn (esimerkiksi CRM tai ERP). Esimerkiksi uusien tyontekijoiden tie-
tojen syottdminen jérjestelmiin voitaisiin hoitaa ohjelmistorobotiikan avulla. Talld het-
kelld ihminen saattaa syottda useisiin jarjestelmiin uuden tyontekijin tiedot moneen ker-
taan, mihin kuluu aikaa. Ohjelmistorobotti voisi tehdd tyon nopeasti ja virheettomadsti,
jolloin tyontekijdlld sddstyy aikaa tyotehtdviin, jotka vaativat ajattelua.
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Dataa monista
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Kuva 6. Toimistotuoli’-prosessit Willcocks et al. (2015) mukaillen

RPA roboteilla ei kuitenkaan toistaiseksi ole tekodlyd (Willcocks, et al., 2015b). Ohjel-
mistorobotiikan pdille saadaan kuitenkin tulevaisuudessa lisdttyd koneoppimista ja teko-
dlyd. Esimerkiksi yritys Automation Anywhere on lisdnnyt koneoppimista omaan ohjel-
mistorobotiikkasovellukseensa (Automation Anywhere, 2017). Ilman koneoppimista tai
tekodlyd robotti ei osaa ajatella, vaan noudattaa tarkkaan sille annettuja ohjeita. Esimer-
kiksi jos jonkun hinnan sddnndksi on asetettu, ettd sen tulee olla yli tuhat euroa, niin ro-
botti el tajua, ettd luku miljardi on luultavasti vdérin. Tietolitkenneyhtié O2 huomasikin
ohjelmistorobotiikkaa kdyttoon ottaessaan, ettd robotille tulee antaa tarkemmat sddnnot
kuin ihmiselle (Lacity & Willcocks, 2016a). Tdmai antaa ohjelmistorobotiikalla automa-
tisoitaville prosesseille ja tehtiville rajoitteita, jotka vaikuttavat soveltuvien prosessien
valintaan.

3.3 Ohjelmistorobotiikka suhteessa muihin tietojarjestelmiin

Kuten jo aikaisemmin tuli esille, prosesseja ja tehtdvid on automatisoitu aikaisemminkin
erilaisilla ohjelmilla. Voidaankin miettid, onko ohjelmistorobotiikan hankkimisessa mi-
tadn jiarked? Ohjelmistorobotiikan suurin ero muihin automaatio- ja integraatiojérjestel-
miin tulee siitd, ettd ohjelmistorobotiikka toimii olemassa olevien jarjestelmien pailla,
kun taas tyonohjaus-, BPM jérjestelmat ja ohjelmistoagentit toimivat jérjestelmien sisalla
rajapintoja kéyttden (Lacity & Willcocks, 2016a). Tama tarkoittaa sitd, ettd prosessia tai
tehtdavad ohjelmistorobotiikalla automatisoidessa ei niitéd tarvitse valttdmattd muuttaa ol-
lenkaan (Lacity & Willcocks, 2016a). Lisdksi yrityksen tietojarjestelmiin ei tarvitse tehda
suuria muutoksia, koska ohjelmistorobotiikka on vain sovellus, joka asennetaan tietoko-
neella ja kdyttdd muita jarjestelmid niiden kdyttoliittymien kautta. Ohjelmistorobotiikka
sopii periaatteessa minka tahansa IT-arkkitehtuurin paille, koska sen tarvitsee olla yhtey-
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dessa vain jarjestelmin kayttoliittymiin, joten ohjelmistorobotti pystyy teoriassa kommu-
nikoimaan minka tahansa kayttoliittymaéllisen sovelluksen kanssa. Tamai tekee ohjelmis-
torobotiikan kiyttoonotosta huomattavasti halvempaa, kuin perinteisistdi BPM-jérjestel-
misté, koska ohjelmistorobotiikan ja muiden jérjestelmien vélille ei tarvitse rakentaa ra-
japintoihin perustuvaa integraatiota (Lacity & Willcocks, 2016a). Ohjelmistorobotiikan
voidaan katsoa olevan kevyt IT-jarjestelma (engl. lightweight IT). Talla tarkoitetaan sité,
ettd RPA toimii muiden jérjestelmien pailld, kuten kuvassa 7 on kuvattu. Eli kevyt IT on
sellaista teknologiaa, joka ei vélttimatta tarvitse IT:td kdyttoonottoa varten (Willcocks, et
al., 2015b). IT:td ei valttdmatta tarvita, koska RPA ei héiritse muita jarjestelmid, joten
IT:n ei tarvitse niitd muokata RPA:ta kdyttoon otettaessa. Ohjelmistorobotiikkasovellus
tarvitsee vain asentaa tarvittaville laitteille ja roboteille annetaan tunnukset, joilla kayttaa
muita jarjestelmid. Vaikka IT:té ei tarvitse ottaa mukaan ohjelmistorobotiikkaa kayttoon-
ottaessa, on se silti suositeltavaa (Lacity & Willcocks, 2016a).

Ohjelmistorobotti toimii .
— Esityskerros

esityskerroksessa

/ Liiketoimintalogiikkakerros
BPM jarjestelma toimii

liiketoimintalogiikka- ja

datakerroksien kanssa \ BRTELE0E

Tietokanta

Kuva 7. RPA kevyend IT:nd (Lacity & Willcocks, 2016a) mukaillen

Ohjelmistorobotiikka eroaa siis perinteisistd prosessijohtamisen (engl. Business Process
Management, BPM) tydkaluista kahdella tavalla. Ensinnékin RPA sovelluksen mééritte-
lemiseen ei tarvita koodaustaitoja. Esimerkiksi Blue Prism sovelluksessa kéyttdja kuvaa
prosessin raahaa ja pudota (engl. drag and drop) ikoneilla ja koodi generoituu automaat-
tisesti, kun taas BPM sovellukset vaativat koodaustaitoja. Toiseksi kuten jo aikaisemmin
mainittiin, ohjelmistorobotiikka on kevyen tason IT sovellus joka kommunikoi jérjestel-
mien esityskerroksen kanssa, kun taas BPM sovellukset operoivat liiketoimintalogiikan
ja tietokantojen rajapinnoissa. (Lacity & Willcocks, 2016a)
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Ohjelmistorobotiikan konfiguroinnin helppous tarkoittaa sitd, ettd ohjelmistorobotiikka
voidaan ottaa kdyttoon hyvin nopeasti, perinteisiin prosessiautomaatiojirjestelmiin ver-
rattuna (Weske, 2012; Lacity & Willcocks, 2016a). Lisdksi ohjelmistorobotiikalla auto-
matisoitua prosessia voidaan muuttaa kohtuullisen helposti. Pitdd kuitenkin muistaa, ettd
ohjelmistorobotiikka on kuitenkin vain kevytta IT:td. Ohjelmistorobotiikalla tehdyt auto-
maatiot ovat herkkid muutoksille prosesseissa ja jarjestelmissd. Ohjelmistorobotiikka-
sovellukset eivit siis sovi korvaamaan olemassa olevia BPM sovelluksia vaan toimivat
tdydentdvind jarjestelmind, jotka pystyvit madaltamaan kynnystd automatisoida proses-
seja. Perinteinen back-end automaatio kannattaa tehdd BPM tyokaluilla prosesseille jotka
ovat kriittisimpié ja vaativat I'T osaamista, kun taas prosesseille jotka eivét ole IT:n prio-
riteettilistalla korkealla, mutta ovat liiketoiminnan kannalta tirkeitd, automatisointi on
hyvé tehdd ohjelmistorobotiikalla. (Asatiani & Penttinen, 2016; Lacity & Willcocks,
2016a)
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Kuva 8. Prosessien jakautuminen BPM ja RPA teknologioiden kesken (Lacity &
Willcocks, 2016a; Chappel, 2016) mukaillen

Ohjelmistorobotiikalla pystytddn integroimaan vanhoja legacy-jdrjestelmid yrityksen
muiden jérjestelmien kanssa, koska RPA tarvitsee vain kdyttoliittymén kommunikoidak-
seen jirjestelmédn kanssa (Slaby, 2012; The Hackett Group, 2016). Témi mahdollistaa
sen, ettd ndiden vanhojen jarjestelmien kédyttoikd pidentyy (The Hackett Group, 2016).
Koska RPA pidentdi legacy-jdrjestelmien kayttoikdd, yritykselle voi olla houkuttelevaa
automatisoida prosesseja ja tehdd kevyitd integraatioita eri jarjestelmien vililld ja lopettaa
taustajédrjestelmien kehitys. On kuitenkin tdrkedd muistaa kehittdd uusia prosesseja ja jir-
jestelmid, vaikka ohjelmistorobotiikalla ne saadaankin vield toimiviksi, jotta yritys menee
eteenpdin ja pysyy kilpailussa mukana (The Hackett Group, 2016).

Kuten jo aikaisemmin todettiin, erilaiset ohjelmistoagentit toimivat hyvin samalla tavalla
kuin ohjelmistorobotiikka ja niitd kéytetdénkin hyvin saman tyyppisiin tehtiviin, kuin
ohjelmistorobotiikkaa on kiytetty. Suurimpana erona ohjelmistorobottien ja ohjelmis-
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toagenttien vililld on se, ettd ohjelmistoagentit kommunikoivat eri tavalla muiden jérjes-
telmien kanssa. (Bhamra, et al., 2014). Ohjelmistoagentit kédyttavit jérjestelmien rajapin-
toja kommunikoidakseen muiden sovellusten kanssa, kun taas ohjelmistorobotit kdyttavit
padasiassa kayttoliittymid kommunikointiin (Willcocks, et al., 2015a). Useimmat ohjel-
mistorobotiikkasovellukset tukevat kuitenkin myds tiettyjen rajapintojen vélistd kommu-
nikaatiota (UiPath; Annala, 2017; Kiurunen, 2017) Ohjelmistoagenttien méérittdminen
vaatii my0s ohjelmistokehitysté (Etzioni & Weld, 1995; Bhamra, et al., 2014), jonka takia
kayttoonotto on pidempi ja kalliimpi, kuin ohjelmistorobotiikalla. Vaikka ohjelmis-
toagentit ja ohjelmistorobotiikka pyrkivdt molemmat automatisoimaan ihmisen tyota, ne
lahestyviét asiaa eri kantilta. Ohjelmistoagentit toimivat jarjestelmén sisélld, kun taas oh-
jelmistorobotit toimivat jarjestelmén pailld, tarvittaessa ottaen yhteyden jérjestelmén ra-
japintaan. Ohjelmistoagenttien ja RPA:n erot ovat koottuna seuraavaan taulukkoon.

Taulukko 4.  Ohjelmistoagenttien ja RPA:n toiminta

Ohjelmistoagentti RPA
Muiden ohjelmien kanssa | Rajapinta Kayttoliittyma, rajapinta
kommunikointi
Toimintalogiikka Vapaasti  pddmaiirdén | Sdantdpohjainen

tahtddva tai sdantdihin

perustuva
Toimintaympaéristo Jarjestelmaén sisilla Jarjestelmien paalla
Koneoppiminen ja tekodly | Mahdollinen Tulossa
Kehitys Koodaamalla Vuokaaviolla mallinta-

malla

Ohjelmistorobotiikka toimii siis yritykselle tiydentdvind automaatiotydkaluna. Se toimii
jarjestelmien pailld, eikd vaadi suuria investointeja. Ohjelmistorobotiikan suurimpana
etuna muihin automaatiojdrjestelmiin ja ohjelmistoagentteihin voidaan ndhdé kayttoon-
oton helppous ja toiminta muita jérjestelmid hdiritseméttd. Ohjelmistorobotiikan helppo
kayttoonotto ja halpuus mahdollistavat pienienkin tehtévien automatisoinnin, jotka eivit
ole IT:n prioriteettilistan kérjessd (Lacity & Willcocks, 2016a). RPA ei kuitenkaan ny-
kyiselldan korvaa BPM ja muita back-end integraatio jirjestelmié, vaan toimii niille avus-
tavana tyokaluna (Asatiani & Penttinen, 2016).
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3.4 Ohjelmistorobotin toiminta ja rajoitteet

Ymmartamailla ohjelmistorobotiikkasovellusten toimintaa ja rajoitteita, pystytdan parem-
min selvittdmddn, kohteet joissa ohjelmistorobotiikkaa voidaan hyddyntdd. Hyodynté-
miskohteita miettiessd on tidrkedd tiedostaa, miten se voidaan ohjelmistorobotiikalla au-
tomatisoida. Tatd lukua varten haastateltiin kahta ohjelmistorobotiikkasovellusta toimit-
tavaa yritystd. Yrityksiltd kysyttiin kirjallisuuskatsauksesta epaselviksi jddneitd kysy-
myksid RPA:n toiminnasta. Haastattelujen runko 16ytyy liitteestd A. Liséksi lukua varten
testattiin kahden ohjelmistorobotiikkasovelluksen (UiPath, Automation Anywhere) il-
maiseksi saatavia kokeiluversioita, jotta saatiin parempi kuva prosessien mallintamisesta
ja ohjelmistorobottien toiminnasta. Haastatteluiden ja sovellusten verkkosivujen perus-
teella eri ohjelmistorobotiikkasovelluksia tarjoavia yrityksien sovelluksia vertailtiin, jotta
saatiin parempi kuva ohjelmistorobotiikasta. Liitteestd B 10ytyy lisétietoa ohjelmistoro-
bottien médrittdmiseen ja hallinnointiin. Sovellusten vertailu kohdeyritystd varten 16ytyy
kohdeyritykselle liitteesti C.

3.4.1 Robotin toiminta

Ohjelmistorobotit ovat ohjelmistorobotiikkasovelluksen instansseja, joille on ohjelmoitu
ohjeita, jonka avulla robotti suorittaa prosesseja tai tehtidvid. Robotit eivét ole fyysisid
esineitd, vaan toimivat virtuaalisesti tictokoneessa kdyttden eri sovelluksia ihmisen ta-
paan. Voidaankin sanoa, ettd yksi robotti on yhdelle tydasemalle asennettu ohjelmistoro-
botiikkasovellus, joka suorittaa kerrallaan yhté tehtdvdd. Ohjelmistorobotti toimii jérjes-
telmien kayttoliittymissd, jossa se kommunikoi ithmisen tapaan (Lacity & Willcocks,
2016a). Se pystyy avaamaan sovelluksia ja kdyttimédin niitd niiden kayttoliittymien
kautta. Robotti voi kirjautua jirjestelmiin sisdén, litkkkua valikoissa, kopioida ja liittda
informaatiota (Passy, 2017). Ohjelmistorobotti vaatii ihmisen tapaan toimiakseen padasyn
kaikkiin jérjestelmiin, joita se kayttii, eli robotille taytyy luoda kayttdjatunnukset ja tar-
vittavat kdyttooikeudet. Ohjelmistorobotti suorittaa ennalta madritettyja tehtavid ja pro-
sesseja. Prosessit robotille mallinnetaan mallinnussovelluksen avulla. Mallinnetut proses-
sit jactaan suoraan roboteille tydasemille tai erilliseen hallintasovellukseen, josta ne jae-
taan roboteille. Prosessien mallintamisesta ja robottien hallinnoimisesta lisdé liitteessd B.

Ohjelmistorobotin toiminta vaihtelee ohjelmistorobotiikkasovelluksesta riippuen. Ylei-
sesti ottaen robotilla on kaksi mahdollista toimintatapaa (Chappel, 2016; UiPath, 2017)
Ensimmaéinen toimintapa robotille on autonominen toimintatapa. Autonomisessa toimin-
tatavassa robotti on asennettuna omalle tietokoneelleen tai virtuaalikoneelle palvelimella.
Talloin robotti toimii itsendisesti koko ajan oman tydjononsa ja aikataulun mukaan. Au-
tonomisia robotteja hallinnoidaan keskitetysti erillisen hallintasovelluksen avulla, jotka
usein ovat verkkopohjaisia. Toinen vaihtoehto on, ettd robotti toimii tydntekijén rinnalla
tyontekijan tydasemalla avustavana robottina. Télloin tydntekijd ja robotti tekevit yhteis-
tyotd. Téllaiset tyontekijén rinnalla toimivat robotit eivét ole niin sanotusti virtuaalisia
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tyontekijoitd, vaan enemmaénkin virtuaalisia assistentteja. Robotille voidaan maarittaa
prosessit keskitetysti, mutta robotin hallinta on tyontekijélld (UiPath, 2017). Léhteesta
riippuen autonomisen ja avustavan RPA:n termit vaihtelevat hieman. Osa puhuu valvo-
tusta ja valvomattomasta ohjelmistorobotista, kun taas osa puhuvat avustavasta ja auto-
nomisesta ohjelmistorobotista. Tadssd tutkimuksessa madritellddn, ettd autonominen ro-
botti toimii omalla tydasemallaan itsendisesti, kun taas avustava robotti toimii tyontekijén
rinnalla, siten ettd tyontekijd kdynnistdé robotin, kun on tarpeen. Autonomisten ja avus-
tavien robottien arkkitehtuurit yrityksen tietojarjestelmissé eroavat toisistaan (Chappel,
2016). Seuraavaksi vertaillaan yleisesti sitd, miten erityyppiset robotit voidaan yrityk-
sessd jarjestdd. Sovelluksesta riippuen tekninen toteutus voi kummassakin tapauksessa
hieman vaihdella.

Robotti omalla Robotti omalla
tyoasemalla tyoasemalla

Prosessien
mallinnussovellus

Hallintasovellus

Kuva 9. Autonominen robotti (Chappel, 2016, UiPath, 2017) mukaillen

Autonomiselle robotille, joka on kuvattu kuvassa 9, mééritetdén prosessit ja tehtavit eril-
liselld prosessien mallinnussovelluksella, joita robotit pistetddn hallintasovelluksella suo-
rittamaan aikataulutetusti tai jonkun laukaisimen (esimerkiksi sdhkdpostin) avulla. Ro-
botti suorittaa tehtivid omalla tydasemallaan, joka voi olla virtuaalinen tai fyysinen. Au-
tonominen robotti suorittaa prosessia aina omalla ty6asemallaan. Tydaseman ei tarvitse
olla aina sama. Esimerkiksi Kofax Kapow sovelluksessa robotit toimivat omalla serveril-
134n ja ottavat aina yhteyden tydasemaan etind (Kiurunen, 2017). Kuitenkin autonomi-
silla roboteilla yhdessa ty6asemassa on samalla hetkelld toimimassa vain yksi robotti.
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Kuva 10. Avustava robotti (Chappel, 2016, UiPath, 2017) mukaillen

Avustava tyontekijan rinnalla toimiva robotti on tyontekijin koneella ja suorittaa tehtévia
tyontekijan késkystd (Chappel, 2016). Robotti ja ihminen tyoskentelevét yhdessa ja ro-
botille voidaan antaa hyvin pieniékin tehtdvid automatisoitaviksi. Assistenttina toimivien
ohjelmistorobottien hallinta on vaikeampaa, koska ne ovat jakautuneet monelle kaytta-
jélle. Tyontekijén rinnalla toimivalle robotille voidaan mééarittdé tehtavid keskitetysti tai
robottia kayttava tyontekijad voi mallintaa suoritettavat tehtavét itse. Varsinkin jos tyon-
tekijat saavat itse méadrittdd roboteille prosesseja, tulee ohjelmistorobottien hallinnasta
vaikeaa, kun ei tiedetd mitd kaikkea on automatisoitu.

Markkinoilla olevat ohjelmistorobotiikkavaihtoehdot vaihtelevat suuresti. Osa sovelluk-
sista toimii autonomisesti, osa taas on tarkoitettu pddasiassa tyontekijaa avustavaan toi-
mintaan, ja osa sovelluksista pyrkii pystyméaén molempiin toimintatapoihin. Esimerkiksi
Kofax KAPOW sovelluksessa robotit toimivat itsendisesti virtuaalikoneilla, mutta yksit-
taiset kayttdjat voivat kdynnistéa itse robotille tehtdvii, jotka robotti suorittaa. Blue Prism
sovellus taas tarjoaa pelkistddn autonomista ohjelmistorobotiikkaa. (Kiurunen, 2017,
Annala, 2017)

Autonomisen ohjelmistorobotin etuna on hallittavuus ja kdyton helppous (Chappel,
2016). Koko henkildstolle ei tarvitse opettaa ohjelmistorobotin kayttod, sekd pystytddn
tarkkailemaan ja hallinnoimaan prosessien ja tehtdvien suoritusta. Liséksi hallintasovel-
luksen avulla hallittavista autonomisista roboteista saadaan kerdttya keskitetysti dataa
analytiikkaa varten. TyOntekijan rinnalla toimiva robotti taas vaatii jokaiselle kayttéjélle
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oman lisenssin, mutta silld saadaan kannattavaksi hyvin pienienkin tehtévien automati-
sointi. Robottien keskitetty hallinta on kuitenkin haastavaa, varsinkin jos tyontekijit paés-
tetddn itse madrittimain automaatioita.

Molemman tyyppiset ohjelmistorobotit suorittavat tehtdviddn samalla tavalla ohjelmien
kayttoliittymid kayttden. Useimmat ohjelmistorobotiikan toimittajat tarjoavat myos mah-
dollisuutta kiinnittyé rajapintoihin kiinni. Autonominen robotti toimii paremmin pidem-
piin prosesseihin ja mahdollistaa prosessin suorittamisen alusta loppuun, kun taas avus-
tava robotti sopii tehtdvien suorittamiseen prosessin osana.

Korkea

BPM

Autonominen RPA

Avustava RPA

Tarkeys ja monimutkaisuus

Matala

IT osaaminen Prosessi osaaminen
Kriittiset taidot

Kuva 11. Prosessien jakautuminen autonomisen ja avustavan RPA:n vililld
(Willcocks, et al., 2015b; Chappel, 2016) mukaillen

Chappel (2016) maarittaa, ettd avustava RPA sopii prosesseihin, jotka ovat yksinkertaisia,
eivitka tarvitse IT osaamista automatisoimiseen. Autonominen RPA taas sopii avusta-
valla RPA:lla ja BPM sovelluksilla automatisoitujen prosessien viliin. Nama prosessit
eivét ole IT:n prioriteettilistan kirjessd, mutta ovat kuitenkin sen verran tirkeitd ja moni-
mutkaisia, ettd niiden automatisoimiseen tarvitaan jonkin verran IT osaamista ja niiden
suorituksessa tdytyy pysya keskitetty hallinta. Potentiaalisia prosesseja tarkasteltaessa,
kannattaakin miettid kumpi suoritustapa robotilla kannattaa olla. Autonomisella toki hoi-
taa pienidkin tehtdvid, mutta ndiden tehtdvien suoritus ei valttdmatta tapahdu reaaliajassa,
jos robotilla on jonoa. Joten tehtdvit, jotka tyontekijd tarvitsee heti tehdyiksi kannattaa
hoitaa avustavalla robotilla. Avustava robotti toki varaa koneen kayttoonsd siksi aikaa,
kun prosessi suorittaa, joten liian pitkid prosesseja ei avustavalle robotille kannata antaa,
jotta tyontekijén tydaikaa ei mene hukkaan.



36

3.4.2 Ohjelmistorobotin rajoitteet

Ohjelmistorobotiikkasovellusten toimittajia haastatellessa sekd sovelluksia testatessa tuli
ilmi, ettd ohjelmistoroboteilla on rajoitteita, jotka vaikuttavat automatisoinnin mahdolli-
suuteen ja haastavuuteen. Ensimmaéisend rajoitteena on, ettd ohjelmistorobotti ei osaa
ajatella. Ohjelmistorobotti tarvitsee tarkat ohjeet, miten se suorittaa prosessia. Kun ohjeet
on madritelty, prosessia suoritetaan tarkalleen ohjeiden mukaan, eikd ohjelmistorobotti
osaa sopeutua muutoksiin prosessin toteutusympdaristossd itsendisesti. Lacity & Will-
cocks (2016a) kertovatkin, ettd O2 huomasi RPA:n kédyttdonotossa, ettd robotille taytyy
pystyd antamaan paremmat ohjeet ja rajoitteet kuin ihmiselle. Ohjelmistorobotit ymmaérra
niin sanottuja “maalaisjarjelld” tehtévid paatoksid, johon ihminen ei tarvitse ohjeistusta.
Ihminen huomaa selvét virheet esimerkiksi luvuissa, mutta robotti ei osaa erottaa liian
suuria lukuja, jos sille ei ole mééritettynd ylérajaa. Automatisoitava prosessi tuleekin tun-
tea tarkasti, jotta se voidaan automatisoida ilman virheitd (Martinsuo & Blomqvist, 2010).
Ongelmia muodostuukin, jos prosessia ei tunneta tarpeeksi hyvin, tai prosessin suoritus
ei ole standardisoitu, jolloin robotille ei osata antaa tarpeeksi selkeitd ohjeita.

Dokumentteja, jotka joudutaan lukemaan OCR kuvatunnistuksen avulla ei tdlla hetkelld
pystytd lukemaan sataprosenttisella tarkkuudella (Annala, 2017; Kiurunen, 2017). Joten
jos prosessissa talletetaan skannattuja dokumentteja tekstimuotoon, ei ohjelmistorobo-
tiikka ole tdhdn luotettavin ratkaisu. Toki jos yritys on 16ytdnyt ohjelman, joka pystyy
heille tarpeellisella tarkkuudella muuttamaan PDF tiedostot tekstiksi, voidaan ohjelmis-
torobotiikalla automatisoida muunnosohjelman toiminta. Esimerkiksi UiPath tukee ulko-
puolisia OCR moottoreita, joten niiden kehittyessd, kehittyy myds UiPathin kyky lukea
tekstid kuvista.

Kuvatunnistuksen epdvarmuus antaa my0s rajoitteita virtuaalitydpdydin automatisoimi-
seen. Virtuaality0poytid, kuten Citrix, voidaan automatisoida ohjelmistorobotiikalla,
mutta silloin automaatio tapahtuu pinta-automaatiolla kuvantunnistuksen ja bittikartan
avulla, koska ohjelmistorobotti ei nde virtuaalitydpdydéstd muuta kuin kuvan, samoin
kuin ithminen. Tdma tekee virtuaalityopdyddn automatisoinnista herkempédd ympariston
muutokselle. Jos ohjelman kayttoliittymd muuttuu merkitsevésti visuaalisella tasolla, voi
kuvantunnistuksella tehty automatisointi menna rikki. Jotta ohjelmistorobotin ei tarvitse
turvautua pinta-automaation, tulee kéytettdvéan kayttoliittyméan olla asennettuna samalle
tyOpisteelle ohjelmistorobotin kanssa. Lisédksi kuten jo aikaisemmin todettiin, tekstintun-
nistus ei ole sataprosenttisen varmaa, joten datan kerddamista virtuaaliymparistosti ei pys-
tytd tekemiin tdydelld varmuudella. Kuva- ja tekstintunnistukseen pohjautuvan automa-
tisoinnin haasteet ilmenivat tutkimuksen aikana UiPath sovelluksella, kun tehtiin virtu-
alisointisovellus Citrixilld demoa haastatteluita varten. Parhain tapaus olisikin saada ro-
botille pdédsy suoraan virtuaaliasemalle, jossa virtuaalitydpoydan kautta kaytettava sovel-
lus sijaitsee (Annala, 2017; Kiurunen, 2017) Ohjelmistorobotti toimii periaatteessa kaik-
kien legacy-jdrjestelmien kanssa, mutta kaikkien esityskerrosta ei pystytd lukemaan kai-
killa ohjelmistorobotiikkasovelluksilla. Silloinkin tdytyy turvautua kuvantunnistukseen
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ja sijaintiin automaatioissa. Tutkimuksen aikana huomattiin UiPath sovellusta testatta-
essa, ettd resoluution vaihdos voi helposti rikkoa kuvantunnistuksella tehdyn automaa-
tion. Ohjelmistorobotiikkaa kéyttdonottaessa kannattaakin huomioida, ettd tuotanto- ja
kehitysymparistot ovat samanlaisia, etenkin tyopOydén resoluution osalta.

Ohjelmistorobotin rajoitteina ovat siis tarkka sddntdpohjaisuus ja kuvatunnistuksen epé-
varmuus. Rajoitteet tarkoittavat sitd, ettd automatisoitava prosessi tulee pystyd mallinta-
maan eksplisiittisesti, sekd sitd, ettd automatisoinnit ovat herkkid kéytettdvien jirjestel-
mien ulkondén muuttumiselle. Nama4 rajoitteet on syytd huomioida prosessin automati-
soinnin potentiaalia arvioidessa, silld varsinkin etdyhteydelld toimivien jarjestelmien au-
tomatisoiminen pidentdi testikokemusten perusteella kehitysaikaa, sekd tekee automaati-
osta herkemmén muutokselle.

3.4.3 Tekninen yhteenveto

Ohjelmistorobotiikan hyddyntdmiskohteita tarkasteltaessa on siis otettava huomioon
myds teknisid asioita. Ensimmaiseksi demovaiheessa kannattaa méaéritelld ohjelmistoro-
botiikkasovelluksen yhteensopivuus yrityksen jirjestelmien kanssa. Liséksi on otettava
huomioon kuvatunnistuksen aiheuttamat haasteet etdyhteydelld toimivien sovellusten au-
tomatisoinnissa ja mahdollisissa muissa sovelluksissa, joita ohjelmistorobotti ei pysty
muuten kdyttimaan. Jos mahdollista, kannattaa etdyhteydelld automatisoimista vélttia ja
asentaa robotin tydasemalle suora yhteys jirjestelmiin.

Toiseksi on tirkedd ymmartdd ohjelmistorobottien kaksi eri toimintatapaa: autonominen
ja avustava. Hyodyntdmiskohteita arvioidessa on tirkedd ymmairtdd kummalla tavalla
prosessi kannattaa automatisoida, silld ohjelmistorobotiikkasovellusten toimintatavat
vaihtelevat ja kaikilla sovelluksilla ei voida toteuttaa molempia toimintatapoja. Ottamalla
ndma tekniset asiat huomioon hyddyntdmiskohteita etsiessi, saadaan parempi kisitys pro-
sessin soveltuvuudesta automatisoitavaksi, seka siitd kuinka haastavaa automatisointi tu-
lee olemaan.

3.5 Ohjelmistorobotiikan kayttokohteet

Ohjelmistorobotiikalla voidaan periaatteessa automatisoida kaikkia tietokoneella tapah-
tuvia rutiinitehtdvid, jotka voidaan muuttaa eksplisiittiseen sddntomuotoon (Lacity &
Willcocks, 2016a; Asatiani & Penttinen, 2016; Slaby, 2012). Eli kaikki ihmisen yksise-
litteisiin sadntdihin perustuva toiminta voidaan automatisoida. Yritykset ovatkin kaytta-
neet ohjelmistorobotiikkaa monipuolisesti omien tarpeidensa mukaan. Kirjallisuudessa
esiintyneet yritykset ovat ldhteneet automatisoimaan ihmisen tietokoneella tekemia rutii-
nitehtdvid, jotka ovat vieneet aikaa ja eivit ole vaatineet luovuutta (Lacity & Willcocks,
2016a; Asatiani & Penttinen, 2016). Liséksi monet automatisoidut tehtdvat olivat yrityk-
silld ulkoistettuina. Tam4 tekeekin erityisesti ulkoistetuista tehtévisté ja prosesseista, hy-
vin ohjelmistorobotiikalla automatisoitaviksi soveltuvia.
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Lihdemateriaaleissa esiintyi useita erilaisia kadyttokohteita ohjelmistorobotiikalle. Tek-
nologialla voidaan esimerkiksi toteuttaa uusien tyontekijoiden kayttdoikeuksien ja tieto-
jen lisddminen, jotka télld hetkelld henkilostohallinnon taytyy hoitaa eri jarjestelmiin ma-
nuaalisesti. RPA robotti toimisi kuten ihminen toimisi, kdyttden eri jérjestelmien kaytto-
liittymid, mutta se tekisi sen nopeammin, varmemmin ja halvemmalla kuin ihminen.
Tadmad mahdollistaisi HR spesialistin keskittymisen asioihin, jotka vaativat luovuutta tai
henkilokohtaista kanssakdyntid (Lacity & Willcocks, 2016a). Lacity & Willcocks
(2016a) seka Willcocks et al. (2015b) nédkevitkin tillaiset ihmisen tietokoneella tekemét
rutiinitehtdvét erityisen potentiaalisina ohjelmistorobotiikalla automatisoitaviksi.

Ohjelmistorobotiikkaa voidaan hyddyntdd myds erilaisissa tietojen tarkistuksissa. Yhdis-
tyneissd Kuningaskunnissa pankki automatisoi ohjelmistorobotiikalla asiakkaiden luotto-
tietojen tarkastamisen. Aikaisemmin 11 tyontekijaa tarkasti kisin noin 2 500 asiakkaan
luottotiedot péivittdin. Ohjelmistorobottien avulla prosessia saatiin nopeutettua ja proses-
sin kuluja karsittua 80 prosenttia. (Institute for Robotic Process Automation, 2015) Myds
Lacity & Willcocks (2016a) kertoivat teleyhtio Teléfonica O2:n ottaneen ohjelmistoro-
botiikan kayttoon asiakkaiden luottokelpoisuuden tarkistamisessa.

Lacity & Willcocks (2016a) kertovat tutkimuksessaan, ettd luottotietojen tarkistuksen li-
sdksi O2 otti RPA:n kéyttoon 14 ydinprosessissaan, kuten SIM-korttien vaihdossa, luot-
tokelpoisuuden tarkistuksessa, tilauksen késittelyssé, asiakkaan siirrossa, ID-tunnuksen
luonnissa, asiakkaiden valitusten ratkaisemisessa ja asiakkaiden datan paivittdmisessa.
Prosesseissa sekd prosessin nopeus, ettd laatu paranivat. Ohjelmistorobotiikka sopiikin
hyvin erilaisten palveluprosessien tehostamiseen. Esimerkiksi opiskelija-asuntoja vuok-
raava HOAS otti ohjelmistorobotiikan kdytt6on nopeuttamaan asuntohakemusten késit-
telyd (MTV, 2017). Naistd nahdain, ettd edellisten kayttokohteiden liséksi ohjelmistoro-
botiikkaa voidaan kayttdd palveluprosessien, sekd datan ylldpidon automatisoimisessa.
Palveluprosessit ovatkin Lacity & Willcocksin (2016b) mukaan potentiaalisia sovellus-
kohteita ohjelmistorobotiikalle.

Ohjelmistorobotiikalla voidaan tehdad yksinkertaisia ja itsendisid kevyitd integraatioita,
jotka eivét vaadi ulkopuolista ylldpitoa. Ohjelmistorobotiikka on kuitenkin vield hei-
kompi kuin perinteinen back-end integraatio (Asatiani & Penttinen, 2016). RPA on viela
tdlla hetkelld véliaikainen ratkaisu, joka tayttdd kuilun manuaalisten prosessien ja jo tdy-
sin automatisoitujen prosessien vélilld (Asatiani & Penttinen, 2016). Asatiani & Penttinen
(2016) kuitenkin huomauttavat, ettd ohjelmistorobotiikka sopii hyvin legacy-jirjestel-
mien integroimiseen. Sama pédtee muihin jérjestelmiin, joihin yritykselld ei ole muuta
padsyd kuin kayttoliittyma. Kevyet integraatiot sopivat esimerkiksi kertaluontoiseen mas-
sadatan kerddmiseen. Esimerkiksi Union Bank siirsi 800 000 dokumenttia eri jérjestel-
mistd keskitettyyn jérjestelméédn ohjelmistorobotiikan avulla parissa pdivissd, kun sithen
olisi manuaalisesti mennyt viikkoja (Passy, 2017).
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RPA:lla ei tarvitse ainoastaan automatisoida olemassa olevia prosesseja. Ohjelmistoro-
botteja voidaan myds ohjelmoida tekemién erilaisia tarkistuksia jarjestelmissé, joihin ei
manuaalisesti ole ollut tarpeeksi aikaa. Ohjelmistorobotti pystyy nopeasti tarkistamaan
eri lukuja ja antaa virheitd, jos luvut ovat virhearvojen ulkopuolella. RPA siis antaa mah-
dollisuuksia tehdi asioita, mitd manuaalisesti ei kannata tehdé, ja joita ei ole taloudelli-
sesti kannattavaa automatisoida perinteisilld automaatio menetelmilld. Esimerkiksi Suo-
men Verohallinto pilotoi ohjelmistorobotiikkaa verovalvonnassa tavoitteenaan antaa ro-
boteille toitd, joihin ei ole aikaisemmin riittdnyt resursseja (Tivi.fi, 2017b).

Ohjelmistorobotiikalla automatisoitaviksi sopivat esimerkiksi prosessit, jotka yritys on
aikaisemmin ulkoistanut (Asatiani & Penttinen, 2016; Lacity & Willcocks, 2016a). Ul-
koistettujen prosessien tuominen takaisin taloon mahdollistaa paremman kontrollin ja
valvonnan. Esimerkiksi O2 lahti automatisoimaan prosesseja, jotka he olivat aikaisemmin
ulkoistaneet ulkomaille (Lacity & Willcocks, 2016a). Ulkoistetuille prosesseille on usein
olemassa tarkat sdannot siitd, miten prosessi kulkee ja toimii, joten automatisoiminen on
helpompaa.

Ohjelmistorobotiikka toimii erityisen hyvin ratkaisemaan sellaisia litketoiminnan ongel-
mia, jotka ovat IT-osaston tydjonon perilld tai ongelmaa ei ole médritelty tarpeeksi isoksi,
jotta se kannattaisi automatisoida. Téllaisia ongelmia ovat sellaiset, joiden automatisointi
veisi liikaa resursseja, jotta niiden automatisointia kannattaisi perinteisilld automatisoin-
tijarjestelmilld. (Willcocks, et al., 2015b)

Ohjelmistorobotiikalla on lukuisia erilaisia kdyttokohteita ja yrityksissd on varmasti mo-
nenlaisia sovelluskohteita. Ohjelmistorobotiikkaa kéayttoonottaessa on tirkedd aloittaa
sellaisesta prosessista, jolla pystytddn ndyttdméan ohjelmistorobotiikan hyddyt, jotta pys-
tytdén perustelemaan ohjelmistorobotiikan hankintaa. Lacity & Willcocks (2016a) esitte-
levit kayttoonottaneiden yritysten ensimmadisid ohjelmistorobotiikalla automatisoituja
prosesseja. Néitd olivat: teleyhtion sim-korttien vaihto, perinteisen BPO toimittajan va-
kuutuspéitoksien (engl. premium advice notice) tekeminen, sdhko- ja kaasuyhtion mitta-
reiden lukemien oikeellisuuden tarkistaminen, terveydenhuollossa tuotetietojen hakemi-
nen internetistd, potilaiden rekisterdiminen ja tyontekijéiden tietojen paivittdminen, jul-
kisessa litkenteessd asiakkaalle viestiminen, mediayhtion tulosraportit, talouspalveluita
tarjoavan yhtion lainan myOntdmisen ja sdéstdjen prosesseja, kaasuyhtion uusien asiak-
kaiden rekisterdinti, finanssiyrityksen palkkalaskelmien tarkistus ja vakuutusyhtion elé-
kejérjestelmédn kirjaus.

Taulukko 5.  Kdyttokohteiden yhteenveto

Ihmisen rutiinitehtivit Toimistotuoliprosessit, tietojen tarkastus,
tiedon haku, laskeminen
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Kevyet integraatiot Viliaikainen integraatio, alhaisen priori-
teetin automaatiot, kertaluontoinen mas-
sadatan kerddminen, migraatiot

Palveluprosessit SIM-kortin  vaihto, tilauksenkdsittely,
osoitteenmuutos

Ulkoistetut prosessit palkanlaskenta

Datan ylléipito Henkil6tiedot, asiakastiedot, tuotetiedot

Tarkistukset Datan oikeellisuus, datan validisuus, teh-

tdvien tekemisen tarkistaminen, tietojen
tarkistus

Tehtévit joihin ei ole ollut resursseja Kaikki sdéntopohjaiset tehtivit, jotka pi-
tdisi tehdd, mutta resurssipulan takia ei ole
ollut aikaa

Taulukkoon 1 on koottu yhteenveto 1dhdemateriaaleissa esiintyneissa kdyttokohdekate-
gorioista. Tutkimuksessa esiintyneistd esimerkeistd tuli esille, ettd pddasiassa ohjelmisto-
robotiikalla on automatisoitu ihmisen tietokoneella tekemié rutiinitehtivié, jotka vaativat
datan siirtdmistd ohjelmasta toiseen manuaalisesti. Tutkimuksessa kuitenkin ilmeni, etti
ohjelmistorobotiikkaa voidaan kédyttid myos tekemddn kevyitd integraatioita jdrjestel-
mien vilille. Integraatioilla toki yleensi automatisoidaan manuaalista tiedonsiirtoa, mutta
ohjelmistorobotiikalla voidaan myds ottaa uusia jérjestelmid nopeasti mukaan yrityksen
tietojérjestelmiin. Palveluprosessien automaatio on my0s otollinen kohde ohjelmistoro-
botiikalle. Téllaisia ovat esimerkiksi osoitteenvaihdokset ja tilauksenkasittely, jotka vaa-
tivat monen jirjestelmén kanssakdymistd. Myos ulkoistetut prosessit ovat otollisia ohjel-
mistorobotiikalle. Tdma johtuu siitd, ettd niilld on olemassa jo valmiit sddnndt ja mééri-
tykset. Roboteilla voidaan myos tehdd datan ylldpitoa monessa jarjestelmassd, jos data
on hajautettu moneen jirjestelmién, voidaan ohjelmistorobotiikalla helposti péivittda tie-
dot moneen jdrjestelmién kerralla. Kaikki edelld olevat kadyttokohteet automatisoivat jo
tehtyd manuaalista tyotd, mutta ohjelmistorobotiikalla voidaan myd6s halpuutensa ja no-
peutensa takia tehdi tehtivid, joita ei olla voitu resurssipulan takia tehda.

Ohjelmistorobotiikalla onkin hyvin monipuoliset kdyttokohteet eri toimialoilla. Lahde-
materiaalissa ei esiintynyt kaikkia mahdollisia kdyttokohteita ja periaatteessa kaikki ru-
tiinity0 tietokoneella voidaan automatisoida ohjelmistorobotiikalla. Seuraavaksi tarkas-
tellaan ohjelmistorobotiikan kéyttoonottoprosessia, jotta ymmaérretddn tutkimuksen kon-
teksti yrityksen ohjelmistorobotiikan kayttdonottoprosessissa.
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3.6 Ohjelmistorobotiikan kayttoonotto

Vaikka ohjelmistorobotiikka onkin kevyt IT teknologia, eikd héiritse muiden sovellusten
ja jarjestelmien toimintaa, on sen kdyttoonotossa kuitenkin huomioitava tiettyjd asioita,
jotta ohjelmistorobotiikan kidyttoonotto onnistuu ja siitd saadaan hyotyja. Kirjallisuudessa
ilmeni, ettd eri ldhteissd on hieman erilaisia asioita, joitta kdyttoonotossa tulee tehda ja
huomioida. Seuraavaksi esitetdin erilaisia asioita mitd eri ldhteiden mukaan tulee huomi-
oida ja koostetaan niistd ohjelmistorobotiikan kdyttoonotolle prosessi.

Lacity & Willcocks (2016a) méaérittelevét viisi toimintaperiaatetta, jotka ohjelmistorobo-
tiikkkaa harkitsevien yritysten tulee ottaa huomioon. Nama kriteerit ovat:

Testaa ohjelmistorobotiikan kapasiteetti kontrolloidulla PoC:lla
Kehitd kriteerit automatisoitaville prosesseille

Ota IT mukaan ajoissa

Kommunikoi henkildstolle aiotut muutokset ajoissa

A S e

Kaytd hyviksi uusia automatiikan hankintavaihtoehtoja

Ensimmaisend toimintaperiaatteena on, ettd ohjelmistorobotiikkasovellus kannattaa tes-
tata demolla (engl. Proof of Concept, PoC). Demovaiheessa automatisoidaan yksi pro-
sessi, jolla testataan ohjelmistorobotiikan toimivuus. Parhaan tuloksen saa kontrolloidulla
kokeella, jossa IT-osasto tekee omilla jarjestelmilldin saman automaation kuin ohjelmis-
torobotiikalla tehdaén. T4lloin saadaan konkreettinen vertailukohta RPA:n toimivuudesta
perinteisid automatisointityokaluja vastaan. Parhaimman tuloksen saa kilpailuttamalla
RPA:n toimittajia antamalla heille sama prosessi automatisoitavaksi PoC:ssa. Téll6in
pystytddn vertailemaan myo0s toimittajia, varsinkin jos yritys on harkitsemassa kahden
toimittajan valilta.

IT kannattaa ottaa mukaan ajoissa. Vaikka ohjelmistorobotiikkaa voi ottaa kiyttoon ilman
koodausosaamista ja sovellus toimii olemassa olevien jérjestelmien pdilld, kannattaa IT
ottaa mukaan antamaan neuvoja sovelluksen valinnassa ja samalla he pystyvit optimoi-
maan jarjestelmin roboteille sopivaksi. Jos IT ei ole mukaanotossa, ei heiltd saada vilt-
taméttd hyviksyntid teknologialle ja eri jarjestelmien yhteiskéytto ei ole tehokasta. RPA
toimii parhaiten BPM jirjestelmid tdydentdvénd teknologiana, joten parhaimman tulok-
seen padsee hyodyntamailld IT:td ohjelmistorobotiikkaa kéyttoonottaessa. (Lacity &
Willcocks, 2016a)

On myos tirkedd kommunikoida henkilostolle mitd ohjelmistorobotiikalla pyritdin saa-
maan aikaan. TyOntekijat voivat alkaa peldtd tyopaikkojensa puolesta, jos he kuulevat
ilman mitddn selitystd, ettd heiddn tyotddn ryhdytddn automatisoimaan, mika laskee mo-
raalia. Muutoksista kannattaa kommunikoida henkildstolle mahdollisimman aikaisessa
vaiheessa.
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Lacity & Willcocksin (2016a) esittima viides toimintaperiaate on ottaa huomioon ja kayt-
tdd hyviksi erilaisia hankintakeinoja ohjelmistorobotiikalle. Ohjelmistorobotit voi tehda
itse vain ostamalla toimittajan lisenssin, konsulttiyhtion kautta valmiiksi méériteltyini,
hankkimalla palveluna, pilvipalveluna tai ulkoistamalla koko robotiikan toiselle yrityk-
selle.

Asatiani & Penttinen (2016) esittelevit artikkelissaan OpusCapitan ohjelmistorobotiikan
kayttoonottoprosessia. He kertovat, ettd OpusCapita méérittelee ohjelmistorobotiikan
kayttoonoton yrityksessd seuraavan prosessin mukaisesti:

Kuva 12. Ohjelmistorobotiikan kéyttoonotto (Asatiani & Penttinen, 2016)

Ensin jérjestetddn kdyttoonottavassa yrityksessi tyOpaja, jossa selvitetddn yrityksen pro-
sessit, jotka potentiaalisesti soveltuvat ohjelmistorobotiikalla automatisoitaviksi. Tyopa-
jan perusteella valitaan soveltuvat prosessit. Toisessa vaiheessa valittuja prosesseja ja nii-
den potentiaalia arvioidaan tarkkailemalla tyontekijéé, kun hin suorittaa prosessia, jolloin
prosessista saadaan parempi kuva. Kolmannessa vaiheessa tehdiin yritykselle liiketoi-
mintaehdotus, jossa arvioidaan ohjelmistorobotiikan hinta ja oletetut hyodyt. Liiketoi-
mintachdotuksen pohjalta yritys paittda ohjelmistorobotiikan kayttoonotosta. Kun liike-
toimintachdotus on hyviksytty, ohjelmistorobotiikka implementoidaan ja otetaan yrityk-
sessd kdyttoon.

Fung (2014) maiirittelee tutkimuksessaan asioita, joita yrityksen tulee kiayttoonotossa ot-
taa huomioon. Ensinnikin ohjelmistorobotiikan hankinta tulee perustella liitketoimintaeh-
dotuksella. Se kannattaa myos todistaa jarjestimélld demovaihe (engl. Proof Of Concept,
PoC) prosessilla, jonka automatisoinnilla voidaan osoittaa olevan taloudellista hyotya.
Toiseksi Fung suosittelee siti, ettd kdyttoonotto aloitetaan pienestd, mutta samalla suun-
nitellaan isolla mittakaavalla. Eli kannattaa suunnitella RPA arkkitehtuuri yrityksessa si-
ten, ettd sitd voidaan helposti laajentaa koko organisaation laajuiseksi. Kolmanneksi Fung
suosittelee, ettd kdyttoonottoon otetaan mukaan oikeat ihmiset. Tarvitaan tarpeeksi osaa-
via ihmisid, jotta ohjelmistorobotiikka implementoidaan oikein. Lisdksi mukaan tarvitaan
oikeat prosessien sidoshenkil6t, jotka kannattavat RPA projektia, jottei vastarintaa
esiinny. Myos Willcocks et al. (2015) suosittelevat, ettdi RPA projektilla on johdosta
sponsori, seké selked johtaja projektille joka vie asiaa eteenpdin. He lisddvatkin kdyttoon-
ottoprosessiin sen, ettd ensin méadritelldin tiimi joka ohjelmistorobotiikkaa ajaa.
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l IT mukaan . Vertaile toimittajia

: o Ota
S Etsi Arvioi Tee L
Maarita tiimi - o : o - vahitellen
hyodyntamiskohteet prosessit liiketoimintaehdotus S
kaytt6on

Kommunikoi henkilgstolle

Kuva 13. Kdyttoonoton prosessi (Lacity & Willcocks, 2016a; Asatiani & Penttinen,
2016, Fung, 2014)

Niiden tutkimusten perusteella luotiin kuvassa 13 ndkyvi prosessi ohjelmistorobotiikan
kiyttoonottoa varten. Prosessissa médritetddn ensiksi tiimi, joka ldhtee ohjelmistorobo-
titkkaa viemién eteenpdin yrityksessd. Tiimistd on tarkedd 10ytyd sponsori johtoportaasta,
joka tukee ohjelmistorobotiikan hankintaa, jotta projektilla on johtoportaan tuki (Lacity
& Willcocks, 2016b). Lacity & Willcocks (2016a) painottivat IT:n mukaan ajoissa otta-
mista tidrkeénd, joten malliin lisdttiin IT:n mukaan ottaminen heti tiimin méaéarityksesti
lahtien. Toisena osana prosessissa on hyddyntdmiskohteiden etsiminen, jonka jilkeen
16ydetyt prosessit ja niiden potentiaali arvioidaan. Hyddyntdmiskohteita etsitddn haastat-
telemalla yrityksen henkildstod, jotta saadaan selville potentiaaliset hyodyntamiskohteet.
Tadma tutkimus keskittyy juuri ndihin kahteen vaiheeseen ohjelmistorobotiikan kadyttoon-
otossa. Prosessien arvioinnin aikana tutkitaan yhdessé IT:n kanssa toimittajavaihtoehtoja,
jotta 16ydetddn juuri yrityksen omiin automaatiotarpeisiin sopiva ratkaisu. Kun potenti-
aalisesti automatisoitavat prosessit on ldydetty ja arvioitu, suoritetaan PoC. Demovai-
heessa on kannattavaa vertailla kahta toimittajaa keskenién antamalla heille sama pro-
sessi automatisoitavaksi. Parhaimman tuloksen saa antamalla IT:lle sama prosessi auto-
matisoitavaksi, jotta saadaan hyvé vertailukohta. PoC:n jilkeen tehddén liiketoimintach-
dotus, jolla ohjelmistorobotiikan hankinta perustellaan. Onkin tirkeé, ettd liiketoiminta-
ehdotuksella pystytddn perustelemaan ohjelmistorobotiikan hankinta, joten demovaihee-
seen kannattaa valita prosessi, jonka automatisoimisesta voidaan suoraan ndyttdd hyodyt
litkketoiminnalle. Demovaiheessa on myos tarkeéda selvittdd, ettd ratkaisu toimii yrityksen
jarjestelmien kanssa yhteen, jotta yllatyksid ei myohemmin esiinny. Kun ohjelmistorobo-
titkkan hankinta on hyviksytty, alkaa ohjelmistorobotiikan kéayttoonotto vahitellen. Ohjel-
mistorobotiikan arkkitehtuuri kannattaa suunnitella siten, ettd se voidaan lopulta ottaa
koko yrityksen laajuisesti kayttoon. Eli arkkitehtuuri tulee suunnitella siten, ettd robotteja
voidaan helposti ottaa kdyttoon lisda siten, ettd niitd pystytdan hallinnoimaan. Téarkedéd on
muistaa kommunikoida henkilostolle koko prosessin ajan ohjelmistorobotiikalla aiotut
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vaikutukset. Tyontekijoiden on tirkedd ymmaértdd ohjelmistorobotiikalla saatavat hyodyt
ja vaikutukset juuri heidén tyohonséd (Lacity & Willcocks, 2015). Onkin tirkeéd, ettd
tyontekijat hyviksyvit ohjelmistorobotit osana tydyhteisod, jotta kiyttdonotto onnistuu
ja hyodyt saavutetaan. Tdssd tutkimuksessa keskitytddn kiyttdonoton vaiheeseen etsi
hyodyntdmiskohteet. Seuraavaksi tarkastellaan ohjelmistorobotiikalla saatavia mahdolli-
sia hyOtyja ja haittoja, jotta voidaan paremmin arvioida kohdeyritykselle hyodyntdmis-
kohteita ja niisti saatavia hyotyja.

3.7 Ohjelmistorobotiikan hyodyt ja haitat

Ohjelmistorobotiikalla voidaan saavuttaa lukuisia hyodtyjd, jotka vaihtelevat prosessikoh-
taisesti. HyoOtyjd saavutetaan ohjelmistorobottien erilaisten ominaisuuksien avulla.
RPA:n kdyttoonotto voi myds aiheuttaa tiettyjd negatiivisia vaikutuksia, jos ohjelmisto-
robotiikkaa kdyttoonottaessa mahdollisia negatiivisia tekijoitd aiheuttavia asioita ei oteta
huomioon. Onkin tarkedd tiedostaa mitd seurauksia RPA:n kédyttdonottamisella on ja mi-
nimoida negatiiviset asiat, sekd keskittyd hyotyjen maksimoimiseen (Lacity & Willcocks,
2016a). Seuraavaksi tarkastellaan hyotyjd ja haittoja, joita ohjelmistorobotiikan avulla
voidaan saada aikaiseksi.

3.7.1 Hyddyt

Ohjelmistorobotiikalla voidaan saavuttaa monia erilaisia hyotyjd riippuen prosessista ja
yrityksestd. Ohjelmistorobotilla on erityisid piirteitd, jotka mahdollistavat hyotyjd manu-
aaliseen tyontekoon tai muihin automaatioteknologioihin verrattuna. Seuraavaan tauluk-
koon on koottu 1dhdemateriaalissa esiintyneitd ohjelmistorobottien piirteitd, joiden avulla
voidaan saavuttaa hyotyja.

Taulukko 6.  Ohjelmistorobotin ominaisuudet

Halpa

Nopea

Tarkka

Viasymaton

Helppo ja nopea méadrittaa

Universaali yhteensopivuus jirjestelmien kanssa
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Ei héiritse muita tietojédrjestelmid

Skaalautuva

Moniosaaja

Jattaa lokeja

Ohjelmistorobotit ovat halpoja verrattuna ihmisiin (Slaby, 2012; Asatiani & Penttinen,
2016; Lacity & Willcocks, 2016a). Ohjelmistorobotiikka teknologiana on myds halvempi
ja nopeampi implementoida kuin perinteiset automatisointiteknologiat (Asatiani &
Penttinen, 2016; Lacity & Willcocks, 2016a). Ohjelmistorobotit ovat myds thmistd nope-
ampia ja tarkempia, eivitkd ne vésy (Lacity & Willcocks, 2016a; Willcocks, et al.,
2015a). Ohjelmistoroboteille on nopeaa ja helppoa méiéritelld automatisoitava prosessi.
Lisdksi ohjelmistorobotille méiiritettyjd prosesseja on helppo muokata, jopa kiyttédjén toi-
mesta (Asatiani & Penttinen, 2016). Ohjelmistorobotti toimii myods olemassa olevien jér-
jestelmien paélld, joten se ei hdiritse muita jirjestelmid (Lacity & Willcocks, 2016a). Oh-
jelmistorobotit ovat myds yhteensopivia periaatteessa kaikkien jirjestelmien kanssa
(Asatiani & Penttinen, 2016; Willcocks, et al., 2015a). Robotteja on myds mahdollista
skaalata nopeasti ylos ja alaspdin (Willcocks, et al., 2015a). Jokainen robotti on myds
moniosaaja, silld kaikki samalla ohjelmistorobotiikkasovelluksella médritetyt robotit voi-
vat suorittaa kaikkia prosesseja. Eli robotti voi aamulla toimia taloushallinnon prosessin
parissa ja iltapdivilld vaikka henkilostohallinnon. Ohjelmistorobotit voidaan myds méaa-
rittdd jattdmadn lokeja kaikesta toiminnastaan (Lacity & Willcocks, 2016a). Nédiden omi-
naisuuksien avulla ohjelmistorobotiikkaa kdyttdonottaneet yritykset ovat saavuttaneet
monia erilaisia hyotyja.

Lihdemateriaalissa tutkitut yritykset ovat pddasiassa hankkineet ohjelmistorobotteja au-
tomatisoimaan prosesseja, jotka ovat vaatineet ihmisiltd manuaalista tyotd. Automatisoin-
nilla on haettu sdéstdjd henkilostokustannuksista, sekd parannettu prosessin nopeutta ja
tarkkuutta. Pelkdstdin henkilokustannusten lisdksi ilmeni myds monia epésuoria hyotyja,
joita ohjelmistorobotiikan kdyttdonotosta on seurannut. (Lacity & Willcocks, 2016a;
Asatiani & Penttinen, 2016; Willcocks, et al., 2015a)

RPA on teknologiana siind mielessé ainutlaatuinen, etté se ei vaadi muutoksia muihin IT-
jarjestelmiin (Asatiani & Penttinen, 2016; Lacity & Willcocks, 2016a; Slaby, 2012).
Tama tarkoittaa sitd, ettd ohjelmistorobotiikan kdyttoonotto ei kestd, eikd maksa niin pal-
jon kuin perinteisten automaatiojérjestelmien hankkiminen ja kdyttoonotto (The Hackett
Group, 2016). Koska olemassa oleviin jérjestelmiin ei tarvitse tehdd muutoksia, voidaan
ohjelmistorobotiikalla automatisoida uusi prosessi 2-4 viikossa (Asatiani & Penttinen,
2016). Mitd enemmaén ohjelmistorobotiikkaa ollaan hyddynnetty yrityksessé, sitd nope-
ammin uusi prosessi saadaan automatisoitua. Monet RPA sovellukset, kuten UiPath ja
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Blue Prism mahdollistavat automatisoitujen tehtévien kerdédmisen kirjastoon, jolloin teh-
tavid voidaan kayttdd uudelleen toisissa prosesseissa (Slaby, 2012).

Yksi ohjelmistorobottien suurimmista hyodyistd on halpuus. Ohjelmistorobotit ovat huo-
mattavasti halvempia kuin tyoskentelevd ihminen. Lihteestd riippuen ohjelmistorobotti
maksaa 0,1-0,5 FTE:n (Full Time Equivalent) vélill4 (Asatiani & Penttinen, 2016). Yksi
FTE kuvaa yhtd henkil64, joka tekee tdysipdivdisesti toitd. Sddstd verrattuna henkildihin
riippuu kdytetyn henkildston hinnasta. Monet ohjelmistorobotiikkaa hankkineet yritykset
ovatkin ldhteneet ottamaan ohjelmistorobotiikkaa kiyttoon tarkoituksenaan hankkia siés-
tojad henkildstokuluissa. Esimerkiksi O2 14hti ohjelmistorobotiikalla hakemaan sddstoja
henkilokuluissa (Lacity & Willcocks, 2016a).

Aina ei kuitenkaan haeta henkil0ostosddstoja hankkimalla ohjelmistorobotiikkaa. Esimer-
kiksi Xchanging ei 1dhtenyt vihentdméén henkildstd, vaan halusi tehostaa prosesseja ole-
massa olevalla henkilostolld ja onnistui siind (Willcocks, et al., 2015a). Ohjelmistorobo-
titkan avulla tyontekijoille vapautuu aikaa tehdi luovaa, tuottavaa tyoti, jonka takia hei-
dét on yritykseen palkattu. Tietotydldiset ja muut asiantuntijat kdyttavét paljon aikaa ru-
tiinitydn tekemiseen, korkeampaa ajattelua vaativan asiantuntijatydn kustannuksella
(Lacity & Willcocks, 2015). Esimerkiksi 14ékérit saattavat nykyaén kayttda yli kuusi tun-
tia tyOpdivistddn tietokoneella tekeméssd manuaalista tyotd (Helsingin Sanomat, 2016).
Jos ohjelmistorobotti olisi keventdmassé ladkéreiden tyotaakkaa, voitaisiin kdyttdd enem-
mén aikaa potilaiden hoitoon, jolloin potilaat saisivat parempaa palvelua ja pystyttdisiin
palvelemaan useampia potilaita. Kun ihmisten rutiinity6ti automatisoidaan ohjelmistoro-
botiikalla, tdytyy kuitenkin pitdd huolta siitd, ettd heilld riittdd kiinnostavaa tekemisti ja
osaamista sithen. RPA toimittajat mainostavat, etti myos pelkdstdin rutiinitehtdvien
kanssa tyoskentelevit voidaan siirtdd tuottavampiin tehtiviin. Tdmé saattaa kuitenkin
vaatia henkiloston lisdkoulutusta. Monet tyontekijit voivat kuitenkin olla tehokkaampia
tyOssédédn, kun heidén aikaansa vapautuu tylsistd rutiinitehtdvisti. Pitkélla tahtdaimelld voi-
daan luoda tyopaikkoja ohjelmistorobottien hallinnoinnissa, konsultoinnissa ja data-ana-
lytitkassa (Asatiani & Penttinen, 2016).

Ohjelmistorobotti pystyy tekemididn automatisoidut tehtdvit nopeammin ja tarkemmin
kuin ithminen. Robotti ei mydskéién visy, pidd lomia ja voidaan pistad toihin vuorokauden
ympdri (Willcocks, et al., 2015b; Asatiani & Penttinen, 2016). Nam4 asiat johtavat siihen,
ettd ohjelmistoroboteilla automatisoitujen prosessien laatu parantuu (Lacity & Willcocks,
2016b; Fung, 2014). Prosessien laadun paranemisen hyodtyjd saavutetaan etenkin palve-
luprosesseissa. Palveluprosessit tuotetaan nopeasti ja tarkasti, jolloin palvelun asiakkaan
el tarvitse odottaa ja asiakas saa ensimmdiselld kerralla oikeaa palvelua. O2 automatisoi
asiakaspalveluprosessiaan ja huomasi, ettd prosessien suoritus nopeutui ja asiakkaiden
puhelut asiakaspalveluun vdhenivit, joten virheet vahenivit (Lacity & Willcocks, 2016a).
Nopeuden ja tarkkuuden liséksi prosessien toistettavuus paranee, jolloin jokainen proses-
sin asiakas saa samanlaisen kokemuksen prosessista.
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Ohjelmistorobotit ovat tarkkoja, joten inhimilliset virheet poistuvat ldhes tdysin (Slaby,
2012; Halverson, 2017). Jos virheitd esiintyy, ne johtuvat luultavimmin robotin ohjelmoi-
jan tekemisté virheisté robotin logiikassa. Kun robotti kerran ohjelmoidaan tekeméédn asi-
oita oikein, ei se tee virheitd. Virheitd tai robotin kaatumisia aiheuttavat ainoastaan robo-
tin kéyttdmissé jirjestelmisséd tapahtuvat muutokset tai kaatumiset, jotka vaikuttavat ro-
botin toimintaan. Virheiden poistuminen véhentdi entisestdén prosessiin kuluvaa aikaa,
kun korjaavaa tyotd ei tarvitse tehdd. Prosessin laadun tasaisuudella varmistetaan se, etti
thmisen huono pédivé ja siten huono palveluprosessi ei vaaranna koko yrityksen mainetta.

Ohjelmistoroboteilla on my06s suuri etu henkildstoon ndhden siind, ettd robottien kapasi-
teettia voidaan skaalata nopeasti tarpeen mukaan (Fung, 2014). Robottien skaalautuvuus
riippuu kuitenkin ohjelmistorobotiikan toimittajasta. Osa toimittajista tarjoaa vain vuoden
mittaisia lisenssejd, joten péivittdiseen ruuhkapiikkiin ei vélttdmattd kannata lisiti robot-
tien méérdd (Annala, 2017). Ohjelmistorobottien tarpeen kasvuun on kuitenkin helppo
vastata, koska robotteja voidaan nopeasti ottaa kiayttoon. Liséksi prosesseja voidaan vaih-
taa robottien kesken, joten ruuhkapiikkien aikaan prosessia voidaan ajaa monella robotilla
kerrallaan (Halverson, 2017).

Ohjelmistorobotti voidaan myds mairittdd jattdmidn loki kaikesta sen tekemisesti
(Lacity & Willcocks, 2016a). Tadma tarkoittaa sité, ettd kaikkea mitd robotit tekevét voi-
daan seurata ja virheet pystytddn paikantamaan. Yritys pystyy néin prosesseissa noudat-
tamaan erilaisia sddnnoksid, joita lailla tai muuten on méaarétty. Lisaksi lokien avulla voi-
daan hyodyntéd4 analytiikkaa analysoimaan prosesseja ja niiden toimintaa. Y mmartamalla
paremmin prosessien toimintaa, voidaan niitd paremmin kehittdd (Sharp & McDermott,
2009, p. 139). Analytiikan avulla voidaankin ymmaértdd paremmin prosessien toimintaa
ja volyymivaihteluita, joten niitd voidaan optimoida ja titen parantaa prosessien laatua
(Casati, et al., 2002; Halverson, 2017). Koska robotin toiminnasta voidaan aina jittaa
jélki, avautuu analytiikalle muitakin mahdollisuuksia, kuin vain prosessien parantaminen.
Analytiikan avulla voidaan itse robottien toimintaa kehittdd ja optimoida. Lisdksi pysty-
tddn mallintamaan datan kulkua yrityksessd ja sen avulla pystytddn mahdollisesti opti-
moimaan yrityksen jirjestelmid. Analytiikka auttaa myds tunnistamaan prosessien ruuh-
kapiikkejd ja optimoimaan resursseja niiden mukaisesti (Halverson, 2017). Ohjelmisto-
robotiikan avulla kerdttdvin datan voi myds yhdistdd yrityksen muuhun liiketoimintatie-
don hallintaan, parantaen sitd kokonaisvaltaisesti.

Koska ohjelmistorobotit kommunikoivat kéyttdliittymien kautta, ohjelmistorobotiikka
mahdollistaa integroimisen legacy-jirjestelmien kanssa, joita ei voida integroida back-
end integraatiolla (Barnett, 2015; Lacity & Willcocks, 2016a). Tdmé mahdollistaa ndiden
jarjestelmien ylldpitdmisen ja sujuvan kdyton yhdessd yrityksen muiden tietojdrjestel-
mien kanssa. Tulee kuitenkin muistaa, ettd legacy-jérjestelmié ei kannata yllapitéa ikui-
sesti. Ohjelmistorobotiikka toimii periaatteessa kaikkien tietojirjestelmien kanssa, joten
yritykset voivat hyddyntda ohjelmistorobotiikka datan hallintaan eri jirjestelmissa. Jol-
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loin RPA:n avulla voidaan parantaa myos yrityksen tiedon yhtendisyyttd ja ajantasai-
suutta eri jarjestelmissd kevyilld integraatioilla parantaen ndin datan laatua. Manuaalisesti
on aikaa vievai tarkistaa tietojen yhtendisyytti eri jarjestelmissd, mutta ohjelmistorobo-
tiikkan avulla on mahdollista syottidd péivittyneet tiedot moneen jarjestelmiin (Lacity &
Willcocks, 2016a).

Ohjelmistorobotiikasta voidaan myds saada episuoria hydtyjd, jotka eivdt suoraan liity
automatisoitavaan prosessiin. Téllaisia ovat esimerkiksi, se ettd ei saada negatiivista jul-
kisuutta ulkoistamalla ty6td (Asatiani & Penttinen, 2016). Ohjelmistorobotiikka onkin
pétevi vaihtoehto ulkoistamiselle, koska ulkoistetut prosessit ovat yleensd sddntdpohjai-
sia (Lacity & Willcocks, 2016a). Toki ohjelmistorobotiikallakin saadaan negatiivista jul-
kisuutta, jos ohjelmistorobotiikan kéyttdonotto johtaa henkiloston vihentdmiseen. Ylei-
sesti robotiikan aiheuttama tdiden muuttuminen ja siten tyopaikkojen viheneminen onkin
aiheuttanut huolta ja saanut julkisuutta uutisissa (Wired.com, 2015; Tivi.fi, 2016).

Ohjelmistorobotiikalla on monia potentiaalisia hyotyjd. Kaikkia niitd ei jokaisessa pro-
sessissa saavuteta, joten hyodyt tulee arvioida prosessikohtaisesti. Eri prosesseilla saavu-
tetaan hieman eri hyotyjd. Mutta kun prosesseja automatisoituu tehostuvat pikkuhiljaa
yrityksen litketoimintaprosessit ja siten koko yrityksen liiketoiminta. Ohjelmistorobotiik-
kaa kédyttoonottamalla voidaan yrityksen kokonaiskuvassa laskea kustannuksia, nopeut-
taa ja parantaa palveluita, ja siten kasvattaa asiakastyytyviisyyttd. RPA:n voidaan myds
saavuttaa kilpailuetua luomalla uusia parempia prosesseja. (Fung, 2014) Seuraavaan tau-
lukkoon on koostettu 1dhdemateriaalissa ilmenneet hyodyt.

Taulukko 7.  Ohjelmistorobotiikan potentiaaliset hyodyt

Prosessin kustannukset laskevat

Virheet vahenevit

Joustavuus

Prosessien toistettavuus parantuu

Prosessien laatu paranee (nopeus, tarkkuus) -> Palvelut paranevat

Tyontekijoille jaa aikaa tuottaviin tehtiviin

Saddnndsten noudattamisen seuraaminen paranee

Nopea kéyttoonotto

Datan laadun paraneminen
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Analytiikkamahdollisuudet

Legacy-jirjestelmien integrointi

Ohjelmistorobotiikalla voidaan saavuttaa lukuisia hyotyjd, mutta kayttoonotto voi aiheut-
taa my0s negatiivisia asioita yrityksessd. Seuraavaksi tutustaan asioihin, jotka yrityksen
tulee ottaa huomioon ohjelmistorobotiikkaa kéyttoonottaessa, jotta negatiiviset asiat saa-
daan minimoitua.

3.7.2 Haitat

Tyontekijat saattavat vierastaa ohjelmistorobotiikkaa, koska teknologialla automatisoi-
daan heiddn tekeméaa tyotdan. Asatiani & Penttinen (2016) huomauttavat, ettd on tarkedi
ottaa huomioon ohjelmistorobotiikan vaikutukset tyontekijoissd. Jos tyontekijoille ei
kommunikoida robottien vaikutuksia selkedsti, pelkdavit he tyopaikkojensa puolesta ja
vastustavat robotteja (Waytz & Norton, 2014). Vaikka ohjelmistorobotiikka ei valtta-
mittd vihentdisi tydpaikkoja, voi se aiheuttaa tyontekijoissd pelkoa ja moraalin laskua,
sekd johdon ja tyontekijéiden vélinen suhde voi huonontua. Térkedd onkin kommuni-
koida aikaisessa vaiheessa henkildstolle, ettd ohjelmistorobotiikkaa ollaan harkitsemassa
(Lacity & Willcocks, 2016a). On tirkedd viestid odotetut vaikutukset henkilostolle, jotta
he eivit ole vastahakoisia ottamaan ohjelmistorobottia kdyttoon. Kun ohjelmistorobotii-
kasta on kommunikoitu henkildstolle tehokkaasti, ottavat he robotin yhtend tyontekijédna
mukaan tiimiin. Kannattaakin ldhted viestiméén asiaa siltd kantilta, ettd robotti tulee aut-
tamaan tyontekijoitd viemélld heiddn tyotaakkaansa pois (Lacity & Willcocks, 2015). La-
city & Willcocks (2015) kuitenkin huomauttavat, ettd vaikka henkildstéd ei ole vihen-
netty, on ohjelmistorobotiikka vihentdnyt uusien rekrytointien tarvetta, seké ulkoistuksen
madrdd. Hyvin implementoituna ohjelmistorobotiikka kuitenkin mahdollistaa tietotyd-
ldisten motivaation ja siten tuottavuuden kasvamisen.

Ohjelmistorobotiikan kédyttoonotto voi vihentdd tydpaikkojen méarda yrityksessd. Ohjel-
mistorobotiikalla automatisoidaan manuaalista tyo6td, joten thmisiltd 1dhtee tehtdvid pois,
joten jos niille henkil6ille ei keksitd tarpeeksi uutta tehtidvid, ovat heidén tyopaikkansa
vaarassa. Esimerkiksi pankkialalla voidaan ohjelmistorobotiikalla vdhentdd paljonkin
tyopaikkoja. Deutsche Bank ilmoitti, ettd se aikoo vdhentdd ohjelmistorobotiikan avulla
paljon manuaalista tyotd tekevid tyontekijoitd (Tivi.fi, 2017a). Jos ohjelmistorobotiikalla
ei vihennetd tyopaikkoja, voidaan kuitenkin joutua kouluttamaan henkildstdd uudelleen
(Fung, 2014). Ensinnédkin henkildstod tulee kouluttaa kdyttdimaan ohjelmistorobotiikka-
sovellusta. Lisdksi henkildstod jolta automatisoitiin tydtd pois, voidaan joutua koulutta-
maan tekeméén uutta vaativampaa tyotd, jos heidén tyonsi ei aikaisemmin siséltényt tuot-
tavaa luovaa tyoté. (Asatiani & Penttinen, 2016)
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Fung (2014) huomauttaa, ettd vaikka ohjelmistorobotiikalla voidaankin parantaa palvelu-
prosessien laatua, on vaarana, ettd prosessi muuttuu persoonattomaksi. Henkilokohtainen
kanssakdyminen palvelun asiakkaan kanssa vidhenee. Téll4 voi olla negatiivisia vaikutuk-
sia asiakaskokemuksen kannalta.

Robottien hallinta voi aiheuttaa ongelmia ohjelmistorobotiikkaa kdyttdonottaessa. Var-
sinkin suurissa organisaatioissa robottien hallinta voi tuottaa vaikeuksia, jos robotteja aje-
taan erillisiltd poytédkoneilta. Autonomisia robotteja virtuaalitydasemilla on helpompi hal-
lita, kuin ihmisen tyopdydélléd olevia avustavia ohjelmistorobotteja (Chappel, 2016). Jos
kaikilla tyontekij6illd on koneessaan avustava robotti ja automaatioita ei ohjelmoida kes-
kitetysti, on todella vaikeaa hallita mitd robotit jdrjestelmissd tekevit. Kuitenkin myos
autonomisten robottien kanssa ilmenee hallinnollisia haasteita, jos niitd ei keskitetysti
hallita organisaatiossa (Le Clair, 2017). Forrester Consulting (2014) ja Willcocks et al.
(2015Db) suosittelevat yrityksille, ettd he perustaisivat ohjelmistorobotiikalle osaamiskes-
kuksen (engl. Center of Excellence, CoE), joka hallinnoi ohjelmistorobotiikkaa organi-
saatiotasolla. Onkin tirkedd suunnitella ohjelmistorobottien hallinta hyvin jo aikaisessa
vaiheessa, jotta ongelmia ei suuressa mittakaavassa ilmene ja robotit pysyvit hallinnassa
(Fung, 2014). Ohjelmistorobotiikan hallinnasta on lisdd informaatiota liitteessé B.

Ohjelmistorobotiikalla legacy-jarjestelmii automatisoidessa ja mahdollisesti niiden kéyt-
toikaa pidentdessd, on vaarana, ettd niiden jéarjestelmien kehitysprojektit pysihtyvit, kun
kaikki jarjestelmidt saadaan toimimaan RPA:n avulla yhteen. Tdma voi johtaa siihen, ettd
yritys jaa tietojirjestelmien kehityksessa kilpailijoistaan jalkeen.

Taulukko 8.  Ohjelmistorobotiikan mahdolliset haitat

Vaikutukset tyontekijoille

Palveluprosessien persoonattomuus

Hallinnan vaikeus isossa mittakaavassa

Vanhojen jarjestelmien uusiminen voi jaada tekemétta.

Y114 olevaan taulukkoon on koostettuna mahdolliset haitat, joita ohjelmistorobotiikan
kayttoonotosta voi kirjallisuuskatsauksen perusteella seurata. Jokaisella prosessilla ei
kaikkia hyotyjd eikd haittoja ilmene, joten on tirkedd arvioida prosessikohtaisesti auto-
matisoimisesta saatavat potentiaaliset hyodyt. Ottamalla mahdolliset hyddyt ja haitat huo-
mioon ohjelmistorobotiikan kiyttoonotossa, voidaan vilttdd harha-askeleet ja maksi-
moida teknologiasta yritykselle saatava lisdarvo. Hyotyjd ja haittoja arvioitaessa on tér-
kedd ottaa huomioon automatisoitavan prosessin ympéristo ja sidosryhmait ja mahdolliset
niithin kohdistuvat automatisoinnin vaikutukset.
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3.7.3 Hyotyjen arvioiminen

Koska prosessin automatisointi on aina investointi, on tarkead, ettd automatisoinnista teh-
diin liiketoimintachdotus, josta nékee potentiaaliset hyodyt mitd yritys saavuttaa. Ohjel-
mistorobotiikasta saatavat hyodyt vaihtelevat prosessikohtaisesti. Perusperiaate on kui-
tenkin se, ettd prosessin automatisoimisen tulee maksaa vihemman kuin arvioidut hyodyt
(Becker, et al., 1999; Terres, et al., 2010). Koska automatisoinnin hyddyt ovat prosessi-
kohtaisia, tulee niitd arvioida prosessikohtaisesti. Yleisesti robotin avulla saavutettua
hy6tya voidaan arvioida sddstetyilld FTE:1lla (Lacity & Willcocks, 2016a). On kuitenkin
mahdollista, ettd ohjelmistorobotilla ei korvata olemassa olevaa tyotd, vaan silld luodaan
uusi prosessi. Silloin onkin arvioitava, ovatko uudesta prosessista saatavat hyodyt suu-
rempia kuin automatisoinnin kustannus. On myos hyva arvioida miten automatisointi vai-
kuttaa prosessin sidosryhmiin (Sharp & McDermott, 2009). Téll4 tavalla saadaan selville
mahdolliset epdsuorat hyodyt tai haitat.

02 madritteli, ettd jos RPA sédéstdd yli 3 FTE:td prosessissa, prosessi kannattaa automati-
soida. Eli O2 maédritteli, ettd prosessi kannattaa automatisoida, jos silld sddstetddn kolmen
henkilon tyomaard. He maédrittelivdt prosessit jotka sddstavit kolme FTE:td siten, ettd
prosesseista otettiin huomioon suoritukseen kuluva aika, sekd prosessin volyymi. (Lacity
& Willcocks, 2016a) O2 ei huomioinut hy6tyja arvioidessaan ohjelmistoroboteista aiheu-
tuvia kustannuksia. Niistd kuitenkin aiheutuu joitain kustannuksia, seké prosessin ohje

Aina ei saada tarpeeksi hyotyjd sddstetyilld FTE:lla. Automatisoinnilla saavutetaan kui-
tenkin myds muita hyotyjd. Hyotyjd arvioidessa on tirkedd miettid automatisoinnin vai-
kutusta koko toimintaympiristodn ja arvioida saavutetaanko automatisoinnilla muita
hyo6tyjd, jotka tekevit siitd kannattavan. Automatisoinnista saatavat hyddyt ovat proses-
sikohtaisia (Becker, et al., 1999), joten ohjelmistorobotiikalla automatisoimalla ei kai-
kissa prosesseissa saavuteta kaikkia aikaisemmin listattuja hyotyjd. Kannattaakin tarkas-
tella prosessin tavoitteita ja sitd, miten automatisointi vaikuttaa néihin tavoitteisiin, eli
hyotyyko prosessin lopputulos automatisoinnista (Becker, et al., 1999). Eli siis tulee ar-
vioida, miten ohjelmistorobotilla automatisointi vaikuttaa prosessiin ja sidosryhmiin. Esi-
merkiksi jos automatisoidaan kokonaan prosessi, jota on tehnyt tdysipdivéisesti yksi hen-
kilo, voidaan hyodyksi saada: kustannusten vdheneminen ja prosessin laadun paranemi-
nen. Tdma johtuu siitd, ettd ohjelmistorobotti tekee prosessin halvemmalla, nopeammin,
vasymattd ja tarkemmin, jolloin prosessin toteutus nopeutuu, virheet poistuvat ja siten
prosessin laatu parantuu. Negatiivisena vaikutuksena on prosessia suorittaneelle henki-
161le tapahtuvat asiat. Joko henkil6 tulee kouluttaa uusiin tehtdviin, tai hdnelle tulee antaa
potkut. Eli joko syntyy kustannuksia henkilon kouluttamisesta tai mahdollista negatiivista
julkisuutta henkilon korvaamisesta robotilla. Esimerkissd prosessista sdéstettiin 1 FTE.

Kun ohjelmistorobotiikka on otettu prosessissa kdyttoon, kannattaa potentiaaliset hyodyt
todentaa mittaamalla toteutuneet hyddyt, jotta ndhddin, onko ohjelmistorobotiikka kan-
nattavaa yritykselle kdytdnndssd. Niiden arvioimista voi tehdd analysoimalla robottien
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toimintaa, saatujen resurssisddstojen lisdksi. Ohjelmistorobotit voidaan maarittdd jatta-
méién lokitietoja toiminnastaan ja osa markkinoilla olevista vaihtoehdoista tarjoaa analy-
tiikkkaa osana ohjelmistorobotiikkaratkaisuaan (Chappel, 2016). Yhdistaméalla lokit ana-
lytitkkaan pystytdédn tutkimaan virheprosentteja, aikaa ja prosessien volyymejé ja verrata
niitd manuaalisesti suoritettuun prosessiin, jolloin saadaan konkreettiset hyodyt esille.
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4. OHJELMISTOROBOTIIKAN HYODYNTAMISEN
VIITEKEHYS

Téssd luvussa luodaan viitekehys ohjelmistorobotiikan hyddyntdmiseen, jonka avulla
kohdeyrityksessé tutkittiin hyodyntamiskohteita. Viitekehys on rakenne, jonka avulla
16ydetiin, organisoidaan ja esitetdén ideoita ja informaatiota (Sharp & McDermott, 2009,
p. 69). Luodun viitekehyksen avulla pystytdin tunnistamaan ja arvioimaan kohdeyrityk-
sen prosessit ja tehtdvit, joita ohjelmistorobotiikan avulla voitaisiin automatisoida. Vii-
tekehykselld tunnistetaan potentiaaliset prosessit ohjelmistorobotiikalla hyddynnetté-
viksi.

4.1 Hyodyntamiskohteiden loytamisen prosessi

Viitekehys kohdistuu ohjelmistorobotiikan kayttdonoton prosessin (Kuva. 8) kohtiin: etsi
hyodyntdmiskohteet ja arvioi prosessit. Kuten luvussa 2 kerrottiin, ennen automatisointia
on tarkedd tietdd yrityksen liiketoimintaprosessit ja niiden prosessiymparistot, jotta ym-
marretddn automatisoinnin vaikutukset yritykseen prosessin ulkopuolellakin. Kun liike-
toiminta-alueet ja prosessit tiedetéén, voidaan ohjelmistorobotiikan hyodyntamiskohteet
madrittdd luvussa 3 médritettyjen vaatimusten ja kriteerien mukaisesti.

Arvioi tekninen soveltuvuus

Selvita prosessit Arvioi

Tunnista mahdolliset - o : Listaa potentiaaliset
hyodyntamiskohteiden e ST

potentiaali

IE]

prosessiymparist hyodyntamiskohteet

Kuva 14. Ohjelmistorobotiikan hyodyntdmiskohteiden [6ytdmisen prosessi

Viitekehyksen avulla pystytdan madrittimain potentiaalisimmat hyodyntdmiskohteet oh-
jelmistorobotiikalle. Prosessien selvittdminen vaihtelee yrityksesti ja sen koosta riippuen.
Joskus yritykselld on tiedossa prosessit jo valmiina ja joskus prosesseja tiaytyy ldhted sel-
vittdmain alusta alkaen. Prosesseja voidaan mallintaa haastatteluilla, ryhmaétyoll4, tieto-
kantojen lokeja tutkimalla ja havainnoimalla (Martinsuo & Blomqvist, 2010). Ohjelmis-
torobotiikan vahvuutena on se, ettd olemassa oleviin jirjestelmiin ei tarvitse tehdd muu-
toksia, joten prosessin automatisointi ei aiheuta isoja muutoksia prosessiymparistossa,
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mutta on kuitenkin tirkedd ymmartda yrityksen liiketoimintaprosesseja ja prosessiympa-
ristdd, jotta potentiaalisimmat prosessit voidaan 16ytdéd. Potentiaaliset prosessit tunniste-
taan jirjestdmdilld tyOpajoja ja haastatteluja yrityksessd (Asatiani & Penttinen, 2016).
Mahdollisten automatisoitavien prosessien tunnistamisen avuksi kdytetdéin taulukon 2
vaatimuksia automatisoinnille. Kun yrityksen mahdolliset hyddyntdmiskohteet on selvi-
tetty, kannattaa arvioida prosessien potentiaali, jotta saadaan potentiaalisimmat kohteet
selville (Terres, et al., 2010; Lacity & Willcocks, 2016a). Potentiaalisimpien kohteiden
tietdminen helpottaa ohjelmistorobotiikan kdyttoonottoa, kun saadaan hyddyt nopeasti
ndytettyd. Prosessin potentiaalin arvioimisen prosessi on esitetty luvussa 4.2.

Jotta ohjelmistorobotteja voidaan hyddyntdd, tulee ymmaértda ohjelmistorobottien toimin-
taa ja rajoitteita. Jotkin sovellukset ovat vaikeampia automatisoida kuin toiset (Annala,
2017; Kiurunen, 2017). Vaikka prosessi teoriassa on sopiva automatisoitavaksi ohjelmis-
torobotiikalla, ohjelmistorobotin toiminta ja rajoitteet voivat aiheuttaa haasteita prosessin
automatisoimisessa, jotka vaikuttavat automatisoinnin haastavuuteen. Arvioimalla mah-
dollisten prosessien potentiaali ja tekninen soveltuvuus, saadaan selville ohjelmistorobo-
titkkan hyddyntdmiskohteet yrityksessa.

4.2 Automatisoinnin potentiaalin arvioiminen

On tarkedd ymmairtdd prosessin automaatiopotentiaali, jotta voidaan tehdé litketoiminta-
ehdotus prosessin automatisoimiselle ohjelmistorobotiikalla ja siten ndyttda liiketoimin-
nalle ohjelmistorobotiikan hankinnan tarpeellisuus (Lacity & Willcocks, 2016a). Jos ei
ole mink&énlaista arviota automatisoinnilla saatavista hyddyistd, ei voida mydskdin ym-
martdd automatisoinnin vaikutuksia toimintaympéristoon. Prosessien potentiaalin méérit-
tdmisen jilkeen prosessit listataan ja saadaan siten selville prosessit, joilla kannattaa 14h-
ted ohjelmistorobotiikalla litkkeelle. Mitéd potentiaalisempi prosessi, sitd parempi liiketoi-
mintachdotus saadaan aikaiseksi. Potentiaalin méaarityksessi saadaan my0s karsittua pois
ne prosessit. jotka eivit sovellu yrityksessd ohjelmistorobotiikan hyddyntdmiskohteeksi.
Prosessin ohjelmistorobotiikalla automatisoimisen potentiaalin arvioimisen prosessi on
esitetty seuraavassa kuvassa.
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Maarita prosessin toistuvuus

Maarita prosessin manuaalinen kesto

Laske manuaalinen FTE

Arvioi liikketoiminnallinen tarkeys ja muut kriteerit

Arvioi vaikutukset sidosryhmiin

Kuva 15. Prosessin automatisoinnin potentiaalin selvittdminen

Lahdemateriaalissa prosessin automatisointipotentiaalia ohjelmistorobotiikalla arvioitiin
manuaalisella tyoméaarilld, joka voidaan korvata ohjelmistorobotiikalla (Lacity &
Willcocks, 2016a). Arvioimalla timi saadaan selville, paljonko ihmistydvoimaa saadaan
vapautettua automatisoinnilla. Manuaalisen tydmairén arvioiminen lihtee méarittdmalla
prosessin frekvenssi tietylld aikavélilld. Tdman jélkeen selvitetddn kuinka kauan proses-
sin suoritus kestdd manuaalisesti. Néistd voidaan laskea prosessille nykyinen FTE laske-
malla, kuinka monta tydtuntia prosessiin menee viikossa ja jakamalla se ihmisen viikko-
tuntimaéralld (37,5 tuntia). Jos arvioitu resurssisddstd on suoraan enemman, kuin yrityk-
selle madritelty sddstoraja on ja yritys hakee vain resurssisééstdjd, voidaan suoraan siirtyi
kohtaan 6. Jos sdéstot eivdt ole pelkdstddn resursseissa tarpeeksi tai halutaan selvittda
muut potentiaaliset hyodyt, tulee arvioida prosessin liiketoiminnallinen tarkeys ja muut
kriteerit, jotka on esitelty luvussa 2.6.2 ja etsid niiden avulla hyotyjd, jotka on listattu
taulukkoon 7. Prosessi voi pelkéstddn litketoiminnallisen tdrkeyden perusteella olla kan-
nattavaa automatisoida, vaikka se toistuisi hyvin harvoin. Potentiaalia arvioidessa tér-
keintd on, ettd automatisoinnilla saavutetaan enemmén hyotyjd, kuin automatisoinnin
kustannukset ovat.

Kun ohjelmistorobotiikan potentiaaliset hyddyt on selvitetty, tulee miettid automatisoin-
nin vaikutukset prosessin sidosryhmiin: suorittajiin, asiakkaisiin ja muihin prosesseihin.
On varmistettava, ettd automatisoitu tehtdva tukee liiketoiminnan tavoitteita, siten, etta
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negatiivisia vaikutuksia ei ole. Liséksi on arvioitava vaikutukset prosessia manuaalisesti
suorittaville henkildille. Tarvitsevatko he lisdkoulutusta? Joudutaanko heidét irtisano-
maan? Vai helpottaako automatisointi vain heidén tyotdan, parantaen motivaatiota ja te-
hostaen toimintaa. Ennen kaikkea on mietittdvi, miten automatisointi nikyy prosessin
asiakkaalle?

Naita kaikkia tekijoitd tarkastelemalla saadaan selville kannattaako ylipddtdén automati-
soida prosessia. Lisdksi potentiaaliset prosessit saadaan jérjestykseen ja yritykselle saa-
daan selvitettyd hyodyntdmiskohteet ja niiden laajuus yrityksessé. Potentiaalisia proses-
seja tunnistettaessa ja potentiaalia arvioidessa on myds hyvé arvioida prosessin teknisti
soveltuvuutta ohjelmistorobotiikalla automatisoitavaksi. Ohjelmistorobotiikan toiminta
ja rajoitteet antavat haasteita automatisoimiseen, jotka on hyvé ottaa huomioon. Luvun
viitekehyksen perusteella lahdettiin kohdeyrityksessé etsimddn hyddyntdmiskohteita oh-
jelmistorobotiikalle.
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5. TUTKIMUSMENETELMAT JA ORGANISAATIO

Luvussa 4 luodun viitekehyksen pohjalta tehtiin empiirinen tutkimus, jossa selvitettiin
potentiaaliset prosessit, jotka soveltuvat ohjelmistorobotiikalla automatisoitaviksi. Em-
piirisesséd tutkimuksessa haastateltiin kahdeksaa eri yksikkod (neljad tytaryhtiotd, seka
neljaa tukitoimintoa).

5.1 Organisaation prosessien tunnistaminen

Kohdeyrityksen organisaatio on jaettu emoyhtiodn ja neljdin tytdryhtioon. Tutkimuk-
sessa puhutaan tytaryhtidistd A, B, C ja D. Lisédksi yhtiolld on ulkomaisia tytaryhtioita,
joiden sisdisid prosesseja ei kuitenkaan oteta mukaan tutkimukseen. Jokainen suomalai-
nen tytaryhtid keskittyy eri palvelualaan. Lisdksi tytdryhtioitd on jaettu eri toimintayksi-
koihin. Organisaatiolla on myds tukitoimintoja, jotka palvelevat jokaista tytdryhtiota.
Kaiken kaikkiaan haastateltiin neljaa tytiryhtioti ja kolmea tukitoimintoa. Tukitoiminnot
on nimetty numeroilla 1, 2, 3 ja 4.

Yritykselld on intranetissd kuvattuna tytaryhtididen ja tukitoimintojen ydinprosessit, jo-
ten tarkempaa prosessien madrittelyd ei tasséd tutkimuksessa ldhdetty tekemédn. Jokaisen
potentiaalisen 10ytyvin prosessin kohdalla selvitetddn prosessin ympéristo, joko lisdtut-
kimuksella tai tarkistamalla prosessi intranetisti. Yritys jakanut jokaisen tytdryhtion kah-
teen prosessialueeseen, jotka ovat myynti ja toimitus. Jokainen tytdryhtié tekee omaa
myyntid ja toimitusprosessiaan. Myynti kohdistuu B2B markkinoille, mutta toimituspro-
sessin asiakkaina on yrityksid, sekd asiakasyritysten asiakkaita eli loppuasiakkaita. Koh-
deyrityksessid tytaryhtiot kdyttaviat osittain samoja ja osittain eri tietojarjestelmid. Haas-
tatteluihin pyrittiin kutsumaan thmisié, jotka tuntevat kyseessé olevan yksikon prosesseja
ja osaavat kertoa niistd tarkemmin.

5.2 Empiirinen prosessi

Potentiaaliset prosessit ja tehtdvét ohjelmistorobotiikalla automatisoitaviksi selvitettiin
ryhmékeskusteluiden ja haastatteluiden avulla. Jokaiselle tytdryhtidlle ja tukiyksikdlle
suoritettiin yksi haastattelu, joko ryhmi- tai henkilohaastatteluna. Haastatteluissa selvi-
tettiin potentiaalisia prosesseja ja tehtévid, joita voitaisiin ohjelmistorobotiikan avulla au-
tomatisoida. Tarvittavia lisdtietoja prosesseista selvitettiin tarvittaessa sdhkopostin avulla
ja lisdhaastatteluilla, kysymalld prosessista tietdviltd ithmiseltd tarkentavia kysymyksid
prosessiin liittyen. Haastattelujen pohjalta saatiin selville potentiaalisia hyddyntamiskoh-
teita ohjelmistorobotiikalle.
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Haastatteluihin valittiin henkil6t siten, ettd yrityksen kehitysjohtaja valitsi jokaisesta yk-
sikdstd henkilon, johon otin yhteyttd. Yhteyshenkilot valitsivat omasta yksikostién hen-
kilot, jotka kutsuin haastatteluihin. Haastatteluihin varattiin aikaa kolme tuntia. Jokainen
haastattelu aloitettiin kertomalla tutkimuksesta ja esitteleméilld ohjelmistorobotiikkaa, sen
mahdollisuuksia ja rajoituksia, jotta osallistujat ymmarsivat mistd ohjelmistorobotiikassa
on kyse. Liséksi jokaisessa haastattelussa ndytettiin demoja ohjelmistorobotiikasta, jotta
osallistujat saivat konkreettisen kdsityksen sovelluksen toiminnasta. Kaikkiaan haastatte-
luja pidettiin 8 kappaletta. Liséksi sahkopostilla ja Skype for Business puheluiden avulla
keréttiin lisdtietoja prosesseista.

Tytdaryhtille A pidettiin workshop palaveri Helsingissd kasvotusten. Palavaveriin kutsu-
tuista henkilGistd paikalle paési viisi. Workshopissa esiteltiin aluksi ohjelmistorobotiik-
kaa ja ndytettiin kolme demoa. Haastatteluun kutsuttiin 11 henkilda. Aikataulu ja paikka
haastattelulle sovittiin tytdryhtion johtajan kanssa. Kutsutuista henkiloistd paikalle paési
5 henkil6a: tytaryhtion johtaja, resurssienhallinnan paillikko, yksikon johtaja, myyntijoh-
taja ja varajohtaja. Resurssienhallinnan pééllikon kanssa ja yksikon johtajan kanssa pi-
dettiin vield lisdhaastattelut esille tulleisiin prosesseihin liittyen.

Tytéaryhtioltd B haastatteluun kutsuttiin tytaryhtion jokaisesta liiketoiminnosta henkilgita.
Haastattelun aika ja muoto paitettiin yhdessa tytdryhtion johtajan kanssa. Haastatteluun
kutsutut henkil6t paattivét litkketoimintojen johtajat. Ryhméhaastatteluun kutsuttiin kaik-
kiaan 16 henkild4, joista 9 osallistui haastatteluun. Skypelld pidetyssé haastattelussa esit-
telin ensin ohjelmistorobotiikkaa ja ndytin nelja UiPath sovelluksella tehtyd demoa. Haas-
tatteluun osallistuivat: Kehitysinsindori, kunnossapitopaillikko, kaksi toimialajohtajaa,
suunnittelupdéllikko, kaksi Project Portfolio Manageria, projektipdéllikko, tytiryhtion
johtaja, sekd myynnin johtaja.

Tytaryhtiolle C pidettiin ryhméhaastattelu Skype neuvottelupuheluna, koska henkil6t oli-
vat jakautuneet ympéri Suomea. Haastattelussa esiteltiin ensin ohjelmistorobotiikkaa ja
ndytettiin neljd demoa. Haastatteluun kutsuttiin 9 henkil64, joista 8 paisi paikalle. Haas-
tatteluun osallistuivat: Johtava asiantuntija, Palvelupadllikko, Hankepadllikko, johtava
ohjelmistoarkkitehti ja neljd asiantuntijaa.

Tytaryhtidlle D pidettiin kaksiosainen haastattelu, jossa ensin osallistujille pidettiin
Skypen kautta esittely ohjelmistorobotiikasta ja keskusteltiin aiheesta. Ensimmaéisessa
osiossa sovittiin toinen haastattelu, joka pidettiin kasvotusten osallistuneiden kesken. Toi-
sen haastattelun alkuun kerrattiin ohjelmistorobotiikkaa, jonka jélkeen ideoitiin ohjelmis-
torobotiikalle hyddyntamiskohteita. Haastatteluun osallistuivat: Projektipadllikko, kolme
Palvelupédllikkod ja kaksi Tuoteryhmipadllikko.

Tukitoiminnon 1 hyddyntdmiskohteita selvitettiin haastattelemalla tukitoiminnon koordi-
naattoria. Haastattelussa esiteltiin ensin ohjelmistorobotiikkaa, jonka jdlkeen ndytettiin
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demo tuntien syottdmisestd Excelistd tuntijarjestelmdin ja UiPath ohjelmistorobotiikka-
sovelluksella. Tdmén jélkeen ryhdyttiin kdymaééin 14pi mahdollisia hyddyntdmiskohteita
ohjelmistorobotiikalle.

Yrityksen tukitoiminnosta 2 haastateltiin tuotantojohtajaa. Tuotantojohtajalle pidettiin
kasvotusten haastattelu, jossa aluksi esittelin ohjelmistorobotiikkaa ja ndytin kaksi de-
moa, jonka jilkeen kdytiin hankinnan prosesseja lapi. Loydetyistd potentiaalisista proses-
seista tiedusteltiin lisdd informaatiota tuotantojohtajan ilmoittamilta henkil6ilta

Tukitoiminnolle 3 pidettiin kasvokkain ryhméhaastattelu, jossa aluksi esiteltiin ohjelmis-
torobotiikkaa ja néytettiin demoja. Tdmin jélkeen aloitettiin miettimién hyddyntdmis-
kohteita ohjelmistorobotiikalle. Haastatteluun kutsuttiin 10 henkild4 ja ryhméhaastatte-
luun osallistuivat tukitoiminnon johtaja, teknologiajohtaja, kehitysjohtaja, tuotantojoh-
taja, jarjestelmépaillikko, kolme jéarjestelmaasiantuntijaa ja harjoittelija. Tukitoiminnolle
oli esitelty ohjelmistorobotiikkaa etukiteen aikaisemmassa tilaisuudessa.

Tukitoiminnolle 4 pidettiin kasvokkain ryhméahaastattelu, jossa aluksi esiteltiin ohjelmis-
torobotiikkaa ja néytettiin demoja. Tdmain jédlkeen aloitettiin miettimédn hyodyntamis-
kohteita ohjelmistorobotiikalle. Haastatteluun kutsuttiin 6 henkildd. Paikalle saapui 5
henkil6a: neljd liiketoiminnan kontrolleria ja kirjanpitopééllikkd. Lisdtietoa tukitoimin-
non hyddyntdmiskohteista etsittiin jarjestimallad yksittdisten henkildiden kanssa jatko-
haastatteluja aiheesta.

Haastatteluissa esille tulleiden prosessien automatisoinnin mahdollisuutta ja potentiaalia
arvioitiin haastattelun aikana, seka tarvittaessa kysyttiin sahkopostilla lisdé tietoja proses-
seista. Haastatteluiden havainnot ovat esiteltyinéd kappaleessa 6 yksikoittéin.
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6. HAVAINNOT

Tassd luvussa kdydédédn haastattelujen tulokset 1dpi haastattelu kerrallaan. Jokaisella ala-
luvulla kuvataan eri haastattelua/ryhmékeskustelua tytdryhtidissd ja tukitoiminnoissa.
Tassd luvussa esitelldén haastatteluissa I6ydetyt potentiaaliset prosessit ja tehtdvit ohjel-
mistorobotiikalla automatisoitaviksi. Ensiksi esitellddn tytaryhtidissd pidettyjen haastat-
telujen tulokset ja lopuksi tukitoiminnoissa pidettyjen haastattelujen tulokset. Tuloksissa
esitellddn vain prosessit, jotka ovat kriteerien mukaan mahdollisia ohjelmistorobotiikalle.

Jokaisesta haastattelusta on koostettu taulukko 16ydetyistd hyodyntdmiskohteista. Lisdksi
jokainen hyddyntdmiskohde on jaettu kdyttdalueisiin luvun 3.5 mukaisesti. Moni hyo-
dyntdmiskohde soveltuu useamman kéyttoalueen alle, mutta ne jaetaan yhteen kayttdalu-
eeseen prosessin pddmadrdn mukaisesti. Esimerkiksi tietojen siirtdminen asiakkaan ja
oman jarjestelman vélilld voidaan katsoa olevan ihmisen rutiinitehtévi, palveluprosessi
tai kevyt integraatio. Koska prosessin tavoitteena on siirtdi tietoa jarjestelmien vililla,
luokitellaan kéyttokohde kevyeksi integraatioksi. Hyddyntdmiskohteita avataan taulukon
jdlkeen enemmaén ja mietitdén tarkemmin, miten ohjelmistorobotiikka vaikuttaisi proses-

siin.
6.1 Tytiryhtié A

Haastatteluun péisi paikalle vain noin puolet kutsutusta henkildstosté, joten valitettavasti
tytdryhtioltd ei saatu haastateltua niin kattavasti henkil6itd, kuin olisi haluttu. Haastatte-
luissa ilmeni 10 hyodyntdmiskohdetta ohjelmistorobotiikalle.

Taulukko 9.  Tytdryhtio A l6ydetyt potentiaaliset prosessit

Prosessi Kiyttoalue
Integraatioita asiakkaiden jarjestelmiin Kevyet integraatiot
Resurssitilaus Excelistd ERP jédrjestelmédn Ihmisen rutiinitehtévit
Resurssin tilaajalle palautekyselyn tekemi- Ihmisen rutiinitehtévit
nen
Resurssienhallinnan kuormitusasteen ra- Ihmisen rutiinitehtavét
portointi monesta ldhteestd Exceliin

Resurssienhallinnan karkean suunnitelman Ihmisen rutiinitehtavét
luominen varauksien/tilauksien perusteella




61

Resurssienhallinnan hankintaechdotusten Thmisen rutiinitehtavit
automatisointi Excelisté ostotilausjéirjestel-
maan.

Huoltokeskuksesta asiakkaalle kommuni- Palveluprosessit
koiminen huoltoprosessin aikana

Huoltokeskuksessa tavaroiden toimittajalta [hmisen rutiinitehtivat
saapumisen vahtiminen

Huoltokeskuksesta sdhkomoottorin asiak- Ihmisen rutiinitehtiavéat
kaalle ldhettamiseen liittyvid asioita (lasku-
tus, kuljetuksen jarjestiminen)

Huoltokeskuksessa ERP jérjestelméin tie- Kevyet integraatiot
don viennin automatisoiminen

Ensimmadisend haastattelussa esille nousi integraatiot asiakkaiden jarjestelmiin. Yrityk-
selld on asiakkaita, joiden jdrjestelmiin ei saada tehtyd perinteistd back-end integraatiota
yrityksen integraatiotydkalun avulla. Ohjelmistorobotiikan avulla olisi mahdollista auto-
matisoida tiedon kulkua yrityksen omista jérjestelmistd asiakkaiden jirjestelmiin ja siten
parantaa palvelun laatua. Esille nousi erityisesti yhdelle asiakkaalle integraation tekemi-
nen. Liséksi haastattelussa tuli esille, ettd ohjelmistorobotiikan avulla voidaan luoda kil-
pailuetua tarjoamalla uusille asiakkaille nopeaa integraatiota. Integraatiossa asiakkaille
haasteeksi nousee paisy asiakkaiden jirjestelmiin. Osalle asiakkaista jarjestelmiin péds-
tddn suoraan web-kayttoliittymén kautta, osalle taas tarvitaan etdtyopdytiyhteys jarjestel-
méién. Jalkimméiisessd vaihtoehdossa joudutaan kidyttdmédn kuvantunnistusta automati-
soimiseen, tai robotti joudutaan asentamaan asiakkaan jarjestelmédin, jolloin tarvittaisiin
yhteen integraatioon kaksi robottia. Integraatiot asiakkaille ovat litketoiminnallisesti tér-
keitd ja parantavat yrityksen palveluita huomattavasti. Isoille asiakkaille integraatioita on
tehty erillisen integraatioalustan kautta, mutta osalla asiakkaista ei ole halua tai mahdol-
lisuuksia back-end integraatioon, jolloin ohjelmistorobotiikka on potentiaalinen ratkaisu
ainakin véliaikaisesti.

Toisena sovellusalueena haastattelussa esille tuli projektien resurssienhallintaan liittyvié
asioita. Ensimmadisend tuli esille resurssitilauksen muodostaminen ERP jérjestelméssi
Excelin perusteella. Tdlld hetkelld Excelissd on projektiin tarvittavat resurssit suunnitel-
tuna ja Excelistd syotetddn manuaalisesti ERP jédrjestelmddn resurssitilaukset. Haastatte-
lussa nousikin esille paljon manuaalista tietojen sy6ttod ERP jérjestelmédn. Erityisesti
nousi esille se, ettd saataisiin vihennettyd kaksinkertaista tietojen syottdmistd eri sovel-
luksiin.
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Seuraavana ilmi tuli prosessi, jossa jonkin resurssin tilaajalle ldhetetdén tyon jilkeen pa-
lautekysely erillisen palautesovelluksen kautta, jotta saadaan resurssienhallinnan toimin-
nasta palautetta. Kyselyt ovat médramuotoisia ja ohjelmistorobotin avulla ne saataisiin
tehtyé helposti. Palautekyselyn tekeminen saattaa helposti unohtua, jolloin ei saada riit-
tavisti tietoa resurssienhallinaan suorituskyvysta

Resurssienhallinnan kuormitusasteesta tehddén raportointia Exceliin, johon siirretddn da-
taa data-analytiikkasovelluksesta manuaalisesti. Prosessi on virheherkka ja sadntopohjai-
nen. Prosessi auttaa liiketoiminnan seuraamista, seké suunnittelua.

Resurssienhallinnassa luodaan karkea suunnitelma resurssitarpeista perustuen jo tehtyi-
hin tilauksiin ja varauksiin. Suunnitelman tekeminen perustuu tarkkoihin sééntoihin ja
haastattelussa pohdittiin, ettd ohjelmistorobotiikalla voitaisiin potentiaalisesti automati-
soida prosessi. Robotti tekisi version, jonka resurssisuunnittelija tarkastaisi ja hienosai-
tdisi. Prosessin sddntdjen miira tekee prosessista haastavan automatisoida, mutta sithen
menee manuaalisesti paljon aikaa.

Kolmas sovellusalue joka haastattelussa tuli esille, on huoltokeskuksissa tapahtuvien pro-
sessien automatisoiminen. Ensimmaisend tuli asiakkaalle huollon tilanteesta kommuni-
koiminen. Talld hetkelld kommunikoiminen tapahtuu manuaalisesti ja kaikista vaiheista
ei keritd kommunikoimaan. Ohjelmistorobotilla olisi potentiaalisesti mahdollista automa-
tisoida huollon statuksen péivittyminen asiakkaalle, seki lisété statuspéivitysten maarda
ja parantaa siten palveluprosessia.

Haastattelussa nousi esille, ettd toimittajilta tilattujen tavaroiden saapumista voisi kenties
seurata ohjelmistorobotilla. Robotti voisi kidyda 1dpi lahetysseurantapalveluita eri tilauk-
sista ja tehdd raportin tavaroiden saapumisen tilanteesta. Huoltokeskukseen saapuu mo-
nelta toimittajalta tavaraa ja manuaalisesti kuluu aikaa tilauksien saapumisen seuraami-
sessa. Tehtdvdn automatisoiminen parantaisi varastonhallintaa.

Haastattelussa esille nousi huoltokeskuksessa huollettavien sahkomoottorien huoltopro-
sessiin liittyvid asioita. Erityisesti moottorin asiakkaalle korjattuna takaisin ldhettdmi-
sessd huomattiin potentiaalisia kohteita ohjelmistorobotille. Robotti voisi mahdollisesti
hoitaa asiakkaan laskujen tekemisen ja tilata moottorille kuljetuksen. Lisdksi isompana
kehitysideana huoltoprosessiin tuli esille huollon tietojen manuaalisen syoton automati-
soiminen. Télld hetkelld huollossa tyontekijét kirjoittavat paperille manuaalisesti tietoja
huollosta ja lopuksi tiedot koostetaan ja sydtetdin manuaalisesti ERP jirjestelmién.
Ideana nousi esille, ettd jos tyontekijit syottdisivit huollon aikana tiedot tabletilla jonkin-
laisen kyselylomakkeen avulla tietoja Exceliin, josta robotti pdivittdisi ne suoraan ERP
jarjestelmain.

Tytdryhtion 16ydetyt hyddyntdmiskohteet keskittyivét integraatioiden liséksi resurssien-
hallintaan ja huoltoon. Haastatteluun ei saatu kaikkia haluttuja henkild;ja, joten tytéryhti-
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0ltd ei saatu kokonaisvaltaista katsausta kaikista heidan liiketoiminta-alueistaan. Resurs-
sienhallinnasta ja huollosta saatiin kuitenkin kattavasti selville hyddyntdmiskohteita.
Esille nousi ERP jirjestelméén tietojen sydttdmisen automatisoiminen erilaisista léh-
teistd. Tietojen syottimisen automatisoimisella saataisiin parannettua ERP jarjestelméssi
tiedon laatua ja ajantasaisuutta. Lisdksi esille nousi asiakkaille tekstipohjaisen kommuni-
koimisen hoitaminen ohjelmistorobotiikalla.

6.2 Tytaryhtio B

Ryhmahaastattelussa I6ydettiin 10 potentiaalista hyddyntdmiskohdetta ohjelmistorobotii-
kalle. Seuraavaan taulukkoon on kuvattuna haastattelussa esiintyneet potentiaaliset hyo-
dyntdmiskohteet.

Taulukko 10.  Tytdryhtié B l6ydetyt potentiaaliset prosessit

Prosessi Kiyttoalue
Toiden seuranta Ihmisen rutiinitehtivat
Turvallisuusraporteista yhteenveto Ihmisen rutiinitehtévit
Rekrytointijarjestelmésti raportti Prosessi ei ole vield olemassa
Toiden raportointi Ihmisen rutiinitehtavét
Projektien kustannusseurannan ja kassavir- Ihmisen rutiinitehtivat

tojen avustavat tehtidvat

Projektien raportointiin avustava tiedon Ihmisen rutiinitehtévit
hakeminen
Tietojen siirto asiakkaan jirjestelmén ja Kevyet Integraatiot

projektienhallintajirjestelmén valilla

Turvallisuushavaintojen syottdminen jar- Ihmisen rutiinitehtévit
jestelmaan
Projektienhankinta kansioiden ylldpito Ihmisen rutiinitehtévit
verkkolevylla

Poytékirjojen tekeminen Ihmisen rutiinitehtévit
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Ensimmaéisend haastattelussa nousi ilmi tdiden seurantaan liittyvié asioita. Ohjelmistoro-
botiikkaa voisi hyddyntdé toiden seurannassa. Haastattelussa ei kuitenkaan vield saatu
tarkemmin selville, miten ohjelmistorobotiikkaa hyddynnettiisiin prosessissa tarkalleen.
Ohjelmistorobotiikalla voitaisiin kuitenkin seurata tdiden etenemisti ja robotti voisi tar-
kastaa toiden tietoja. Téiden seurantaa voitaisiin toteuttaa monelle asiakkaalle

Seuraavaksi ilmeni, ettd ohjelmistorobotiikalla voitaisiin koostaa erilaisia raportteja jar-
jestelmisti. Télla hetkelld raportteja joudutaan jossain tilanteissa koostamaan manuaali-
sesti. Yksittdisid raportteja saadaan automaattisesti, mutta yhteenvetoja raporteista teh-
dédn manuaalisesti. Ohjelmistorobotti voisi koostaa erilaisia yhteenveto raportteja. Esille
nousi turvallisuusraporteista yhteenvedon koostaminen, seki rekrytointijarjestelméasta ra-
portin saaminen.

Lisdksi haastattelussa nousi esille, ettd ohjelmistorobotti voisi auttaa tdiden raportoin-
nissa. Jokaisesta tyosté laaditaan raportti, johon koostetaan dataa. Ohjelmistorobotti voisi
koostaa ainakin osan raportista manuaalisesti ja thminen voisi tehda loput. Toistd rapor-
toiminen on tarkeéd, jotta saadaan dokumentoitua tdiden kulku ja mahdolliset onnistumi-
set tai epdonnistumiset. Toiden raportoinnin lisdksi mietittiin projektien raportoinnin
avustavaa tiedon hankintaa ohjelmistorobotiikalla automatisoitaviksi. Haastattelussa
nousi esille, ettd projektien raportointi ei ole yhtd sddinndnmukaista kuin toiden rapor-
tointi, mutta projektien raportoinnissa voitaisiin tiedon haussa hyddyntdéd ohjelmistoro-
botiikka, nopeuttamaan ja siten helpottamaan raportoinnin tekemistd. Samoin projekteista
voitaisiin ohjelmistorobotiikalla hoitaa projektien kustannusseurannan ja kassavirtojen
avustavia tehtdvid, automatisoimalla tiedon hakua.

Haastattelussa nousi esille kevyen integraation luominen asiakkaan jérjestelmén ja yhtion
projektienhallintajirjestelmén vilille. Télld hetkelld tietoja joudutaan siirtimédan manuaa-
lisesti ja se unohtuu helposti. Tehtdvé on kuitenkin pakollinen tehdé, joten robotti paran-
taisi tiedonsiirron varmuutta ja tietojen oikeellisuutta.

Yhtiossd tehdddn turvallisuushavainnoista ilmoitus jarjestelméén. Useimmissa tapauk-
sissa henkilot syottivat turvallisuushavaintonsa itse jirjestelméédn. Kuitenkin osaa turval-
lisuushavainnoista ei syotetd suoraan vaan henkilo syottdd ne jarjestelmiin. Prosessiin
tarvitsee miettid vakioitu toteutus, jotta robotti pystyisi havainnot syottiméaan.

Projektienhankinta kansioiden ylldpito verkkolevylld nousi mahdolliseksi hyodyntamis-
kohteeksi. Prosessissa verkkolevylle pdivitetdén valmiita dokumentteja. Ohjelmistoro-
botti voisi ylldpitad kansioita siten, ettd dokumentit ovat ajan tasalla, sekd ilmoittaa

Vield raportointiin liittyen nousi esille madrdmuotoisten poytékirjojen luominen ohjel-
mistorobotiikan avulla. Haastattelussa ei erikseen mainittu tiettyjen poytékirjojen teke-
mistd, mutta tytiryhtiossd tehddén erilaisista toistd poytékirjoja, joihin dokumentoidaan
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toiden tietoja. Ihan kuten raportit voitaisiin madramuotoiset poytikirjat muodostaa ohjel-
mistorobottien avulla. Tdmé& vihentiisi turhaa manuaaliseen rutiinityohon kuluvaa aikaa.
Lisidksi poytékirjojen tietojen oikeellisuus parantuisi.

Haastattelussa nousi esille paljon raportointiin liittyvid tehtivid, joita voitaisiin ohjelmis-
torobotiikalle tehdé. Liséksi esille nousi yksi integraatio jérjestelmien vililld. Raportoin-
nissa haasteeksi nousee madrdmuotoisten syotteiden saaminen prosesseihin.

6.3 Tytaryhtio C

Haastattelussa 16ydettiin 8 potentiaalista hyddyntdmiskohdetta/aluetta. Haastattelussa
esiin tulleet hyodyntdmiskohteet olivat enemmainkin hyddyntdmisalueita, kuin tiettyja
prosesseja.

Taulukko 11.  Tytdryhtio C loydetyt potentiaaliset prosessit

Prosessi Kiyttoalue
Migraatio uuden jérjestelmén kayttoon- Kevyet Integraatiot
otossa
Testaaminen Ihmisen rutiinitehtévit
Henkil6tietojen haku (GDPR) Ihmisen rutiinitehtévit
Tuntien kirjaus Ihmisen rutiinitehtivat
Energiamittausten oikeellisuuden tarkasta- Tarkistukset
minen
Taseselvitystietojen tarkastaminen Tarkistukset
Tehtdvienhallintajérjestelmésti uuteen Kevyet integraatiot
migraatio
Avustustyokalu tarjouspyyntdjen teknisiin Ihmisen rutiinitehtévit
vaatimuksiin vastaamisen

Ensimmaisend hyodyntdmiskohteena néhtiin ohjelmistojen testaaminen. Tytaryhtiolld on
jo olemassa testaussovelluksia, mutta teknologia nihtiin potentiaalisena vaihtoehtona tes-
taukseen. Testauksessa ohjelmistorobotille luotaisiin eri kdyttdtapauksia, jotka robotti
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suorittaisi. Konkreettista testausprosessia ei haastattelussa ilmennyt, vaan yleisesti ndh-
tiin testaus mahdollisena hyddyntdmiskohteena. Ongelmaksi saattaa ainoastaan muodos-
tua erilaisten testaustapahtumien luomisen vaikeus.

Toisena hyddyntdmiskohteena tytaryhtiossd nihtiin migraation tekeminen ohjelmistoro-
botiikalla uusien jarjestelmien kayttoonotoissa. Robotilla voitaisiin kertaluontoisesti siir-
tdd uuteen jarjestelmiin dataa, ilman ettd sitd tarvitsee tehdd manuaalisesti tai back-end
integraatiolla. Tarkempana prosessina oli vanhasta tehtévienhallintajérjestelmésti uuteen
migraation tekeminen ohjelmistorobotiikan avulla. Migraatioissa tdytyy miettid, miten
kannattavaa kukin migraatio on tehdd ohjelmistorobotiikalla, silld migraatiot ovat kerta-
luontoisia integraatioita, joten pienien jirjestelmien migraatio ei vilttimattd ole kannat-
tavaa, mutta isompien on.

Kolmantena potentiaalisena prosessina ilmeni henkildtietojen haku eri jarjestelmistd. EU-
tietosuojalain uudistuksen takia saattaa tulla kyselyitd, joiden perusteella taytyy etsid jar-
jestelmistd henkil6tietoja kyselijdlle (Oikeusministerid, 2017). HenkilGtiedot voivat olla
jakautuneena useaan jirjestelmidn. Ohjelmistorobotiikalla voitaisiin useasta jirjestel-
mistd hakea henkilon tietoja. Tdma ei olisi manuaalisesti jarkevaa ja veisi paljon aikaa.
Prosessin kannattavuus riippuu volyymisté, jolla uuden henkil6tietolain puitteissa tulee
kohdeyritykselle kyselyita.

Demona ndytetysté tuntien kirjaamisesta haastattelussa nousi esille, ettd tuntien kirjaami-
nen robotilla Excelistd voisi olla tytdryhtidssd potentiaalinen hyddyntdmiskohde. Tyon-
tekijét tekevit pdivén aikana eri projekteille ja toille toitd, jokaiselle néistd tarvitsee erik-
seen luoda tuntikirjaus. Lisdksi tunteja joudutaan laittamaan my0s kahteen jirjestelméén.
Jos tunnit saataisiin médramuotoisesti Exceliin oikeille projekteille ja tdille. Robotti voisi
ne Excelisti siirtdd tuntikirjausjarjestelmiin. Tuntikirjaukset ovat manuaalista tyotd, jotka
vievit aikaa. Niiden perusteella kohdistetaan kuluja projektille, joten tuntien kirjaus

Energiamittausten oikeellisuuden tarkastamisessa katsottaisiin roboteilla, ettd mittauslu-
kemat ovat jarkevid. Jos mittauslukema ei ole ennalta méadritellyissd rajoissa, ldhettdisi
robotti ihmiselle sdhkdpostia, joka selvittdisi onko lukemassa virhe.

Ohjelmistorobotiikkaa voisi hyddyntdd myos erilaisten mittausten oikeellisuuden tarkas-
tamiseen. Mittaustulokset saadaan automaattisesti jarjestelmadn. Ohjelmistorobotti voisi
tarkistaa, ettd mittaukset ovat tiettyjen ennalta méadritettyjen rajojen sisilld. Robotti oh-
jaisi sellaiset tapaukset, jotka ovat rajojen ulkopuolella, ihmisen késiteltédviksi. Saman
tyyppisend hyddyntdmiskohteena néhtiin taseselvitykseen automaattisesti saatavien tie-
tojen oikeellisuuden tarkastaminen.

Ohjelmistorobotti voisi myds toimia avustavana tydkaluna tarjouspyyntdjen teknisiin
vaatimuksiin vastaamiseen. Tdlloin robotin tdytyisi toimia avustavana robottina. Robotti
voisi hakea tyontekijille tarvittavaa tietoa, jotka tyontekijd jalostaisi lopulliseen muo-
toonsa.
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Tytaryhtiolla C 10ytyi hyddyntdmiskohteita ihmisten rutiinitehtdvisté, kevyisti integraa-
tioista, sekd tarkistuksista. Kuitenkaan ei 16ydetty montaakaan tiettyd prosessia, johon
ohjelmistorobotiikkaa voitaisiin suoraan soveltaa, vaan enemménkin prosessialueita joi-
hin voitaisiin keksid hyddyntdmiskohteita.

6.4 Tytaryhtio D

Tytaryhtiolle jarjestetyssd ryhméhaastattelussa 16ytyi 13 mahdollista prosessia ohjelmis-
torobotiikalle. Prosessit keskittyivét asiakaspalveluun ja prosessien laadun parantamiseen
tarkistuksia tekemaélld. Haastattelussa 10ytyi sekéd olemassa olevia prosesseja, sekd mah-
dollisia prosesseja, joita ei ole vield olemassa, mutta voitaisiin ohjelmistorobotiikan
avulla toteuttaa. Loydetyt prosessit ovat listattuna seuraavaan taulukkoon.

Taulukko 12.  Tytiryhtio D l6ydetyt potentiaaliset prosessit

raavalle arkipdiville.

Prosessi Kiyttoalue
Asiakkaan kontaktointi tekstiviestilld teksti- Palveluprosessit
viestin ldhettdmispalvelun kautta.
Toiden toimitusaikojen siirtdminen Tarkistukset
Avoimien tdiden sulkeminen ja siirto seu- Tarkistukset

Kaapelindyttoihin karttapakettien koostami-
nen

Thmisen rutiinitehtavat

Chat-asiakaspalvelu, 24/7

Palveluprosessit

Veronumero.fi palveluun urakkailmoitusten
perustaminen ja raportointi

Thmisen rutiinitehtavat

Yhteystietojen haku internetisté/tietokan-
noista erilaisia projekteja varten

Ihmisen rutiinitehtavat

Suunnittelijakdynnin aikataulun sopiminen

Palveluprosessit

Asiakkaan rakentamistdiden padnumeroiden
perustaminen ja hierarkian luominen kerta-
luontoisesti

Datan ylldpito

Erillistoiden tilauslomakkeen késittely

Ihmisen rutiinitehtavat
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Projektienhallintajérjestelmésti ostotilauk- Kevyet integraatio
sen tekeminen ostotilausjirjestelmiin

Projektien massalistan koostaminen ja ldhet- Ihmisen rutiinitehtivat
tdminen viikoittain

Tietojen ja dokumenttien siirto asiakkaan ja Kevyet integraatiot
loppuasiakkaan jérjestelmien vélilld projek-
tin aikana

Ensimmadisena nousi esille loppuasiakkaalle tekstiviestilld kommunikoinnin automatisoi-
minen. Loppuasiakkaille ehdotetaan tekstiviestilli sopivaa aikaa asennukselle, johon
asiakas vastaa méardmuotoisen vastauksen sopivuudesta. Robotti voisi ehdottaa kalente-
rin mukaan asiakkaalle aikaa ja ldhettdd tekstiviestin ja vastauksen perusteella, joko vah-
vistaa ajan tai ohjata ihmiselle asiakkaan, joka sopii puhelimella ajan. Prosessi on val-
miina yhdelle asiakkaalle, mutta sen voisi laajentaa koskemaan kaikkia asiakkaita. Pro-
sessi on sddntOpohjainen ja tapahtuu tietokoneella. Ihminen tarvittaisiin vain hoitamaan
ne tapaukset, jolloin loppuasiakkaalle ei aika sovi. Prosessi on osa asiakkaalle tarjottavaa
palvelua ja automatisointi parantaisi prosessin tehokkuutta ja laatua. Automatisoiminen
vihentiisi tyontekijin manuaalista ty6td, parantaisi asiakaspalvelua ja palveluprosessia
yleisesti.

Asennuskdynnin sopimisen lisdksi nousi esille suunnittelijakdynnin aikataulun sopiminen
tekstiviestilld. Samaan tapaan kuten edellisessd prosessissa suunnittelijakéynnit sovitaan
tekstiviestinldhetyspalvelun kautta. Automatisointi tehostaisi prosessia ja parantaisi asia-
kaspalvelun laatua.

Toisena prosessina nousi esille toimitusajan siirto tydnohjausjérjestelméssi, jos toimitus-
aika on samana pdivéni tai aikaisemmin. Robotti tarkastaisi jirjestelmésti listan kaikista
toistd ja siirtdisi ne seuraavalle arkipdivélle. Thminen unohtaa helposti siirtdé tyot, jolloin
ne menevit my6hdstyneiksi ja aiheuttavat sakkoja. Robotti varmistaisi, ettd néin ei kdy ja
kohdeyritys ei saa turhia sakkoja. Thmisen tekeméné toimitusajan siirto on virheherkka,
koska ihminen voi vahingossa siirtdé tyon véarille péiville.

Edellisen prosessin tapaan jdrjestelmédstd tulee pdivittdin tarkistaa, ettd toitd ei ole
avoinna. Jos keskenerdinen ty0 on jirjestelmissd avoinna vield seuraavana péivind, me-
nee se lukkoon. Jéarjestelmén péadkéyttdjin tulee télldin avata tyd. Robotti voisi tarkistaa
ja sulkea avoimet tyot ja siirtdd ne seuraavalle pdivélle. Tdma aiheuttaa turhaa manuaa-
lista tyotd. Prosessi ei ole liiketoiminnallisesti tdrked, mutta helpottaisi toimituksen suju-
mista ja vdhentdisi turhaa ylimddrdistd tyotd. Tdmén tarkistuksen voisi hoitaa yhdessd
edellisen prosessin tarkistusten kanssa.
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Yritys koostaa karttapaketteja kaapelindyttoihin yhdestd neljdin ldhteestd. Karttapaketit
kopioidaan yhdeksi paketiksi ja lisdtdan ERP jarjestelmdin, josta ne voidaan kentdlla la-
data. Kun paketti on koostettu, siitd 1dhetetddn tekstiviestilld ilmoitus. Koostaminen hoi-
detaan manuaalisesti sddntopohjaisesti. Koostamista tehddin paljon ja siithen kuluu use-
amman ihmisen ty0panos.

Haastattelussa mietittiin chat-asiakaspalvelun automatisoimista ohjelmistorobotiikalla.
Talld hetkelld se hoidetaan manuaalisesti ja vain toimistotydaikoina. Ohjelmistorobotti
voisi vastailla mddrdmuotoisiin viesteihin. Selvitettdvaksi jdd kuinka monimutkaisiin
viesteihin pystyttiisiin vastaamaan. Ohjelmistorobotti voisi hoitaa ainakin toimitusaiko-
jen ulkopuolella asiakaspalvelua.

Yhti6 joutuu isoista urakoistaan tekemdin lakisddteisen ilmoituksen verkkopalveluun,
minne ilmoitetaan tietoja urakasta ja tyontekijoistd. Jokaisesta urakasta joutuu tekeméin
oman ilmoituksensa ja niitd paivitetddn kuukausittain. Ohjelmistorobotti voisi Excel tie-
dostosta hoitaa ilmoituksen tekemisen ja kuukausittaisen paivittimisen. Jos ilmoituksia
ei hoideta oikein, voi seurata sakkoja.

Kohdeyritys tarvitsee jatkuvasti yhteystietoja, joihin he ottavat projektien aikana yhteytta.
Talld hetkelld yhteystiedot haetaan erilaisista verkkopalveluista ja tietokannoista manu-
aalisesti. Ohjelmistorobotti voisi Excel tiedostosta hakea kaikille listalla oleville kohteille
yhteystiedot. Prosessi on osa yrityksen palvelua ja erittdin sidnnonmukainen ja manuaa-
linen. Poikkeuksia kuitenkin esiintyy vaillinaisten tai kokonaan puuttuvien yhteystietojen
takia.

Kohdeyrityksen tietojirjestelmissd on tulossa yhdelle asiakkaalle kertaluontoinen téiden
uudelleenjérjestiminen ERP jirjestelméssd uuden hierarkian alle. Ohjelmistorobotiikalla
voitaisiin luoda uusi hierarkia ja jérjestdd tyot uudelleen. Jos uudelleenjirjestely tehddin
manuaalisesti, menee siind yhdelld thmiselld yli vitkon verran tyoaikaa.

Haastattelussa nousi esille erillistdiden tilauslomakkeen késittelyn automatisoiminen.
Naéissa toissd tehdddn kisin tilauslomake Exceliin, joka sitten toimitetaan toimittajalle.
Robotti voisi muodostaa tilauslomakkeen ainakin niiltd osin, mitd se pystyy ja thminen
hoitaisi loput. Prosessi on monimutkainen, mutta sddantdpohjainen.

Projektienhallintajirjestelmin tyoméairdimestd muodostetaan ostotilausjérjestelmédn
hankintaehdotus resursseista, joka tehddan tilla hetkelld manuaalisesti. Tehtdvé on sddn-
topohjainen ja toistuva. Jérjestelmien viliin ei olla saatu integraatiota vield toteutettua,
joten ohjelmistorobotiikka olisi potentiaalinen vaihtoehto. Ndiden transaktioiden volyymi
el ole niin suuri, ettd back-end integraatio olisi kannattava, mutta ohjelmistorobotiikalla
se voitaisiin toteuttaa. TAma prosessi tuli esiin my0ds Tukitoiminto 2:n haastattelussa.

Tytaryhtiossd koostetaan rakentamisprojekteista massalistat projektikohtaisesti ja ldhete-
tddn se viikoittain asiakkaalle. Prosessi on hyvin sdédannonmukainen, mutta vaihtelee hie-
man prosessikohtaisesti. Prosessi ei ole siis kokonaan stabiili. Kohdeyrityksen kannattaa



70

tarkemmin selvittdd saadaanko prosessista tehtyé jotain osia siten, ettd ne olisivat saman-
laisia jokaiselle projektille, jolloin prosessin omistaja voisi konfiguroida robotin jokai-
selle prosessille helposti. Jos prosessia ei saada suurimmalta osin standardisoitua, ei pro-
sessi ole sopiva kohde ohjelmistorobotiikalle.

Haastattelun jdlkeen ilmeni vield potentiaalinen hyddyntamiskohde, jossa projektien ai-
kana loppuasiakkaan ja asiakkaan jirjestelmien vélilld siirretdén dokumentteja ja tietoja.
Prosessi kuuluu osaksi palvelua, jota yritys tarjoaa projektien aikana asiakkaalle. Prosessi
tapahtuu aina projektikohtaisesti ja robotti tarvitsisi aina projektikohtaisesti maarittaa.

Haastattelussa l0ydettiin monipuolisesti erilaisia hyddyntdmiskohteita ohjelmistorobotii-
kalle. Erityisesti asiakkaiden kanssa kommunikoinnissa 16ytyi hyddyntdmiskohteita. Yh-
delle asiakkaalle voitaisiin suoraan ottaa ohjelmistorobotiikkaa kdyntiin, mutta muille
prosessi tdytyisi luoda uutena. Muutenkin haastattelussa nousi esille palveluprosessien
tehostaminen ohjelmistorobotiikan avulla. Palveluprosessien liséksi 10ytyi paljon ihmisen
rutiinitehtdvii, joissa internetin avulla haetaan ja koostetaan tietoa.

6.5 Tukitoiminto 1

Haastattelussa 16ydettiin suoraan 5 tehtdviid/prosessia, jotka mahdollisesti voitaisiin au-
tomatisoida ohjelmistorobotiikalla. Niitd ovat:

Taulukko 13.  Tukitoiminto 1 l6ydetyt potentiaaliset prosessit

Prosessi Kiyttoalue
Laskujen kasittely Ihmisen rutiinitehtévit
Pétevyyksien péivittdiminen ERP jérjestel- Datan yllapito
maan
Henkilon tietojen syottiminen ERP jérjes- Datan yllapito
telméédn
Lounaskortin latauspyyntjen kasittely Ihmisen rutiinitehtivat
Henkil6tietojen siirtdminen ulkoisiin jér- Ihmisen rutiinitehtivat
jestelmiin

Haastattelussa kéytiin 14pi tukitoiminnon ydinprosessia, mutta tultiin sithen tulokseen,
ettd se vaihtelee niin paljon tapauskohtaisesti, joten ohjelmistorobotiikalle ei alkuvai-
heessa ainakaan ole hyddyntdmiskohteita siind. Kuitenkin muista tukitoiminnon proses-
seista 1oydettiin hyodyntamiskohteita ohjelmistorobotiikalle
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Laskujen késittelyprosessissa tyontekijd lisad laskutussovelluksessa laskulle projektinu-
meron asiakkaan perusteella, jonka jdlkeen lasku 1dhetetddn esimiehelle hyvaksyttiaviksi.
Laskujen késittely koskee koko organisaatiota, joten se toistuu paljon. Prosessi on myds
sadntdjenmukainen ja myOhdstyneistd laskuista aiheutuu karhukirjeitd. Selvitettdvéksi jaa
kuitenkin se, ettd ovatko kaikki laskut sddntdjen mukaisia. Myohemmissa haastatteluissa
ilmeni, ettd laskutussovelluksessa olisi jo itsessddn automatisointiominaisuus, jolloin oh-
jelmistorobotiikkaa ei tarvittaisi. Laskujen kasittely on kuitenkin potentiaalinen kohde
ohjelmistorobotiikkaa varten. Haasteita aiheuttaa se, ettd samalla laskulla voi olla monen
projektin tuotteita, sekd laskujen summan oikeellisuuden tarkastus. Lisdksi laskulla ei
vélttdmattd ole tuotteiden nimid, vaan ainoastaan summa, joten tilidinti voi aiheuttaa
haasteita. Kuitenkin mahdollisuus olisi automatisoida laskuja, joista on tehty ja hyvik-
sytty hankintachdotus. Robotti tarkistaisi laskulta, etti summa vastaa hankintachdotuksen
summaa ja jos vastaa hyvaksyy laskun ja muuten l&hettdé laskun ihmiselle késiteltavaksi.

Pétevyyksien péivittdiminen ERP jarjestelmédn tapahtuu péivittdmalld viikoittain toimi-
tettavasta csv-tiedostosta péatevyystiedot henkildiden sivuille. Prosessi on vakio ja virhe-
herkké. Csv-tiedostosta paivitetdédn jarjestelmédn henkilon koulutus ja patevyydet. Tyo
on rutiinityotd, joka ei tuota lisdarvoa yritykselle. Prosessi ei toistu useasti, eikd kesti
kauhean kauan, mutta prosessi on hyvin yksinkertainen ja helpohko automatisoida. Haas-
teita aiheuttaa ERP jirjestelmén kiytto etityopoOytdyhteyden kautta, joka pakottaa kéyt-
tdmain kuvantunnistusta ohjelmistorobotilla automatisoidessa.

Samoin uuden henkildn tietojen syottiminen ERP jérjestelméén on mahdollinen prosessi,
joka voitaisiin ohjelmistorobotiikalla automatisoida. Prosessi on manuaalinen ja vie ai-
kaa. Muutenkin ERP jérjestelmiin tietojen syottdminen nousi esille. Jarjestelma ei ole
helppokayttdisin ja manuaalinen tietojen syottdminen/pdivittdminen vie aikaa. Uuden
henkilon perustaminen tuli esille my6s tukitoiminnon 3 haastattelussa. Uuden henkilon
taloon tulemisen prosessi oli myos esimerkkind Lacity & Willcocksin (2016a) tutkimuk-
sessa.

HenkilGtietojen siirtdminen ulkoisiin jdrjestelmiin on myos manuaalinen prosessi ja ta-
pahtuu web-kayttoliittymén kautta. Osassa ulkoisissa jarjestelmisséd kuitenkin vaaditaan
henkilon henkilokohtaisia pankkitunnuksia kirjautumiseen. HenkilGtietojen siirto ulkoi-
siin jdrjestelmiin tapahtuu kerran kuussa ja kestdéd noin tunnin manuaalisesti. Prosessilla
ei ole suurta volyymi ja tunnistautuminen ulkoisiin jarjestelmiin aiheuttaa haasteita, jo-
ten prosessi ei ole potentiaalisimmasta padsta.

Kokonaisensa prosessina l0ydettiin lounaskorttien latauspyyntdjen hyviksynnén ja las-
kuttamisen prosessi. lounaskorteille ladataan kuukausittain lounasarvoa ja vuosittain
Kulttuuri ja litkkunta arvoa. Jokainen tyontekija kdy palvelussa hyviaksyméssid omat la-
tauspyyntonséd kuukausittain tiettyyn pdivddn mennessd. Tamén jdlkeen hyvéksytédén tiet-
tyyn pdivddn mennessd tulevat latauspyynnét yhtidittdin. Hyvidksyminen perustuu tark-
koihin sddntdihin. Tamén jilkeen korttiyhtio tekee laskun, joka yhtidssé tulee tilidida.
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Lisdksi jokaiselle tyontekijdlle lasketaan omavastuu osuus latauspyynndsté, joka syote-
tadn palkanhallinto-ohjelmaan ja vdhennetdédn tyontekijdn palkasta. Prosessi on vakio,
stabiili ja manuaalinen. Seké vie aikaa. Prosessi tapahtuu kuitenkin vain kerran kuukau-
dessa, joten se ei ole potentiaalisimmasta paistd prosesseista.

Laskujen kasittely vaikuttaa potentiaaliselta prosessilta ohjelmistorobotiikan kdyttoonot-
toon. Prosessi tapahtuu jatkuvasti ja kaikkialla organisaatiossa. Laskujen kisittelyssd on
haasteita, jotka tdytyy automatisointia harkitessa selvittdd. Laskuille tdytyy kuitenkin
madrittdd rajoja, jotta liian suuret laskut eivit mene ldvitse. Laskut kuitenkin menevét
vield késittelyn jdlkeen esimiehen hyvaksyttdviksi. Lounaskortin latauspyyntdjen hyvak-
syminen on kanssa potentiaalinen prosessi, mutta koska prosessi tapahtuu vain kerran
kuussa, ei se ainakaan alkuvaiheessa ole liiketoiminnallisesti potentiaalisin prosessi au-
tomatisoitavaksi. Haastattelussa ilmennyt ERP jérjestelméén tietojen sydttdiminen ja péi-
vittdminen voisi olla koko organisaatiossa potentiaalinen prosessi. Varsinkin jos ERP jér-
jestelmén kayttoliittyma saadaan asennettua suoraan ohjelmistorobotin tydpoydille, jotta
etatyOopoytayhteytta ei tarvitse kayttaa.

6.6 Tukitoiminto 2

Haastattelun aikana ilmeni yhdeksén eri kohdetta, joihin ohjelmistorobotiikkaa voitaisiin
potentiaalisesti hyddyntdd. Prosesseista kysyttiin lisdtietoja sdhkopostilla henkil6ilta,
jotka tietdvit prosesseista enemman.

Taulukko 14.  Tukitoiminnon 2 potentiaaliset loydetyt prosessit

Prosessi Kiyttoalue

Asiakkaan jirjestelmista tilauksen siirtd- Kevyet integraatiot
minen yrityksen jéarjestelmiin

Integraatiot toimittajien jérjestelmiin Kevyet integraatiot

Varastojen tapahtumien péivittiminen asi- Kevyet integraatiot

akkaan jédrjestelmiin. Varastoissa on asiak-

kaiden tavaroita ja niiden tilat tulisi péivit-
tad asiakkaiden jdrjestelmiin

Laskutustietojen siirtdiminen projektienhal- Kevyet integraatiot
lintajérjestelmédstd ERP jirjestelméédn

Hintalistojen péivitys ostotilausjérjestel- Datan ylléapito
maan
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Projektienhallintajérjestelmaisti tilauksen Kevyet integraatiot
tekeminen ostotilausjarjestelméin

Varastosaldoista hankintachdotus Kevyet integraatiot
Hankintachdotuksesta tilaus Kevyet integraatiot
Tilausten hyviksymisen tarkastaminen Tarkistukset

Ensimmadisend esille nousi tehtdvien siirtiminen asiakkaan jirjestelmésti yrityksen re-
surssienhallintajérjestelméén. Kaikille asiakkaille ei ole saatu perinteisté integraatiota ai-
kaiseksi, joten ohjelmistorobotiikka olisi potentiaalinen ratkaisu. Télld hetkell siirto ta-
pahtuu manuaalisesti, joten prosessiin kuluu aikaa. Integraatiot asiakkaiden jérjestelmiin
nousivat esiin muissakin haastatteluissa.

Toinen esille tullut asia on tehdi ohjelmistorobotiikalla integraatioita toimittajien jarjes-
telmiin. Ohjelmistorobotiikan avulla suurimpien toimittajien jirjestelmiin voitaisiin tehda
integraatioita ja siten automatisoida tilauksia.

Kolmas potentiaalinen prosessi on varastotietojen paivittdiminen asiakkaiden jérjestel-
miin. Kohdeyritys sdilyttdd varastoissaan asiakkaiden tavaroita ja, kun niita siirretdén tai
kéytetddn, tulee tiedot péivittdd asiakkaiden jérjestelmiin. Ohjelmistorobotiikalla voitai-
siin hoitaa tietojen paivittdiminen.

Tukitoiminnon haastattelussa tuli myds ilmi prosessi, jossa péivitetdan kisin asiakkaiden
jarjestelmiin projektien tilannetietoja ja dokumentteja. Ohjelmistorobotiikalla voitaisiin
ainakin osa péivityksistd hoitaa automaattisesti.

Seuraavana haastattelussa tuli ilmi laskutustietojen siirtiminen projektienhallintajérjes-
telméstd ERP jéarjestelmdin. Kyse on tdysin manuaalisesta prosessista, jossa dataa siirre-
tadn jarjestelmésta toiseen.

Yrityksen ostojdrjestelmdén pdivitetddn tuotteiden hintalistoja manuaalisesti. Ohjelmis-
torobotiikalla voitaisiin timéd automatisoida. Hintalistojen péivitys on tarkkaa manuaa-
lista tyotd. Prosessi on erityisen virheherkké ja vie aikaa. Hintalistojen péivittimisen au-
tomatisoiminen mahdollistaisi hintalistojen suuremman kayton, joka taas mahdollistaa
tarkemman ostotilausprosessin.

Projektienhallintajérjestelmén tyoméadrdimestdi muodostetaan ostotilausjéirjestelmédn
hankintaehdotus alihankintaresursseista, joka tehdéddn tdlld hetkelld manuaalisesti. Teh-
tdvd on sddntdpohjainen ja toistuva. Jarjestelmien véliin ei olla saatu integraatiota vield
toteutettua, joten ohjelmistorobotiikka olisi potentiaalinen vaihtoehto. Téma tuli myos
esille Tytiryhtio 4:n haastattelussa.

Yritykselld ei tdlld hetkelld ole automatisoituna varastosaldoista tehtdvaa hankintaehdo-
tusta. Robotti voitaisiin esimerkiksi pistdd tarvittavin viliajoin tarkastamaan varastojen
saldot ja tekemé&én tilausehdotus, jos saldo tippuu mééritellyn maarin alle. Kaikkia tuot-
teita ei tilata varastoon, mutta ne saadaan sddannénmukaisesti robotille tietoon, joten ro-
botti pystyisi tilaamaan tuotteita, kun ERP jarjestelméssé hilytysraja alittuu.
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Lopuksi tuli ilmi, ettd hankintachdotuksista voitaisiin suoraan tehdé tilauksia tietyille
hankintachdotuksille, jossa robotti tarkastaisi ehdotukset siten, ettd ne ovat méériteltyjen
rajojen puitteissa.

Liséksi jalkikédteen tukitoiminnossa lisdtietoa prosesseista kysellessd, ilmeni ettd ohjel-
mistorobotiikkaa voitaisiin hyodyntda tilauksien hyvéksymisen tarkastamisessa. Pddasi-
assa tilauksille on maaratty tilauskohtaisesti henkild, jonka tehtdvani on hyvéksya tilaus.
Joskus kuitenkin kyseinen henkilo ei ole paikalla, joten tilaus jd4 hyviksymaéttd. Ohjel-
mistorobotti voisi péivittdin tarkastaa hyvaksymaittomat tilaukset ja ilmoittaa sdhkopos-
tilla hyvéksymattomista tilauksista. Tdma helpottaisi laskutusprosessia, sillé jos tilauksia
jaa hyvaksymatta, lasku joutuu manuaaliseen kiertoon, joka aiheuttaa lisdé tyota.

Haastattelussa ilmeni erityisen paljon hyddyntdmiskohteita kevyisséd integraatioissa jér-
jestelmien vililld. Seka erityisesti yrityksen ulkoisiin jirjestelmiin tehtévid integraatioita.
My0s sisdisten jéarjestelmien valilld ndhtiin potentiaalisia hyodyntdmiskohteita.

6.7 Tukitoiminto 3

Tukitoiminnon 3 haastattelussa 16ydettiin 15 potentiaalista prosessia ohjelmistorobotii-
kalle.

Taulukko 15.  Tukitoiminto 3 l6ydetyt prosessit

Prosessi Kayttoalue

Service Desk automatisointi

Ulkoistetut prosessit

Liittymén avaus Palveluprosessit
Luottotietojen tarkistus Tarkistukset
Osoitetietojen tarkistus Tarkistukset

Identiteetin- ja padsynhallintajarjestel-
mén kiynnistimat toimenpiteet

Ei vield olemassa

Ty6honottoprosessin automatisoiminen

Thmisen rutiinitehtavat

Aliurakoitsijoiden rekisterdinti

Thmisen rutiinitehtavat

Puhelimen tilaus

Palveluprosessit

CRM:n tiedon paivittiminen ERP:sti

Datan ylléapito

Migraatiot

Kevyet integraatiot

GDPR tarpeet

FEi vield olemassa
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Henkilon tietojen hakeminen (GDPR) Ihmisen rutiinitehtévat
Vanhentuneiden tietojen siivoaminen Datan yllépito
(GDPR)

Virheiden kisittely Ihmisen rutiinitehtavat

Laskutussopimusten luominen Ihmisen rutiinitehtavat
Integraatioita asiakkaiden jérjestelmiin Kevyet integraatiot
Turvallisuushavaintojérjestelmain integ- Kevyet integraatiot

raatiot

Service Desk:n automatisointi ndhtiin mahdollisena hyodyntdmiskohteena. Service Desk
on ulkoistettuna talla hetkelld. Service Deskin kokonaan roboteilla korvaamiseen ei kui-
tenkaan néhty olevan mahdollista. Kuitenkin haastattelussa nousi esille se, ettd osaa toi-
minnoista voitaisiin automatisoida ja parantaa titen palvelua. Esimerkiksi eri palveluiden
salasanojen vaihtaminen voitaisiin automatisoida robotilla, joko lomakkeen tai chat botin
avulla. Téllainen osittainen automatisoiminen parantaisi Service Deskin palvelua varsin-
kin toimistoaikojen ulkopuolella.

Liittymén avaus néhtiin haastattelussa sopivana prosessina. Prosessi on erittdin sdéannon-
mukainen ja aikaa vieva. Liittymdt tilataan operaattorin verkkoportaalista kisin. Prosessi
on vakio ja aikaa vievd. My0s puhelimet tilataan verkkopalvelun kautta, joten robotti
voisi hoitaa myds puhelintilaukset. Puhelimissa kuitenkin haasteena on méarittia, tila-
taanko uusi puhelin vai otetaanko kéytetty puhelin kdytt6on. Jotta prosessi voitaisiin au-
tomatisoida taytyisi kdytettyjen puhelimien inventaario olla ajan tasalla jossain jérjestel-
méssd, josta robotti voisi tarkastaa puhelimien tilanteen. Puhelimien tilaaminen sisaltda
enemman poikkeuksia ja ithmisen paétoksid, kuin liittymén tilaaminen, joten puhelimien
tilaamisen automatisoiminen ei ole yhtd potentiaalinen prosessi kuin liittymien tilaami-
nen.

Toimittajien ja asiakkaiden luotto- ja osoitetietojen tarkastaminen julkisesta jdrjestel-
méstd nousivat esille. Tdlld hetkelld néitd ylldpidetdén manuaalisesti, miké tarkoittaa, ettd
tiedot eivit aina ole ajan tasalla. Ohjelmistorobotti voisi tasaisin véliajoin tarkistaa jérjes-
telmistd asiakkaiden osoite- ja luottotiedot, sekd péivittdd ne kohdeyrityksen jirjestel-
miin. Jos jonkun luottotiedot eivit ole kunnossa ldhtisi siitd ilmoitus ithmiselle, joka tut-
kisi asiaa tarkemmin.
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Yritys on hankkimassa uutta identiteetin- ja padsynhallintajirjestelmid. Haastattelussa
pohdittiin, ettd jérjestelméad tuskin saadaan integroitua kaikkiin jarjestelmiin, joten ohjel-
mistorobotiikalla voisi potentiaalisesti hoitaa jérjestelmén kdynnistdmid tehtdvia, joita ei
voida hoitaa perinteisilld integraatioilla.

Haastattelussa nousi esille Lacityn & Willcocksin (2016a) mainitsema tyohonottoproses-
sin automatisoiminen. Haastattelussa ideoitiin, ettd valittomasti, kun esimies on paéttinyt
rekrytoida ihmisen robotti ldhettdd henkil6lle sahkopostiin kyselyn, jossa kysytdan tarvit-
tavat tiedot. Kyselyn tiyttdmisen jélkeen robotti hakee henkil6lle tarvittavat oikeudet jar-
jestelmiin, seka tilaa esimiehen méarittimat vélineet. Télloin kun henkil6 aloittaa yrityk-
sessd kaikki on valmiina odottamassa henkildd. Esille nousi myds uuden tyontekijan re-
kister6innin lisdksi uuden aliurakoitsijan rekisterdiminen jirjestelmédn samanlaisella pe-
riaatteella kuin uusi tyontekijakin rekisterditdisiin.

CRM:n datan péivittdiminen ERP jirjestelméstd on potentiaalinen prosessi. Yrityksen
CRM jirjestelmidn ja ERP jdrjestelmén vélilld ei ole integraatiota, joten data ei péivity
automaattisesti. ERP jirjestelmén datan tulisi olla yrityksessd master dataa, joten CRM
jérjestelmain tietoja voisi pdivittdd ERP jarjestelméstd sddnnollisin viliajoin. Kuitenkin
huolena nousi esille se, ettd kaikissa tapauksissa ERP ei valttdmattd ole ajan tasalla ja
tiedot ovat CRM jérjestelméssd oikein. Yritykselld on kuitenkin tavoitteena, etti ERP
jarjestelma on aina oikeassa. [lman ohjelmistorobotiikkaa tietojen vertaaminen manuaa-
lisesti on hyvin aikaa vievié ja virheherkkdd. Néisté asioista johtuen ohjelmistorobotiikka
olisi hyvinkin potentiaalinen vaihtoehto.

Datan ylldpidon lisdksi haastattelussa esille nousi datan migraatio uusiin jérjestelmiin
siirtyessd. Migraatioita tapahtuu harvoin, mutta niiden sattuessa, on ohjelmistorobotiikka
potentiaalisesti kustannustehokas vaihtoehto migraation suorittamiseen. Thmistyovoiman
kdyttdminen migraatioon on hidasta ja kallista. Taydellisen integraation tekeminen uuden
ja vanhan jérjestelmén pédlle on kallista, mutta toimii parhaiten. Ohjelmistorobotiikka
voisi migraatiothin olla hyva véliaikainen ratkaisu integraatiolle.

Seuraavaksi nousi esille EU:n tietosuoja-asetukseen (GDPR) liittyvit asiat. Euroopan
unionin tietosuojalainsdddintd uudistui ja sen siirtymadaika loppuu kevéilla 2018. GDPR
asettaa tiettyjd rajoituksia ja velvollisuuksia henkildiden liittyvin datan sdilytyksestd
(Oikeusministerid, 2017). Asetus antaa esimerkiksi yksildille oikeuden vaatia kaikkia
heisti séilytettdvad dataa néhtiville elektronisessa muodossa, sekd vaatia dataa poistetta-
vaksi. Kohdeyritykselld on useita jédrjestelmid, joissa on dataa hajallaan. Ohjelmistoro-
botti voisi kdyda kaikki jarjestelmit ldvitse ja koostaa niistd raportin henkil6lle niytetta-
viksi. Samalla tavalla voitaisiin siivota dataa pyydettdessé tai datan vanhentuessa. Lisdksi
GDPR voi luoda my6s muita tarpeita ohjelmistorobotiikalle. Prosessien volyymeja on
kuitenkin hankala arvioida, koska laki ei ole vield voimassa. Kuitenkin GDPR sdddosten
laiminlydminen voi aiheuttaa suuriakin sanktioita, joten tietojen tarkka ja oikeellinen ki-
sittely on liiketoiminnallisesti tarkedd (Oikeusministerid, 2017).
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Yhtend kohteena haastattelussa nousi esille ERP jdrjestelmin virhejonon purkaminen.
RPA robotti voisi ratkaista sellaiset virheet, jotka se osaa ja ohjata loput virhetilanteet
oikeille henkildille.

Haastattelussa nousi esille laskutukseen liittyen laskutussopimuksien tekeminen automat-
tisoiminen. Ohjelmistorobotilla voitaisiin automaattisesti luoda laskutussopimuksia las-
kuille, joilla on kuukausittain toistuvia laskuja. Robotti voisi tunnistaa automaattisesti
toistuvat laskut ja tehda niistd automaattisesti laskutussopimuksen.

Tassédkin haastattelussa nousi esille integraatioiden tekeminen asiakkaiden jéarjestelmiin.
erityisen potentiaalisia ovat ne asiakkaat, joiden jirjestelmiin padstiédn késiksi verkkopal-
velun kautta. Ne asiakkaat, joiden jérjestelmiin on paisy vain Citrixin kautta, aiheuttavat
haasteita.

Viimeisend asiana esille nousivat integraatiot yrityksen turvallisuusportaaliin. Portaaliin
raportoidaan turvallisuushavaintoja ja sieltd taytyy tehda raportteja eri tahoille. Ohjelmis-
torobotiikan avulla tietojen siirto voitaisiin jarjestéa.

Tukitoiminnolta 16ydettiin monipuolisesti erilaisia potentiaalisia hyddyntdmiskohteita
ohjelmistorobotiikalle. Haastattelussa 16ydettiin ainoa ulkoistettu prosessi, joka kaikissa
haastatteluissa nousi esille. Esille nousi my0s prosesseja, joita ei ole vield olemassa.
Néama liittyivat EU:n tietosuoja-asetuksen uudistumiseen, seké yrityksen identiteetin- ja
padsynhallintajirjestelméén, jota ollaan vasta hankkimassa.

6.8 Tukitoiminto 4

Tukitoiminnon haastattelussa 16ydettiin 14 hyodyntamiskohdetta. Loydetyt prosessit kes-
kittyivét ihmisten rutiinitehtéviin ja tarkistuksiin. Tukitoiminnolla on paljon rutiinitehta-
vid, jotka tulee tehda tarkasti, joten prosesseista potentiaalista hyotyéd saadaan tarkkuuden
paranemisella, sekd ihmisten ajankdyton vapauttamisella. Seuraavat konkreettiset hyo-
dyntdmiskohteet tulivat workshopissa esille:

Taulukko 16.  Tukitoiminto 4 l6ydetyt prosessit

Prosessi Kiyttoalue

Sahkopostilla muistuttaminen hyvaksymat- Tarkistukset
tomisté laskuista

Kaudet kiinni ERP jérjestelméssi Tarkistukset

Viikoittaisen kassaennusteen automatisointi Thmisen rutiinitehtdavat
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Hallintokuluveloitusjournaaleiden automati- Ihmisen rutiinitehtdvét
sointi
Yksinkertaisten journaaleiden automati- Ihmisen rutiinitehtévat
sointi
Kierrossa olevien laskujen varaus kuukausi- Ihmisen rutiinitehtavat
katkoissa
Kirjanpidon ja litketoiminnan suunnittelu- Ihmisen rutiinitehtavat

ja raportointijdrjestelmén tdsmayttdminen

Eri jérjestelmien tisméyttdminen Ihmisen rutiinitehtévat
Sisdisten laskujen kohdistaminen Ihmisen rutiinitehtivat
Hyvityslaskujen automatisointi Ihmisen rutiinitehtévat
Sahkopostilla muistutus, jos tuntikortti tiyt- Tarkistukset
tamattd/hyviksymétta
Laskutus Ihmisen rutiinitehtévét
Palkkahallintojérjestelmésté tuntien hyvak- Tarkistukset

syminen, lomat ja raporttien tekeminen

Projektijaksotusten purut Ihmisen rutiinitehtivat

Ensimmaisend sovelluskohteena tuli ilmi, ettd laskujenhallintajirjestelmésté saataisiin
automaattisesti ldhetettyd sdhkoposti laskuista, joita ei ole hyvéksytty, niiden omistajille.
Talla hetkelld joudutaan manuaalisesti muistuttamaan laskujen hyviksyjid niiden hyvak-
symisestd. Jos laskujen hyviksyminen myohéstyy, yritys saa maksumuistutuksia ja suh-
teet toimittajiin karsivit. Tukitoiminto 1:n haastattelussa tuli ilmi my6s laskujen kisitte-
lyn automatisoiminen, joka nopeuttaisi kanssa laskujen hyvéksymisprosessia.

Yhtend potentiaalisena prosessina nousi esille tilikausien sulkeminen ERP jarjestelméssa.
Tilikaudet suljetaan tilla hetkelld manuaalisesti. Sulkeminen saattaa unohtua, jolloin kau-
delle saattaa ilmestya seuraavan kauden laskuja. Robotti voisi sulkea kaudet midridaikaan
mennessa.

Haastattelussa tuli esille, ettd ohjelmistorobotiikalla voitaisiin automatisoida viikoittaisen
kassaennusteen tekeminen. Kassaennusteeseen kirjataan oletetut kulut ja menot, perus-
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tuen laskuihin ja niiden erdpéiviin. Koska prosessi on hyvin sdinnénmukainen voisi ro-
botti hoitaa sen. Tdma vapauttaisi ihmisen aikaa tehdi muita toitd. Lisdksi robotti voisi
oikein médriteltynd saada kassaennusteesta mahdollisimman virheettoman.

Haastattelussa nousi esille erilaisten dokumenttien tekemisen automatisoiminen. Tukitoi-
minnossa tehdédén erilaisia journaaleita raportteihin perustuen. Journaaleita tehddén useita
ja ne vievit aikaa. Ne tehddin jokaiselle tytiryhtidlle erikseen. Journaalit ovat stabiileja
ja sdédnnonmukaisia. Ne ovat virallisia dokumentteja, jotka toimitetaan pankille kuukau-
sittain, joten ne ovat myos virheherkkid. Ainoana ongelmana télld hetkelld on se, ettd
journaaleita ei ole standardisoitu viel4 kaikille divisioonille.

Yksi hyodyntdmiskohde robotille olisi etsid yrityksen laskutusjirjestelmaistd, joka kuu-
kausi laskut, jotka ovat kierrossa, sekd kohdistaa ne oikeille projektinumeroille. Tamén
jalkeen henkil0 tarkastaisi listan ja antaisi robotin varata laskut kirjanpitoon. Tamé vé-
hentéisi yhtidissa

Kohdeyrityksen kirjanpidon ja yrityksen kéyttdman liiketoiminnan suunnittelu- ja rapor-
tointijarjestelmén tulisi tismatd. Télld hetkelld tdtd joudutaan tekemédn manuaalisesti.
Ohjelmistorobotti pystyisi tarkasti tarkastamaan lukujen tismédmisen ja laskemaan luku-
jen oikeellisuuden.

Laskujen kaisittelyssd ndhtiin potentiaalisia kohteita automatisoinnille. Esimerkkeind
nousi esille sisdisten laskujen kohdistamisen automatisoiminen, seki hyvityslaskujen au-
tomatisoiminen. Laskujen késittely kokonaisuudessaan prosessina on monimutkainen au-
tomatisoida, mutta ohjelmistorobotiikalla voitaisiin osia siitd automatisoida.

Yhtend hyodyntamiskohteena haastattelussa néhtiin se, ettd ohjelmistorobotti voisi kdyda
lapi tuntienkirjausjdrjestelmissd ldpi, ettd kaikki ovat tiyttdneet tuntikorttinsa tiettyyn
paivamidirddn mennessd, jotta palkanlaskentaa saadaan oikeat tiedot. Ohjelmistorobotti
voisi ldhettdd muistutuksen sahkdpostilla henkil6ille, joilla on paivid tdyttamatta. Lisdksi
esimiesten tulee tiettyyn paivimaardéin mennessi hyviksyé alaistensa tunnit, joten robotti
voisi myos tarkistaa, ettd jokainen esimies on hyvéiksynyt alaistensa tunnit maardaikaan
mennessa.

Haastattelussa pohdittiin, ettd laskutuksessa olisi useita mahdollisuuksia ohjelmistorobo-
titkkan hyddyntdmiseen. Laskutus on hyvin sddnndnmukaista toimintaa. Laskutusprosessi
on myds litketoiminnallisesti hyvin tarked, koska ilman laskutusta ei saada tuloja yrityk-
selle. My0s virheet laskutuksessa aiheuttavat ylimaardisté tyotd ja jos virheet jadvét huo-
maamatta voi seurata se, ettd saatavia jdd kokonaan saamatta.

Viimeisend nousi esille ohjelmistorobotiikan hyddyntdminen palkkahallintojirjestel-
massd. Jarjestelmassd hyvaksytdan tunteja, lomia ja tehddin raportteja. Mahdollisesti voi-
taisiin hyddyntdd ohjelmistorobotiikkaa tarkastamaan, ettd esimiehet ovat hyviksyneet
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alaistensa tunteja, robotti voisi myo0s tarkistaa, ettd tuntikirjaukset ovat valideja, suunni-
tella lomia, sekd muodostaa raportteja jarjestelmasta.

Jalkikédteen tukitoiminnon kanssa keskustellessa nousi esille vield projektijaksotusten pu-
rut potentiaalisen kohteena ohjelmistorobotiikalle. Prosessi on jatkoa kierrossa olevien
laskujen varaus kuukausikatkoissa prosessille. Tdssd prosessissa vapautettaisiin laskut
taas kiertoon.

Haastattelussa 16ytyi paljon erilaisten dokumenttien ja raporttien tekemisen automatisoin-
tia. Lisédksi laskuihin ja laskutukseen liittyvid asioita tuli ilmi. Laskutuksessa ja laskujen
kierrossa on hyddyntdmiskohteita ohjelmistorobotiikalle. Lisdksi hyodyntamiskohteita
16ydettiin eri tietojen tarkistamisessa ja tismayttamisessd. Hyodyntamiskohteet keskittyi-
vit virheiden vihentdmiseen, manuaalisen tyon automatisoimiseen ja prosessin tehosta-
miseen. Monet automatisoinnit helpottaisivat audit trailin jattamisti ja seuraamista yri-
tyksessa.

6.9 Prosessien potentiaalin arviointi

Loydetyille prosesseille médriteltiin arvioitu automatisoinnin potentiaali kohdeyrityk-
selle. Prosessien automaatiopotentiaali méaariteltiin luvun 4.2 mukaisesti. Ensin méaéritet-
tiin prosessin toistuvuus viikossa. Sen jilkeen médritettiin, paljon yhdeltd henkiloltd ku-
luu aikaa prosessin suorittamiseen. Tdmén jdlkeen laskettiin manuaalinen FTE laskemalla
viikoittain prosessiin kuluva aika tunteina ja jakamalla se 37,5 tunnilla (yhden henkilon
viikoittainen tyomaiérd). Jolloin saadaan montako FTE:ti prosessiin kuluu manuaalisesti.
Ohjelmistoroboteilla ei kuitenkaan suoraan sdéstetd manuaalisen FTE:n verran. Ohjel-
mistoroboteista itsestddn tulee kuluja ja prosessin madrittiminen maksaa. Laskemalla ma-
nuaalinen FTE prosessissa, saadaan kuitenkin laitettua prosessit jirjestykseen ja ndhddén
suuntaa antava arvio mahdollisista resurssisddstdistd. Manuaalinen FTE laskettiin kaikille
prosesseille, joille se oli mahdollista laskea. Kaikkiin prosesseihin ei saatu kaikkia tois-
tomadrid tai kestoa tietoon, joten yritykselle laskettiin FTE niille prosesseille, joille se oli
mahdollista

Prosessien arvioitu potentiaali on yritykselle mééritelty kokonaisuudessaan erilliseen Ex-
cel tiedostoon ja taulukko potentiaaleista 10ytyy yritykselle erillisesti liitteestd D. Proses-
seista arvioitiin taulukkoon vaatimukset ja kriteerit luvun 2 mukaisesti. Potentiaalin arvi-
ointia varten kysyttiin sdhkopostilla lisdtietoja prosesseihin liittyen. Seuraavassa taulu-
kossa on kuvattuna Excelin kolumnit ja esimerkki, kuinka taulukko on kohdeyritykselle

tiytetty.

Taulukko 17.  Excel kolumnit ja esimerkki

Prosessi Ehdottanut henkilo Yksikko

Esimerkki Prosessi: Jiar- | Santeri Tuominen IT

jestelméstd A haetaan
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tieto Exceliin, jossa jar-
jestelmén B tiedon
avulla lasketaan tulos.
Tulos syotetddn jarjes-

telméin C

Liiketoiminnallinen

Manuaalinen Kkesto per yksi

Toistuvuus viikossa

vat saannot (k/e)

tarkeys suoritus (h)

Kylld, ilman prosessiaei | 0,6 12

pystytd  laskuttamaan,

jolloin ei voida kerdtd

saatavia asiakkailta

Manuaalinen FTE Jarjestelmien lkm Virheherkki (k/e)
0,192 3 k
Poikkeuksien mairid | Ihmisen osuus (arvio %) Stabiili (k/e)
(paljon/vihin)

Ei juurikaan poikkeuk- | 100 % k

sia.

Strukturoitu (k/e) Yksiselitteiset auki Kirjoitetta- | Kommentteja

k

Automatisointi nopeut-
taisi ja parantaisi lasku-
tusprosessia

Taulukossa lihavoidut rivit ovat kolumnien nimié ja lihavoimattomat rivit ovat esimerk-

kivastauksia. Kaikista esille tulleista prosesseista keréttiin yritykselle nima tiedot, jotta

saatiin selville prosessien potentiaali ohjelmistorobotiikalla automatisoitavaksi.
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7. TULOKSET

Luvussa luodaan yhteenveto tutkimuksen empiirisen osion tuloksista, sekd tehdidian poh-
dintaa 16ydetyistd havainnoista. Lisdksi verrataan 16ydettyjd havaintoja kirjallisuudessa
esiintyneisiin hyodyntdmiskohteisiin.

7.1 Havaintojen yhteenveto

Tutkimuksessa 16ydettiin yhteensda 84 mahdollista hyddyntdmiskohdetta. Hyodyntamis-
kohteet on jaettu hyddyntdmiskohteiden luokituksiin luvussa 3.5 esitettyjen kédyttokohtei-
den luokituksen mukaisesti. Monet prosessit soveltuvat moneen lokeroon, mutta ne on
luokiteltu yhteen tdmén hetkisen manuaalisen tekemisen mukaisesti.

Taulukko 18.  Léydetyt potentiaaliset hyodyntdmiskohteet yhteenveto

Ihmisen rutiinitehtivit 41
Kevyet integraatiot 16
Palveluprosessit 6
Ulkoistetut prosessit 1
Datan ylliipito 6
Tehtivit joihin ei ole ollut resursseja/Ei ole 3

viela olemassa

Tarkistukset 11

Kirjallisuudessa esiintyneisiin hyodyntimis- 0
alueisiin kuulumattomat

Yhteensi 84

Suurimpana hyodyntdmiskohde kategoriana esille haastatteluissa nousivat ihmisten teke-
mat rutiinitehtdvét. Téllaisia potentiaalisia hyddyntdmiskohteita oli ldhes puolet 16yde-
tyistd prosesseista. Ihmisten rutiinitehtivissi nousi erityisen paljon esille erilaisia doku-
mentointi prosesseja, kuten raporttien ja poytékirjojen koostamista. Suurimman osan
ndistd 10ydetyistd hyddyntdmiskohteista voidaan katsoa olevan Lacity & Willcocksin
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(2016a) esittdmid “toimistotuoli”-prosesseja, jotka he katsoivat olevan ideaalisia ohjel-
mistorobotiikalle. Esimerkkind voidaan mainita Tukitoiminnon 3 haastattelussa esiinty-
nyt uuden tyontekijin tyohonottoprosessin automatisoiminen, joka esiintyi myos Lacity
& Willcocksin (2016a) tutkimuksessa esimerkkind. Tdmén kategorian prosesseista yritys
voi potentiaalisesti saada hyvin monipuolisia hyotyjd. Paédllimmaiisend potentiaalisena
hyotynd néissd prosesseissa on henkil6iltd vapautuva tydaika, joka voidaan kéyttdd tuot-
tavampaan tyohon. Lisdksi saadaan hyotyjd prosessien tarkkuuden ja nopeuden parantu-
essa.

Seuraavaksi eniten 16ydetyistd hyodyntamiskohteista oli kevyité integraatioita. Loydetyt
prosessit voidaan jakaa kolmeen kategoriaan sisdisiin ja ulkoisiin integraatioihin, sekd
migraatioihin. Puolet 10ydetyistd hyodyntdmiskohteista kevyissi integraatioissa olivat ul-
koisia integraatioita asiakkaan tai toimittajien jirjestelmiin. Ohjelmistorobotiikka nihtiin
potentiaalisena tyokaluna migraatioiden tekemiseen, mutta migraatioita on vaihtelevasti,
joten potentiaali tulee arvioida tapauskohtaisesti. Ulkoisissa integraatioissa saadaan suo-
raan hyotyja palveluprosessin parantuessa. Asiakkaalle saadaan nopeammin ja luotetta-
vammin vietyi tietoa ja asiakkaiden tilaukset toteutettua. Asiakkaille integraatioissa ei
tullut luultavasti kaikkia mahdollisia asiakkaita edes esille haastatteluissa, joten potenti-
aalisia sovelluskohteita voi olla useita. Integraatioissa ei 10ytynyt legacy-jarjestelmiin
tehtdvid integraatioita, jotka ldhdemateriaalissa mainittiin hyddyntdmiskohteina. Tutki-
mukseen luetussa ldhdemateriaalissa ei esiintynyt ohjelmistorobotiikan hyddyntdmisti
ulkoisiin integraatioihin. Asatiani & Penttinen (2016) kuitenkin mainitsivat, ettd RPA on
potentiaalinen vaihtoehto juuri niiden jdrjestelmien integroimiseen, joihin ei ole mahdol-
lista tehdd kunnollista back-end integraatiota.

Asiakkaiden jdrjestelmiin tehtdvit integraatiot ovat osa palveluprosesseja, mutta katego-
rioitiin tutkimuksessa kevyisiin integraatioithin. Muita palveluprosesseja, jotka ovat po-
tentiaalisia kohteita ohjelmistorobotiikalle 16ydettiin 6 kappaletta. Nelja 10ydetyistd pro-
sesseista keskittyi asiakkaan kanssa kommunikoimiseen tekstin avulla. Tytdryhtiolla D
nousi esille loppuasiakkaalle tekstiviestilli kommunikoimisen automatisoiminen. Talld
hetkella kaikille asiakkaille ei ole vield titd prosessia valmiina edes manuaalisena, mutta
prosessia voidaan potentiaalisesti laajentaa koskemaan useampia asiakkaita. Liséksi esille
nousi chat-robotin kehittaminen RPA:Ila. Chat-botin kehittiminen ei kuitenkaan ole yk-
sinkertaisin prosessi, jota ohjelmistorobotiikalla voidaan tehda.

Ulkoistettuja prosesseja tuli esille ainoastaan yksi. Yritykselld on toki ulkoistettuja pro-
sesseja, mutta niissd ei ndhty olevan tarvetta ohjelmistorobotiikalle. Tdma voi johtua siité,
ettd ulkoistetuissa prosesseissa ei niahty olevan ongelmia, jotka tulee ratkaista. Muutenkin
haastattelussa esille nousseet hyodyntamiskohteet olivat pitkélti sellaisia, joissa on ongel-
mia ja joihin on etsitty ratkaisuja. Kohdeyrityksen ldhtokohtana ei ollut henkildston kar-
siminen, vaan uusien ratkaisujen kehittdminen. Jos kuitenkin yritys jossain vaiheessa ha-
luaa karsia kuluja ulkoistetuista prosesseista, on ohjelmistorobotiikka potentiaalinen
vaihtoehto kulujen karsimiseen. Ulkoistettujen prosessien vahyys oli ylldttdvd havainto
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tutkimuksessa. Silld etenkin 14hdemateriaaleissa ulkoistetut prosessit néhtiin potentiaali-
sena hyodyntdmiskohteena.

Datan yllépitoon liittyen 10ydettiin 6 potentiaalista kohdetta. Hyodyntdmiskohteet liittyi-
vit tiedon péivittdmiseen eri jarjestelmissé, seké tiedon siivoamiseen. Ohjelmistorobotii-
kalla voitaisiin mahdollistaa tiedon ajan tasalla pysyminen eri jirjestelmissé, siten ettd
uusi tieto tarvitsee syottdd vain yhteen jirjestelmidn. Lisdksi datan ylldpitoon liittyen
néhtiin, ettd ohjelmistorobotiikka voisi olla potentiaalinen tydkalu auttamaan EU:n tieto-
suojalakiin liittyvissd asioissa, jotka vaikuttavat yrityksen jérjestelmissd sdilytettdvadn
dataan.

Sellaisia tehtédvid, joita ei ole vield olemassa, tai ei ole olemassa resursseja tehdé 16ytyi
vain muutama. Pddasiassa ndma liittyivit tulevaan EU-tietosuojalakiin, joka aiheuttaa toi-
menpiteitd datan séilyttdmisessd. Lisdksi kohdeyritykselle tuleva identiteetin- ja padsyn-
hallintajirjestelméa luo potentiaalisia kohteita ohjelmistorobotiikalle.

Haastatteluissa 16ydettiin 11 erilaista hyodyntdmiskohdetta tietojen tarkistuksista. Suu-
rimmalta osaltaan tarkistukset olivat jo olemassa olevia tarkistuksia, jotka tehddén manu-
aalisesti. Osa tarkastuksista saattaa kuitenkin muiden kiireiden takia ja&dda ihmiselta teke-
mattd, sekd ihminen voi aina tehda inhimillisid virheitd tarkistuksissa. Haastatteluissa ei
ilmennyt tarkistuksia, joita télld hetkelld ei tehdd ollenkaan. Tarkistuksien automatisoi-
misella voidaan potentiaalisesti, saavuttaa hyotyiné prosessien virheettomyytta, sekd ma-
nuaalisen tydmairin vahenemista.

Kaiken kaikkiaan kohdeyrityksen haastatteluissa 16ydettiin monipuolisesti erilaisia po-
tentiaalisia hyodyntdmiskohteita ohjelmistorobotiikalle. Eri ryhméhaastatteluissa 16ydet-
tiin hieman erilaisia hyddyntdmiskohteita. Luultavasti tutkimuksessa ei 16ydetty kaikkia
mahdollisia hyodyntdmiskohteita kohdeyrityksessd, silla kaikkiin haastatteluihin ei
kaikki kutsutut henkil6t padsseet paikalle, eikd tutkimuksessa ollut resursseja kidyda haas-
tattelemassa organisaation koko henkilostoa.

7.2 Pohdinta

Tutkimuksessa 16ydetyt prosessit ja tehtdvit olivat suurimmaksi osakseen osaprosesseja
tai tehtdvid suuremmissa prosesseissa. Kokonaisia litkketoimintaprosesseja, joita voisiin
suoraan automatisoida ohjelmistorobotiikalla, ei tutkimuksessa 16ytynyt.

B2B yrityksissd ohjelmistorobotiikka vaikuttaa potentiaaliselta ratkaisulta tehda integraa-
tioita asiakkaiden jérjestelmiin. Kohdeyrityksessd nédhtiin ongelmana se, etté kaikille asi-
akkaille ei ole saatu tehtyd pysyvédd back-end integraatiota, joten ohjelmistorobotiikka
ndhtiin potentiaalisena ratkaisuna integraatioiden tekemiseen. Kysymykseksi nousee 14-
hinné se, ettd miten robotti paédsee késiksi asiakkaiden jdrjestelmiin. VirtuaalityopOytien
automaation vaikeus aiheuttaa haasteita, mutta ei kuitenkaan tee Citrixin kautta toimivien
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sovellusten automatisoimisesta mahdotonta ohjelmistorobotiikan avulla. Asiakkaiden jar-
jestelmiin integroiminen ei tullut tarkastellussa RPA kirjallisuudessa esille. Kirjallisuu-
dessa integraatioissa keskityttiin legacy-jarjestelmien integroimiseen RPA:n avulla,
mutta samalla tavalla, kuten legacy-jirjestelméén ei ole saatavilla rajapintaa, ei B2B yri-
tyksilld ole vilttimattd saatavilla rajapintaa asiakkaiden jérjestelmiin. Tdmid tekee
RPA:sta houkuttelevan vaihtoehdon B2B yrityksille, joiden tdytyy siirtdé tietoa omien ja
asiakkaiden jarjestelmien valilla.

Ulkoisten integraatioiden liséksi hyodyntdmiskohteita 10ytyi koko toimitusketjun var-
relta. Integraatioiden liséksi roboteilla voidaan kommunikoida asiakkaille tai B2B yritys-
ten tapauksessa loppuasiakkaille erilaisia toimitusketjuun liittyvid tilannepéivityksid tai
aikataulun sopimista. Tekodlyn saapuminen ohjelmistorobotiikan liséksi, tulee varmasti
kasvattamaan asiakkaille kommunikoimisen automatisoimisen potentiaalia. RPA:1la voi-
daan ilman tekodlyd vasta kommunikoida ennalta mééritettyja keskustelupolkuja, mutta
tekodly avaa aivan uudenlaisen mahdollisuuden esimerkiksi asiakaspalvelun hoitamiseen
ohjelmistorobotiikalla.

B2B yrityksilld voidaan ndhdd hyddyllisend myos virheiden vihentdminen toimituspro-
sessissa ohjelmistorobotiikan avulla. Yritysten vélisiin sopimuksiin on usein kirjattu eri-
laisia sanktioita myOhéstymisistd. Inhimilliset virheet jarjestelmiin kirjaamisessa, esimer-
kiksi toimitusajoissa voivat johtaa tarpeettomiin sanktioihin.

Tutkimuksessa 10ytyi paljon erilaisten midramuotoisten dokumenttien tekemisen auto-
matisoimiseen liittyvid hyodyntdmiskohteita. Erilaisiin dokumentteihin tarvitsee etsié eri
jarjestelmistd tietoa ja yhdistelld sitd. Dokumenttien tekeminen on ihmisten rutiinity6té
ja RPA voisi hakea mairdmuotoisiin dokumentteihin vakioidut tiedot ja ihminen tiyttdisi
tarvittaessa loput. Tiedon hakemisen liséksi esille tuli tiedon syottdmistd useaan jirjestel-
maiéin. Ohjelmistorobotit vaikuttavat potentiaalisilta etenkin silloin, kun yritykselld on
useita jarjestelmid, johon tietoa tarvitsisi syottdd. Ohjelmistorobotti mahdollistaa myds
tiedon syottamisen jérjestelmiidn Excel-tiedostosta. Jolloin tiedon kerddmiseen voidaan
kayttdd internet lomaketta, joka tallentaa tiedon Excel tiedostoon, josta robotti vie tiedot
jarjestelmiin. Tdma mahdollistaa jirjestelmain tietojen syottdmisen esimerkiksi kentédltad
mobiililaitteelta. Mika taas nopeuttaa tiedon kulkua.

7.3 Suositukset kohdeyritykselle

Tutkimuksessa 10ydettiin kohdeyritykselle monipuolisesti potentiaalisia hyodyntdmis-
kohteita ohjelmistorobotiikalle. Suosittelen, ettd yritys valitsee jonkun potentiaalisen pro-
sessin, joka on yksinkertainen mallintaa, pilotoitavaksi ohjelmistorobotiikalla. Vaihtoeh-
toja hyddyntdmiskohteiksi 16ytyi useita eri litketoiminnoista, mutta suosittelen etti pilo-
toitavaksi otetaan sellainen prosessi, jolla voidaan litketoiminnallisesti perustella ohjel-
mistorobotiikan hankintaa.
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Ohjelmistorobotiikkasovelluksen valintaan kannattaa keskittyé tarkasti. Suosittelen 16y-
dettyjen prosessien perusteella, ettd yritys valitsee sovelluksen, joka pystyy toimimaan
sekd autonomisena, ettd avustavana robottina.

Suosittelen my0s, ettd yritys perehtyy ohjelmistorobotiikan kayttdonottoon ja hallintaan
liittyvaén kirjallisuuteen, seké luo niiden perusteella tarkat hallintaohjeet ohjelmistorobo-
tiikalle. Ohjelmistorobotiikan hallintaan kannattaa luoda selkeét ohjeet ja maarittdd vas-
tuuhenkil6t, jotta automatisoituja prosesseja ja robotteja pystytddn hallitsemaan. Sekd
madrittdd se, ketkd automaatioita tekevét. Eli annetaanko liiketoiminnoille johto RPA:n
kayttoonotossa ja IT on tukevana elimend, vai lihdetdénko kédyttoonotossa IT edelld ja
viedddn ohjelmistorobotiikka pikkuhiljaa ldhemmaéksi liiketoimintaa.

Suosittelen my®os, ettd yritys ldhtee kommunikoimaan henkildstolle heti kiayttdonoton al-
kuvaiheessa, mitd ohjelmistorobotiikalla haetaan ja miten se vaikuttaa yrityksen henki-
16st66n. Yrityksen kannattaakin miettid jo valmiiksi mitkd ovat aiotut vaikutukset henki-
16stolle ja miettid valmiiksi toimintatavat tilanteisiin, jossa henkildltd korvataan suurin
osa tyOstd ohjelmistorobotilla.

Suosittelen kohdeyritystd myos miettimiin pitkélld tdhtdimelld robotiikan aiheuttamaa
manuaalisen tyon vihenemistd. Kohdeyrityksen tavoitteena ei ollut vihentéd tyopaikkoja
ohjelmistorobotiikan avulla. Kuitenkin tulee varautua kouluttamaan ihmisid uusiin tehta-
viin sitd mukaa, kun manuaalisia tehtdvid automatisoidaan pois. Pitkéll4 aikavililld robo-
tisaatio tulee konsulttiyhtio PwC:n arvion mukaan korvaamaan miljoonia tyopaikkoja
(Brinded, 2017). Tdma johtaa tyon muutokseen ldhes kaikilla aloilla. Tulevaisuudessa
voidaan ottaa kdyttoon erilaisia robottiveroja tai muita tyon muuttumisen aitheuttamien
kustannuksien kompensoivia toimenpiteiti, jotka nostavat ohjelmistorobottienkin kustan-
nuksia. Esimerkiksi Eteld-Korea harkitsee robottiveron kayttoonottoa (The Telegraph,
2017; MTV i, 2017).
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8. YHTEENVETO

Tutkimuksessa etsittiin ohjelmistorobotiikan hyddyntdmiskohteita monialaisessa B2B
markkinoilla toimivassa palveluyrityksessd. Tutkimuskysymyksend tutkimuksessa oli:
Miten ohjelmistorobotiikkaa voidaan hyodyntda prosessien automatisoinnissa? Alatutki-
muskysymyksind olivat: Mihin ohjelmistorobotiikkaa voidaan hyddyntdd? Mitkd tyon
prosessit soveltuvat automatisoitaviksi? Mitd hyotyjd automatisoimalla ohjelmistorobo-
titkan avulla voidaan saavuttaa?

Ohjelmistorobotiikka on sovellusteknologia, jolla automatisoidaan tietokoneella tapahtu-
vaa sddnnonmukaista tyotd. Teknologia on kehittynyt yhdistelemélld ominaisuuksia ja
toimintatapoja muista aikaisemmista automatisointiteknologioista. Ohjelmistorobotiik-
kaa voidaan hyddyntda digitaalisesti tietojdrjestelmissd tapahtuvaan manuaalisen sdin-
nonmukaisen tyon automatisoimiseen. Ohjelmistorobotiikalla automatisoidaan tehtévii,
jotka muodostavat prosesseja ja jotka muodostavat lopulta liiketoimintaprosesseja, jotka
tuottavat yritykselle arvoa. Parhaimmillaan ohjelmistorobotiikalla voidaan automatisoida
kokonaisia litketoimintaprosesseja. Ohjelmistorobotti pystyy teoriassa kdyttdméadn mité
tahansa sovellusta, jolla on kéyttoliittyma. Ohjelmistorobotiikalla voidaan siis mallintaa
tekniselld tasolla kaikki ihmisen toiminta tietokoneella. RPA teknologia ei kuitenkaan
sisélld dlyd, joten kaikki tyon prosessit eivit sovellu automatisoitaviksi. Ohjelmistorobo-
titkalla automatisoitavien prosessien tulee olla digitaalisia, strukturoituja, stabiileja, sekd
eksplisiittisiin sddntdihin pohjautuvia. Lisdksi automatisoinnin tulee olla yritykselle kan-
nattavaa, eli automatisoinnin tulee maksaa vihemmaén kuin prosessin automatisoinnin
tuomat arvioidut hyddyt ovat. Ohjelmistorobotiikalla automatisoinnin kannattavuuteen
vaikuttaa erilaisia kriteerejd. Ne ovat prosessin manuaalinen kesto, volyymi, prosessin
likketoiminnallinen tdrkeys, jarjestelmien lukumdiérd, poikkeuksien lukumadiré, virhe-
herkkyys, sekd ihmisen osuus prosessista.

Kirjallisuuskatsauksen perusteella 16ydettiin ohjelmistorobotiikalle useita kdyttokohteita.
Ohjelmistorobotiikkaa kdyttoonottaneet yritykset ovat hyddyntdneet ohjelmistorobotiik-
kaa automatisoimaan: ihmisen rutiinitehtévid, palveluprosesseja, ulkoistettuja prosesseja,
datan ylldpitoa, tarkistuksia. Lisdksi ohjelmistorobotiikkaa on hyddynnetty tekemalla tek-
nologian avulla kevyitd integraatioita jirjestelmien vélille. Teknologian halpuus, nopeus
ja visyméttomyys on myos aiheuttanut sen, ettd ohjelmistorobotiikan avulla on toteutettu
tehtdvid, joihin ei ole aikaisemmin ole ollut mahdollisuuksia tai resursseja.

Ohjelmistorobotiikkaa kayttoonottamalla voidaan saavuttaa monenlaisia hyotyjd. Hyo-
tyjd luodaan ohjelmistorobotiikan ominaisuuksien avulla, joita ovat: halpuus, nopeus,
tarkkuus, vasymattomyys, méérityksen helppous, sekéd skaalautuvuus. Lisdksi ohjelmis-
torobotiikkasovellukset toimivat periaatteessa kaikkien jdrjestelmien kanssa, eikd sovel-
lusteknologian kdyttoonotto vaadi muutoksia muihin tietojdrjestelmiin. Tdma tarkoittaa,
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ettd teknologian kéyttoonottokustannukset ovat alhaiset verrattuna BPM jérjestelmiin.
Némé ominaisuudet luovat monenlaisia hyotyji. Ensinnédkin ohjelmistorobotin halpuus
ihmiseen verrattuna tarkoittaa sitd, ettd prosessien kustannuksia saadaan laskettua kor-
vaamalla ihmisen tekemdid manuaalista tyotd. Tdmad myds vapauttaa henkilostod teke-
midn enemmain kognitiivista ajattelutyotd, tai mahdollistaa henkiloston irtisanomisen ja
siten kulujen vihentdmisen. Kustannusten vihenemisen lisiksi hyotyja saavutetaan pro-
sessin laadun paranemisella. Mikd mahdollistaa virheiden vihenemisen ja prosessin laa-
dun tasaisuuden. Lisdksi ohjelmistorobotiikalla voidaan parantaa datan laatua, pidentdi
legacy-jarjestelmien kayttdikad, sekd hyodyntdd ohjelmistorobottien kerdadméaa dataa ana-
lytiikassa. Prosessin automatisoimisella saavutettavat hyodyt riippuvat prosessista.

Tutkimus toteutettiin kohdeyrityksen neljdssa suomalaisessa tytdryhtiossé, sekd neljassa
koko organisaation laajuisessa tukitoiminnossa. Haastatteluihin kutsuttiin kehitysjohtajan
ja tytdryhtididen johtajien valitsemia henkil6ité, jotta saataisiin koko yrityksen kattavia
tutkimustuloksia. Haastatteluissa etsittiin prosesseja ja tehtdvid, joihin ohjelmistorobo-
tiikkaa voitaisiin hyddyntdi. Loydettyjen prosessien potentiaalisia hyotyja arvioitiin teo-
riassa luodun kriteeriston pohjalta. Haastatteluissa 16ydettiin yhteensa 84 tehtivaa tai pro-
sessia, joihin ohjelmistorobotiikkaa voitaisiin hyodyntdé. Léhes puolet 16ydetyisti koh-
teista oli ihmisten rutiinitehtévid. Seuraavaksi eniten hyodyntdmiskohteita 10ydettiin ke-
vyissd integraatioissa, joista esille nousi etenkin ulkoisiin jérjestelmiin tehtavié integraa-
tioita. Kaiken kaikkiaan kohdeyrityksestd 10ydettiin monipuolisesti erilaisia hyddynta-
miskohteita ohjelmistorobotiikalle. Huomion arvoista on se, ettd kokonaan automatisoi-
tavia liitketoimintaprosesseja ei 10ytynyt. Ulkoistettuja prosesseja loytyi vain yksi. B2B
palveluyrityksessa litkketoiminnalle potentiaalisia hyodyntdmiskohteita ohjelmistorobotii-
kalle ovat ulkoiset integraatiot, sekd muut asiakkaiden palveluprosessiin liittyvét proses-
sit. Nédiden lisdksi ithmisten rutiinitditd automatisoimalla voidaan potentiaalisesti vapaut-
taa henkilostod tekemddn enemmin luovaa kognitiivista ajattelua vaativaa tyota.

8.1 Tutkimuksen arviointi

Johtuen kohdeyrityksen organisaation laajuudesta, ei kaikkia mahdollisia hyodyntamis-
kohteita luultavasti saatu selville. Haastatteluita toteutettiin kattavasti koko organisaa-
tiossa eri tytdryhtioille ja tukitoiminnoille. Haastatteluihin kutsuttiin kattavasti henkil6ita
tytdryhtididen eri litketoiminnoista, mutta johtuen tyokiireistd, kaikki kutsutut eivét ryh-
mihaastatteluihin paikalle padsseet. Suosittelenkin kohdeyritystéd suorittamaan tytdryhti-
0O1ssd lisdtutkimusta hyddyntdmiskohteista, kunhan ohjelmistorobotiikkaa on saatu orga-
nisaatiossa laajemmin kéyttoon. Tutkimuksessa 10ydetyt hydodyntdmiskohteet antavat
kuitenkin kattavan kuvan monialaisen B2B markkinoilla toimivan yrityksen hyodynta-
miskohteista ohjelmistorobotiikalle.

Kirjallisuuskatsaukseen 16ytyi vihén tieteellistd kirjallisuutta ohjelmistorobotiikasta. Li-
séksi tieteellinen kirjallisuus, jota ohjelmistorobotiikasta 16ytyi, viittasi ristiin keskenéén.
Teoriaosuutta tukemaan haastateltiin kahta ohjelmistorobotiikkasovelluksia toimittavaa
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yritystd, jotta ohjelmistorobotiikan toiminnasta saatiin enemmén tietoa. Tamén liséksi tu-
tustuttiin kahden ohjelmistorobotiikkasovelluksen toimintaan, jotta pystyttiin testaamaan
ohjelmistorobotin toimintaa ja tekeméddn demoja.

Kaiken kaikkiaan tutkimus antaa hyvédn vastauksen siithen mihin ohjelmistorobotiikkaa
voidaan hyddyntdd prosessien automatisoimisessa. Lisdksi saatiin kattavasti selville mi-
hin ohjelmistorobotiikkaa voidaan hyddyntd4 monialaisessa palveluyrityksessa.

8.2 Ehdotukset jatkotutkimukselle

Tutkimuksessa etsittiin monialaiselle B2B markkinoilla toimivalle palveluyritykselle po-
tentiaaliset hyodyntdmiskohteet ohjelmistorobotiikalle. Tutkimuksessa keskityttiin pel-
kistddn RPA teknologiaan, joka ei sisélld koneoppimista tai tekodlyd. Ndiden teknologi-
oiden kehittyessd suosittelen, ettd niiden vaikutuksesta ohjelmistorobotiikan hyddynti-
miskohteisiin tehdddn tutkimusta.

Kohdeyritykselle suosittelen, ettd timan tutkimuksen jatkoksi tutkitaan RPA:lla kéyt-
toonotetuissa prosesseissa saatuja hyotyjd ja analytiikkamahdollisuuksia. Automatisoita-
vista prosesseista saadaan keréttyd suuri méddrd dataa robottien lokitietojen avulla, eikd
ole vield olemassa tutkimusta siitd, miten niitd tietoja voidaan hyddyntaa liiketoimin-
nassa.
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LITE A: TOIMITTAJAHAASTATTELURUNKO

Haastateltava:

Yritys:

Sovellus:

Robottien toiminta

1. Mitd rajoitteita teidén sovelluksellanne on?
2. Onko tullut vastaan joitain ohjelmia, joiden kanssa ohjelma ei toimi?
3. Miten prosessien tydjono ja aikataulutus toimivat?

4. Onko mahdollista jollain laukaisimella saada prosessi alkamaan? (esim. Viesti
sahkOpostiin, jonka robotti lukee ja aloittaa prosessin)

5. Syotteiden sydttdmisen varmistaminen?

Robottien hallinnointi

1. Miten ohjelmistorobotiikkajdrjestelmai jérjestetdin

2. Miten robotteja hallinnoidaan?

3. Skaalautuvuuden helppous?

4. Mité jos robotti kaatuu?

5. Monta ihmisti tarvitaan yrityksessé hallinnoimaan robotteja?



LIITE B: OHJELMISTOROBOTIN MAARITYS JA HALLINNOINTI

Robotille prosessin maaritys

Ohjelmistorobotteja voidaan ohjeistaa muokkaamalla yksinkertaisia loogisia lauseita, ku-
vakaappaamalla prosessi ihmisen tekeména tai vaikka muokkaamalla graafisia prosessi-
kaavioita (Asatiani & Penttinen, 2016). Ohjelmistorobotiikalla automatisoidut prosessit
ovat helposti muokattavissa, jopa prosessin kiyttdjd pystyy tekeméén sen pienelld koulu-
tuksella (Asatiani & Penttinen, 2016). Kun prosessi on kerran mallinnettu, pystytéén sii-
hen tekeméén muokkauksia. Ohjelmistorobotille prosessin mééritteleminen vaihtelee hie-
man ohjelmistosta riippuen. Ohjelmistorobotiikkasovelluksia kuitenkin yhdistdi se, ettid
prosessin maérittaminen ei vaadi koodausosaamista ja miérittdminen voidaan kouluttaa
muutamassa viikossa (Asatiani & Penttinen, 2016). Seuraavana on esimerkkind kuva-
kaappaus UiPath sovelluksella mééritetystd yksinkertaisesta prosessista.

>

Start a8 Assign

variablel = wvariablel+1

O Ak Assign

Decisicn Kausi = alku.ToString+"-"+

True

w5 Assign
@ Open browser
loppu = leppu-1

48 Assign

+.
ry1 Recording Sequence alku = alku-1

Kuvakaappaus robotin konfiguroinnista UiPath sovelluksella

Prosessi kuvataan vuokaaviolla, jonka sisille voidaan laittaa sekvenssikavioita. Esimer-
kiksi UiPath sovelluksella prosessin mallintaminen voidaan aloittaa nauhoittamalla yksi
thmiskayttdjin tekemd prosessi-instanssi, jossa ohjelmistorobotiikkasovellus tallentaa
kayttdjan toiminnan sekvenssikaavioksi. Nauhoituksen jdlkeen prosessia aletaan muokata
siten, ettd se toimii automaattisesti, sekd madritetdin tarvittavat sddnnot ja muuttujat. Pro-
sessi voidaan my0s kuvata ilman kéyttdjidn nauhoitusta, ohjelmoimalla prosessi kédsin oh-
jeiden mukaan. Vaikka prosessien mallinnusominaisuudet vaihtelevat sovellusten mu-
kaan, jokainen RPA sovellus perustuu kuitenkin sddantdpohjaiseen logiikkaan, jossa so-
velluksille tulee méérittad tarkasti toimintaperiaatteet.



Prosessia robotille mallinnettaessa RPA lukee sovelluksen kdyttoliittyméd, joko kuvan-
tunnistuksella tai kiinnittymalld sovelluksen esityskerrokseen. Esimerkiksi websivuilla
robotti lukee sivun HTML rakennetta ja tunnistaa sitd kautta tekstid ja eri kenttid. Citrixin
ja etdtyopOydén kautta, ohjelmistorobotti tunnistaa kenttid sijainnin, kuvantunnistuksen,
sekd tekstintunnistuksen avulla.

Konfiguroinnin alkuvaiheessa kannattaa seurata robotin toimintaa, jotta se toimii oikein
(Passy, 2017). Prosessin mallinnus kannattaa aloittaa perustapauksesta ja sitd mukaa, kun
poikkeustapauksia esiintyy, muokataan prosessia huomioimaan poikkeustapaus. Ohjel-
mistorobotti ei tunnista virheité, jos virherajoja ei ole niille ohjelmoitu. Robotin voi oh-
jelmoida antamaan virheisté ja poikkeuksista ilmoituksia, esimerkiksi sdhkdpostilla.

Prosessia robotille médrittdessd tulee prosessi tuntea mahdollisimman hyvin. Jokainen
sddntd ja padtos prosessissa tulee kuvata eksplisiittisesti siten, ettd tulkinnan varaa ei jaa.
Vaikka prosessin teoreettinen kulku olisi johonkin maéritelty, kannattaa silti tarkkailla,
kun ihminen tekee prosessin manuaalisesti, silld prosessissa saattaa esiintyd paatoksia,
joita ei ole dokumentoitu (Gregory & Nussbaum, 1982; Martinsuo & Blomgqvist, 2010).

Robottien hallinnointi

Robottien hallinnointi eroaa hieman sovelluskohtaisesti ja riippuu siitd onko kyseessé au-
tonomista vai avustavaa ohjelmistorobotiikkaa (Chappel, 2016). Autonomisia robotteja
hallinnoidaan esimerkiksi Blue Prism ja UiPath sovelluksilla erillisen hallintasovelluksen
avulla etéind, joilla robotteja allokoidaan, aikataulutetaan, seurataan ja analysoidaan.
Tyontekijdd avustavia robotteja hallinnoi tyontekijd, jonka tydopdydalld robotti on. Robo-
teille voidaan madrittdd prosessit keskitetysti, mutta avustaville roboteille on hankalaa
jarjestdd keskitettyd johtamista.

Hallintaohjelmaan voidaan my0s antaa eri henkil6ille erilaisia oikeuksia suorittaa ja muo-
kata prosesseja (Chappel, 2016). Tami mahdollistaa prosessien suorituksen kontrollin
pysymisen liiketoimintayksikoilld. Eri liiketoimintayksikoille voidaan antaa oikeudet
vain omiin prosesseihinsa.

Autonomisille roboteille voidaan aikatauluttaa prosesseja siten, ettd niitd suoritetaan tiet-
tyyn aikaan. Tai sitten robotin voi ohjelmoida suorittamaan prosesseja tydjonosta. Pro-
sesseille voidaan my0s antaa prioriteetteja, joilla voidaan varmistaa kiireellisten proses-
sien nopeampi suorittaminen. Autonomisille roboteille voidaan maérittdd myos erilaisia
laukaisimia, joilla voidaan prosessi kdynnistdd. Esimerkiksi robotti voi lukea sdhkdpostia
ja kdynnistdd prosessin jonkun méadrdmuotoisen sihkopostin perusteella. (Haastattelul)

Roboteille annetaan omat kéyttdjatunnukset (Willcocks, et al., 2015b). Niille ei kuiten-
kaan kannata antaa padkéyttdjatunnuksia. Vaan prosessikohtaisesti madrittdd robotille tar-
vittavat kédyttooikeudet. Yleisesti ottaen ohjelmistorobotit tarvitsevat samanlaiset oikeu-
det kuin jirjestelmaa kayttivilla tyontekijoilla on.



Mitd enemmin robotteja on, sitd haastavampaa niiden hallinnoiminen ja aikatauluttami-
nen tehokkaasti ovat. Ohjelmistorobotiikkaa hankkiessaan yrityksen kannattaa maarittaa
ohjelmistorobotiikkaan keskittynyt tiimi (engl.Center of Excellence, CoE), joka vastaa
ohjelmistorobotiikan toiminnasta organisaatiotasolla (Willcocks, et al., 2015b). Téssi oh-
jelmistorobotiikka tiimissa tulisi olla, niin prosessiosaajia liiketoiminnasta jotka ymmar-
tavét litketoiminnallisen puolen, kuin IT osaajia jotka ymmartivit teknologisen puolen
RPA toteutuksesta (Willcocks, et al., 2015b). Tiimiin tulisi kuulua ainakin: Head of RPA,
joka vastaa ohjelmistorobotiikasta. Liséksi kannattaa médrittdd RPA Analyst, joka mai-
rittelee automatisoivat prosessit, RPA Developer, joka ohjelmoi prosessit roboteille, sekd
RPA Controller, joka hallinnoi robottien suoritusta. (Annala, 2017) Hallinnoivien ihmis-
ten maara riippuu robottien madrésti. Jos robotteja on vdhin, voi yhdenkin ihmisen pa-
nostus riittdd. Laajalla skaalalla ohjelmistorobotteja kannattaa suunnitella ja toteuttaa suo-
raan liiketoiminnoissa. Silloin CoE toimii tukevana toimintona, joka vastaa ohjelmisto-
robotiikasta yleisesti, mutta litketoiminnot pystyvit itse hyodyntdmain robotteja.



