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Pysydkseen kilpailukykyisend, yritysten on jatkuvasti etsittava tapoja kehittaa liikketoimintapro-
sessejaan. Ohjelmistorobotiikka on saanut osakseen suurta kiinnostusta viime vuosina yritysten
etsiessa keinoja toimintansa tehostamiseen, sen avulla voidaan automatisoida manuaalisia, ai-
kaa vievia ja useiden eri jarjestelmien tai sovellusten valilla tapahtuvia prosesseja. Ohjelmisto-
robotiikka soveltuu hyvin saannénmukaisten, yksinkertaisten ja toistuvia liiketoimintaprossien
automatisointiin. Ohjelmistorobotiikalla voidaan automatisoida yksinkertaisia prosesseja sa-
malla vahentden kustannuksia, virheita ja vapauttaen tyontekijoiden aikaa vaativampiin tehta-
viin. Ohjelmistorobotiikan hyotyja on helppo listata, mutta sen kayttoon ja kayttéonottoon liit-
tyy kuitenkin haasteita. Tutkimuksen tavoite on yhdistda olemassa oleva kirjallisuus, kohdeyri-
tyksen tyontekijoiden ja ohjelmistorobotiikan ammattilaisten tiedot ja tutkia kohdeyrityksen val-
miutta teknologian kdyttéonottoon, sen prosessien soveltuvuutta seka selvittdaa miten teknolo-
gian kayttoonotto saadaan onnistumaan kohdeyrityksessa.

Tutkimuksen koostuu kirjallisuuskatsauksesta, jossa keskityttiin ohjelmistorobotiikan hyoétyihin,
haasteisiin ja sen kdyttéonottoon. Kirjallisuuskatsauksesta saatujen tietojen pohjalta haastatel-
tiin kohdeyrityksen IT-osaajia, johtajia ja liiketoimintaprosessien asiantuntijoita, joiden avulla
pyrittiin luomaan ymmarrys toimintaymparistosta, jossa ohjelmistorobotiikan kayttéonotto ta-
pahtuu. Haastatteluiden avulla pyrittiin ymmartamaan kohdeyrityksen taustaa IT-hankkeissa
sekd mita vaiheita onnistuneeseen kayttéonottoon liittyy.

Tutkimus osoitti, ettd vaikka ohjelmistorobotiikka herattaa kiinnostusta johtajien keskuudessa
liilketoiminnan tehostamisen mahdollisuutena, sen kayttodnotto vaatii koko organisaation sitou-
tumista, motivaatiota ja riittavia resursseja. Vaikka ohjelmistorobotiikka markkinoidaan helppo-
kayttoisena teknologiana, joka ei edellyta kayttdjilta erikoistaitoja, sen kayttdoonotto vaatii kui-
tenkin huolellista suunnittelua ja koulutusta. IT-ammattilaisten ja liiketoimintaprosessien asian-
tuntijoiden keskuudessa ohjelmistorobotiikka ei koettu erityisen mielekkdana, sen tuoman tyo-
maaran ja tietoturvahaasteiden takia. Teknologian suurimpina haasteina pidetdan sen sopeutu-
mattomuutta muutoksiin ja kayttdjien vastustusta; pienetkin muutokset prosessissa tai ohjel-
mistossa vaativat robotin uudelleenohjelmointia. Onnistunut kayttéonotto edellyttaa siis koko
organisaation valmiutta sitoutua muutokseen ja kouluttautua teknologian kayttoon.

AVAINSANAT: Ohjelmistorobotiikka, Automaatio
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1 Johdanto

Jatkuvasti kehittyvassa liiketoimintaymparistossa, jota leimaa nopea teknologinen kehi-
tys, yritykset pyrkivat vahvistamaan kilpailuetuaan, sopeutumaan markkinoiden muu-
toksiin ja vastaamaan asiakkaiden muuttuviin tarpeisiin. Kilpailluilla markkinoilla liiketoi-
mintaprosessien tehostaminen ja kustannusten alentaminen on merkittavassa asemassa.
Yritysten pyrkiessa tehokkuuteen yksi mahdollisista ratkaisuista on prosessiautomaatio.
Prosessiautomaatioratkaisujen joukossa ohjelmistorobotiikka (eng. Robotic Process Au-
tomation (RPA) on viime vuosina saanut merkittavaa huomiota niin tutkijoiden kuin yri-

tystenkin keskuudessa (Farinha ja muut, 2023, s.1; Wewerka & reichert, 2021, s.1).

Automatisoimalla rutiinitehtavat ja yksinkertaistamalla monimutkaisia prosesseja yrityk-
set pyrkivat saamaan lukemattomia etuja. Ensisijainen automaation ajuri on yritysten
pyrkimys parantaa toimintansa tehokkuutta. Perinteiset manuaaliset prosessit ovat valt-
tamattdmia, ne voivat usein olla aikaa vievia ja alttiita inhimillisille virheille. Automati-
soimalla nditd prosesseja yritykset pystyvat vapauttamaan tyontekijoiden aikaa haasta-
vampiin ja kognitiivisia taitoja vaativiin tehtaviin (Plattfaut & Borghoff, 2022; Farinha ja
muut, 2023). Pelkdn tehokkuuden lisdaksi automaatio vahentda virheita, ohjelmistorobo-
tiikka suorittaa sille maaritetyt prosessit tarkasti ennalta maariteltyjen ohjeiden mukai-
sesti tehden prosesseista lapindkyvia. Automatisoidut prosessit minimoivat inhimilliset
virheet ja tarjoavat johdonmubkaisen ja luotettavan lopputuloksen joka kerta (Plattfaut &

Borghoff, 2022).

Saadakseen kaiken hyddyn automaatiosta, yrityksen on tiedettdava mitka prosessit sovel-
tuvat parhaiten ohjelmistorobotiikan suoritettavaksi. Automatisoitavaksi valitaan
yleensa prosessit, jotka suoritetaan toistuvasti ja vaativat paljon tyontekijan aikaa. Myds
prosessit, jotka ovat alttiita inhimillisille virheille ja eivat vaadi kognitiivisia taitoja ovat
hyvia ehdokkaita automatisoitavaksi. Prosessien tulee kuitenkin olla standardoituja ja
saannonmukaisia, ohjelmistorobotiikka ei kykene paatdksentekoon tai reagoimaan pro-

sessin muutoksiin (Santos ja muut, 2020; Farinha ja muut, 2023).



Yritykset nakevat ohjelmistorobotiikan houkuttelevana vaihtoehtona verrattuna perin-
teisiin automaatioratkaisuihin, sen kayttéonoton kerrotaan vaativan huomattavasti va-
hemman aikaa ja resursseja. Ohjelmistorobotiikka kayttda ohjelmistojen olemassa ole-
vaa kayttoliittymaa, joten se ei vaadi muutoksia olemassa oleviin jarjestelmiin tehden
sen kayttéonotosta kustannustehokasta (Hoffman ja muut, 2020). Kuten mihin tahansa
uuden teknologian kayttoonottoon, myos ohjelmistorobotiikkaan liittyy haasteita. Tun-
nistettu ongelma on yleinen lapindkyvyyden puute ohjelmistorobotiikan potentiaalin
ymmartamisessa, mika johtaa vaarinkasityksiin ja ndin ollen epdonnistuneisiin kayttoon-
ottoihin. Ongelma yhdistettyna yleisen ldhestymistavan puuttumiseen ohjelmistorobo-
tiilkkaprojekteihin on johtanut siihen, ettd jopa 50% ohjelmistorobotiikan kayttoon-

otoista epaonnistuu. (Herm ja muut, 2023).

Herm ja muut (2023) ovat havainneet myos, ettd akateemisen teorian ja kdaytannon so-
veltamisen valilla on havaittavissa kuilu. Onnistumisen varmistamiseksi on ymmarrettava,
ettd jokaisella yrityksella on oma strategiansa ja tavoitteensa, jota automaatioratkaisu-
jen on tuettava. Osaaminen yritysten IT-jarjestelmista ja prosesseista ei riitd takaamaan
onnistunutta kayttoonottoa. Jokainen yritys toimii myo6s yksilollisessa ymparistossa ja
sillda on oma kulttuurinsa. Uuden teknologian kayttéonotto vaatii sidosryhmilta sitoutu-
mista ja hyvdksyntad. Ymmarrys sidosryhmien taustoista, IT-osaamisesta ja tavasta rea-
goida uuteen teknologiaan on edellytys onnistuneelle teknologian kayttéonotolle (Pep-

pard & Ward, 2004).

Vaikka ohjelmistorobotiikan mahdolliset hyddyt tunnustetaan laajasti, sen kdytt6dnoton
onnistuminen riippuu ymmarryksesta seka olemassa olevasta kirjallisuudesta etta yrityk-
sen toimintaymparistosta. Taman tutkielman tavoitteena on luoda viitekehys, jonka
avulla yritys onnistuu ohjelmistorobotiikan kayttéonotossa yhdistden teoreettisen tie-
don ja ymmarryksen yrityksen toimintaympariston asettamista vaatimuksista. Tutkimuk-
sen aineisto kerdtdadn olemassa olevasta kirjallisuudesta ja teemahaastatteluista. Tassa
tutkimuksessa haastateltiin kolmea henkil6a, yksi heista tyoskenteli kohdeyrityksessa ja

hanelld on kokemusta monista IT-hankkeista. Toinen haastateltava oli konsernin toisen



yksikon IT-tyontekija, joka oli mukana heiddn ohjelmistorobotiikka kdyttéonotossaan. Li-
saksi haastateltiin henkiloa ohjelmistorobotiikka palveluja tuottavasta yrityksestd, jolla
oli kokemusta useista kayttoonottoprojekteista. Tutkimuksen tavoite on vastata seuraa-
viin tutkimuskysymyksiin: Miten ohjelmistorobotiikka otetaan kayttéon onnistuneesti
kohdeyrityksessa? ja mita edellytyksia yrityksen toimintaymparisto aiheuttaa ja miten se

tulee huomioida ohjelmistorobotiikan kayttéonoton onnistumisen varmistamiseksi?

Tutkimusmenetelmana toimii suunnittelutiede. Tutkimuksessa hyddynnetaan Peffersin
ja muiden (2007) kehittamaa DSRM-mallia (Design Science Research Methodology).
DSRM-malliin kuuluu kuusi vaihetta, joista tassa tutkimuksessa suoritetaan vaiheet 1-4.
Tutkimus koostuu kuudesta kappaleesta, joissa syvennytaan ohjelmistorobotiikan kayt-
toonoton onnistumiseen vaikuttaviin tekijoihin. Ensimmainen kappale toimii johdantona,
jossa esitellaan tutkimuksen tausta, tavoitteet ja keskeiset tutkimuskysymykset. Joh-
danto luo perustan tutkimuksen lahtokohdille ja sen merkitykselle. Toinen kappale kes-
kittyy ohjelmistorobotiikkaan, sisaltden katsauksen sen hyo6tyihin, haasteisiin ja heik-
kouksiin seka esittelee prosesseja, joihin ohjelmistorobotiikka soveltuu parhaiten. Tassa
luvussa kasitellaan, miten ohjelmistorobotiikka voi tehostaa prosesseja, parantaa tark-
kuutta ja vahentda virheita. Lisaksi kdaydaan lapi mahdollisia toteutuksen esteitd, kuten
teknologian rajoitteita ja organisaation vastarintaa, seka analysoidaan, millaiset proses-

sit ovat ihanteellisia ohjelmistorobotiikan kayttédnotolle.

Kolmannessa luvussa keskitytddan ohjelmistorobotiikan kayttéonottoon, joka on tutkiel-
man keskidssd. Tassa osassa kasitellddn projektin rakennetta, rakenteen kuvaus sisaltaa
vaiheet projektin suunnittelusta toteutukseen, mukaan lukien vaatimusten maarittelyn,
ratkaisun valinnan, testauksen ja kayttéonoton. Lisdksi luvussa pohditaan kriittisia me-
nestystekijoita, kuten selkeat tavoitteet, sidosryhmien sitoutuminen, muutosjohtaminen
ja kayttajakoulutus, jotka vaikuttavat ohjelmistorobotiikan kdyttdonoton onnistumiseen.
Kayttoonoton haasteita kasitelldadn myos yksityiskohtaisesti, mukaan lukien organisaa-
tiokulttuurin esteet, tekniset rajoitukset ja ylldpidon haasteet. Tutkimusmenetelmasta

kertova neljas luku, artefaktin kehittdmisen esitteleva viides luku, ja diskussio viimeisena



lukuna taydentavat tutkielmaa tarjoamalla viitekehyksen ohjelmistorobotiikan kaytt66n-
ottoon, seka tutkimuksen tulosten analyysin ja pohdinnan. Tutkielma ei ainoastaan ka-
sittele ohjelmistorobotiikan kdayttéonoton onnistumiseen vaikuttavia tekijoitd, vaan tar-
joaa konkreettisen viitekehyksen, joka voi auttaa my6s muita organisaatioita ohjelmisto-

robotiikan kayttdonotossa.



2 Ohjelmistorobotiikka

Ohjelmistorobotiikka (Robotic process automation, RPA) on teknologia, jossa ohjelmis-
torobotti suorittaa maaritellyn yhdistelman prosesseja, tapahtumia tai tehtavia yhdessa
tai useammassa toisiinsa liittdmattémassa ohjelmistossa palauttaakseen halutun tulok-
sen tai palvelun. Ohjelmistorobotti on teknologinen imitaatio ihmisen tekemasta tyosta,
tavoitteenaan suorittaa jasenneltyja tehtavia nopeasti ja kustannustehokkaasti. (Asatiani
& Penttinen, 2016; IEEE standards association, 2017). Ohjelmistorobotiikka ansaitsee
termin robotti ainoastaan sen toimintaperiaatteen takia, sei ei ole fyysinen robotti, vaan
olemassa ainoastaan tietokoneeseen asennettuina ohjelmistoina. Ohjelmistorobotiikkaa
voidaan hyodyntaa parhaiten prosesseissa, joita toteutetaan usein tai suuria maaria.
Prosessien tulee olla sadanndénmukaisia, yksinkertaisia, ja standardoituja (Lacity & Will-

cocks, 2016a).

Lacityn ja Willcocksin (2016a) mukaan ohjelmistorobotiikan erottaa perinteisesta auto-
maatiosta sen tapa integroitua olemassa oleviin jarjestelmiin. Sen sijaan, etta se sekaan-
tuisi olemassa olevien jarjestelmien arkkitehtuuriin, ohjelmistorobotti on ensisijaisesti
vuorovaikutuksessa kayttoliittyman ruutujen ja kenttien kanssa, joita ihmiskayttdja na-
kee ja kayttaa. Tama mahdollistaa sen, ettd ohjelmistorobotiikka voidaan integroida usei-

siin erilaisiin jarjestelmiin ilman laajoja muutoksia ohjelmistoihin.

Ohjelmistorobotiikkatyokalujen suunnittelu on kayttajalahtoista. Niissa on usein intuitii-
viset kayttoliittymat, jotka muistuttavat vuokaavio ohjelmistoa, jossa kayttdjat voivat
suunnitella automaation visuaalisesti. Kun kadyttajat suunnittelevat prosessia, ohjelmisto
huolehtii taustalla olevan koodin luomisesta. Tama ldhestymistapa tekee automaation
kayttodnotosta yksinkertaisempaa, jolloin liiketoimintaprosessiin perehtyneet ihmiset
voivat luoda ja ottaa kayttoon robotteja vahdisen koulutuksen jalkeen, vaikka heilla ei

olisi koodaustaitoja (Hofmann ja muut, 2018; Lacity & Willcocks, 2016a).

Ohjelmistorobotiikan potentiaalin voi ymmartda van der Aalstin ja muiden (2018, s.270)

julkaisemasta kuviosta, jossa y-akselilla on prosessin yleisyys ja x-akselilla prosessin
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tyyppi. Perinteiselld automaatiolla ratkaistaan usein vain yleisimmat ja useimmin toistu-
vat prosessit, silla automaatioratkaisujen toteuttaminen on kallista. Suurin osa monimut-
kaisemmista prosesseista, jotka tapahtuvat usein eri jarjestelmien valilla jadvat automa-
tisoimatta, vaikka niihin kuluu enemman aikaa kuin yleisimpiin prosesseihin. Naiden pro-

sessien automatisoinnissa ohjelmistorobotiikalla on suuri potentiaali.

Perinteinen Ehdokkaat Tybt, jotka
prosessi- ohjelmistorobotiikan voi tehda
automaatio automatisoitavaksi vain ihminen
e > | 44—
| |

Maonet tapaukset
noudattavat samaa
Ta pa uksen Jasenneltyl prosessia
P tehden automaatiosta
esiintyvyys / taloudellisesti
kannattavaa
Toistuvaa ty6td, mutta
el tarpeeksi toistuvaa
autematisoitavaksi
perinteiselld
automaatiolla

Harvoin esiintyvat
tapaukset, jotka
on kisiteltdva
tapauskohtaisesti

Erilaiset

tapaukset >

Kuva 1. Ohjelmistorobotiikan hyédyntamisalue (mukaillen van der Aalst ja muut, 2018).

Ohjelmistorobotteja on kahdenlaisia, osallistavia ja itsenaisid. Osallistavat robotit vaati-
vat ihmisen aloittamaan prosessin ja saattavat vaatia ihmisen syotetta jossain prosessin
vaiheessa. Yleensa osallistavan robotin ollessa kdynnissa kayttajan tietokone ei ole kdy-
tettdvissa ja se vapautuu vasta kun prosessi on suoritettu loppuun. Osallistavat robotit
ovat vuorovaikutuksessa kayttdjan kanssa ja soveltuvat tehtaviin, joissa tarvitaan syot-
teitd, ihmisen arviointia tai tehtavia, joissa voi ilmeta poikkeuksia. Esimerkiksi laskujen
tietojen syottdminen taulukkomuotoon rahoitusjarjestelmadn on tyypillinen esimerkki
osallistavan robotin kayttotilanteesta (Ghouse & Csanad, 2022, s. 32; Leno ja muut, 2021,

s. 303).



11

itsendiset robotit suorittavat tehtdavansa taysin automaattisesti ilman ihmisen valiintuloa.
Niiden ajo voidaan ajastaa haluttuun aikaan ja ne toimivat taustalla, mahdollistaen kayt-
tdjan suorittaa muita tehtdvid samanaikaisesti. Itsendiset robotit soveltuvat rutiinin-
omaisiin, deterministisiin tehtaviin, joissa kaikki suorituspolut ovat ennalta tiedossa ja
koodattavissa. Tallainen esimerkki on tietueiden kopioiminen yhdesta jarjestelmasta toi-
seen kayttoliittymien kautta. Tamantyyppiset robotit ovat erityisen hyodyllisia tehtavissa,
joissa ihmisen osallistuminen ei tuo lisdarvoa ja joiden suorittaminen manuaalisesti olisi

aikaa vievaa tai virhealtista (Ghouse & Csanad, 2022, s. 32; Leno ja muut, 2021, s. 303).

2.1 Ohjelmistorobotiikan hyédyt

Ohjelmistorobotiikka avulla voidaan parantaa operatiivisen toiminnan tehokkuutta mo-
nilla toimialoilla. Toistuvien ja aikaa vievien tehtavien automatisoinnin myota ohjelmis-
torobotiikka ei ainoastaan tehosta prosesseja vaan vahentaa myos virheiden maara,
mika johtaa prosessien tarkkuuden ja luotettavuuden paranemiseen. Ohjelmistorobotii-
kalla voidaan saavuttaa huomattavia ajan ja kustannusten sdastoja, vapauttaen resurs-
seja keskittymaan strategisempiin ja ihmisen kognitiivisia taitoja vaativiin tehtaviin. Oh-
jelmistorobotiikan kaytto ei rajoitu vain tiettyihin jarjestelmiin, mika tekee siitd moni-
puolisen tyokalun yrityksille, jotka pyrkivat toimintansa tehostamiseen yha digitalisoitu-
vassa maailmassa (Lacity & Willcocks, 2016b; Kedziora & Penttinen, 2021; Cooper ja
muut, 2019).

Ohjelmistorobotiikan keskeisin hyoty on toiminnan tehostaminen. Asatianin ja Penttisen
(2016, s.6) tapaustutkimuksessa ohjelmistorobotiikan kdayttéonotto rutiininomaisissa, ai-
kaa vievissa, tehtavissa johti huomattavaan tuottavuuden kasvuun. Automaatio mahdol-
listi tehtdvien suorittamisen huomattavasti lyhyemmassa ajassa, samalla vapauttaen ih-
misten aikaa vaativampiin tehtaviin. Myds Lacityn ja Willcocksin (2016) havainnot osoit-
tavat, ettd yritykset voivat saavuttavaa merkittdvaa tuottavuuden kasvua ja kustannus-
saastodja ohjelmistorobottien avulla. Heidan tutkimuksessaan yritykset raportoivat 30 %

kustannussdastdja  automatisoitua prosessia kohden. Verrattuna perinteisiin
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automaatioratkaisuihin ohjelmistorobotiikka tarjoaa huomattavasti joustavamman rat-
kaisun, sen avulla prosessien automatisointi on helppoa ja skaalautuvuus mahdollistaa

reagoinnin muuttuviin tydmaariin ilman lisaresursseja. (Lacity & Willcocks, 2016, s. 42).

Ohjelmistorobotiikka on merkittavasti parantanut tarkkuutta ja laatua liiketoimintapro-
sesseissa eri toimialoilla. Lacityn ja Willcocksin (2016) mukaan ohjelmistorobotiikkarat-
kaisut ovat parantaneet palvelun nopeutta, laatua ja prosessien johdonmukaisuutta. Oh-
jelmistorobotti suorittaa rakenteellisia tehtavia tarkasti ja nopeasti, varmistaen johdon-
mukaisen suorituskyvyn ilman ihmisen tekemia inhimillisia virheita. Ohjelmistorobotii-
kan tehtavat ovat luonteeltaan rakenteellista ja sdantoihin perustuvaa, mika johtaa tois-
tuviin ja virheettomiin tuloksiin (Lacity & Willcocks, 2016, s. 42—-43). Ohjelmistorobotit
voivat olla vuorovaikutuksessa erilaisten poyta- tai palvelinohjelmistojen kanssa, suorit-
taen tehtavia, kuten datan sy6tt6a, sahkopostin kasittelya ja raporttien luontia. Sen kyky
matkia ihmisen toimintoja ohjelmistorajapinnoissa mahdollistaa prosessien yksinkertai-
sen automatisoinnin toimialasta riippumatta (Moffitt ja muut, 2018, s. 37; Cooper ja

muut, 2019).

Hofmann ja muut (2020) korostavat myos ohjelmistorobottien jaljitettdvyyden tarkeytta.
Jaljitettavyys mahdollistaa automaattisten prosessien jokaisen vaiheen yksityiskohtaisen
ymmartamisen, lisaa lapinakyvyytta ja tarjoaa selkedn tyokulun. Tama on erityisen tar-
keda ymparistoissa, joissa maaraysten ja standardien noudattaminen on kriittista. Ohjel-
mistorobotiikan kyky suorittaa tehtavia itsenaisesti jaljitettavalla tavalla varmistaa, etta
organisaatiot voivat luotettavasti seurata ja analysoida tyonkulkuja, mikad parantaa toi-

minnan suorituskykya ja vaatimusten noudattamista. (Lacity ja muut, 2016, s.30).

2.2 Ohjelmistorobotiikan haasteet ja heikkoudet

Ohjelmistorobotiikan kayttéonotto sisaltdd myos haasteita ja heikkouksia, jotka organi-
saatioiden on tarkeda ottaa huomioon. Ohjelmistorobotiikkaa kdytetdan usein nopeana

ratkaisuna, joka kasittelee vain ilmeisia tehottomuuksia jattden syvemmat
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jarjestelmalliset ongelmat huomiotta. Tama ldhestymistapa siirtdd huomion pois ole-
massa olevia jarjestelmien puutteista ja ohittaa mahdollisuuden syvallisempiin ja kesta-
vampiin prosessiparannuksiin (Eulerich ja muut, 2023, s. 2). Lisdksi ohjelmistorobotiikan
hyodyllisyys on merkittavasti rajoittunut vain saantopohjaisiin tehtaviin, jotka ovat sel-
kedsti maariteltyja eivatka vaadi inhimillista harkintaa. Ohjelmistorobotti ei kykene sel-
viytymaan edes pienista muutoksista prosessissa, muutosten tapahtuessa, se on opetet-
tava aina uudelleen. Tama rajoitus usein asettaa ohjelmistorobotiikan vain valiaikaiseksi
ratkaisuksi, erityisesti manuaalisille prosesseille, jotka perustuvat vanhentuneisiin IT-jar-
jestelmiin, johtaen prosessien monimutkaistumiseen. (Santos ja muut, 2019, s.412;

Asatiani & Penttinen, 2016, s. 68).

Merkittava huolenaihe ohjelmistorobotiikassa on sen koettu uhka tyépaikkojen turvalli-
suudelle. Vaikka ohjelmistorobotiikka ei ole johtanut merkittaviin tydpaikkojen menetyk-
siin, pelko robottien korvaavan ihmisty6ta voi luoda jannitteitd tyopaikalla ja vaikuttaa
kielteisesti tyontekijéiden moraaliin. Tama kasitys korostaa tehokkaan muutosjohtami-
sen ja viestinnan tarvetta pelkojen lieventamiseksi ja yhteistyokulttuurin edistamiseksi

tyontekijoiden ja automaation valilla. (Asatiani & Penttinen, 2016, s. 17).

Ohjelmistorobotiikka tuo mukanaan myos turvallisuusriskeja, joihin organisaatioiden tu-
lee kiinnittaa huomiota. Yksi keskeinen huolenaihe on hallitsematon ohjelmistorobottien
luonti ja tuntemattomien robottien aiheuttama riski. Tyontekijat voivat helposti ottaa
kayttoon ohjelmistorobotteja ymmartamatta tai noudattamatta tarvittavia turvallisuus-
toimenpiteita. Tama puute voi olla erityisen ongelmallista herkilla alueilla, kuten talous-
raportoinnissa, missa robottien virheellinen toiminta ja datankasittely voi aiheuttaa va-
kavia seurauksia (Eulerich ja muut, 2023, s. 4). Ohjelmistorobotiikan toimintaperiaate,
joka jaljittelee ihmisen toimintaa jarjestelmissa, tuo myods mukanaan turvallisuushaas-
teita. Ohjelmistorobotilla on oltava paasy salasanoihin ja kdyttdoikeuksiin toimiakseen,
ja sille on annettava paasy yrityksen kriittisiin jarjestelmiin, mika tekee niistd houkutte-
levia kohteita hakkeroinnille (Eulerich ja muut, 2023, s. 4). Lisdksi, toisin kuin ihmiset,

ohjelmistorobotit eivdt pysty tunnistamaan prosessien muutoksia. Ne voivat jatkaa
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toimintaansa vanhentuneiden parametrien perusteella, mika voi johtaa virheellisen tie-
don tuottamiseen. Tama voi olla erityisen ongelmallista, silla loppukayttdjat saattavat
tietdmattaan luottaa tahan virheelliseen tietoon tarkeissa liiketoimintapaatoksissa (van

der Aalst ja muut, 2018, s.271 & Eulerich, 2023, s.4).

2.3 Ohjelmistorobotiikalle soveltuvat prosessit

Ohjelmistorobotiikan nakékulmasta tietyt ominaisuudet prosesseissa tekevat niista eri-
tyisen soveltuvan automatisointiin. Yksinkertaiset, usein toistuvat tehtavat ovat ihanteel-
lisia automatisoitavaksi, silla niiden kautta voidaan merkittavasti parantaa prosessien no-
peutta ja tarkkuutta (Asatiani & Penttinen, 2016, s. 68; Wellman ja muut, 2020, s. 3).
Taman lisaksi prosessit, jotka edellyttavat vuorovaikutusta useiden jarjestelmien valilla,
kuten tiedonsiirtoa eri alustoilla, hyotyvat ohjelmistorobotiikan kyvysta virtaviivaistaa
prosesseja ja vahentda manuaalista tyota (Fung ja muut 2017, s. 9; Asatiani & Penttinen,
2016, s. 68). Esimerkiksi Telefonica O2 otti ohjelmistorobotiikan kayttéon kahdessa yk-
sinkertaisessa, mutta suuren volyymin prosessissa. Toinen prosessi oli SIM-kortin vaihdot,
jossa asiakkaan nykyinen SIM-kortti korvattiin uudella kortilla, mutta hanen olemassa
olevan numeronsa sdilytettiin. Toinen prosessi oli ennakkoon laskettujen hyvitysten
siirto asiakkaan tilille. Naita prosesseja suorittivat tavallisesti ihmiset kayttdaen useita tie-
tojarjestelmia. Telefonica O2:lla ohjelmistorobotiikka koki vastustusta ja he halusivat ver-
rata ohjelmistorobotiikkaratkaisua perinteiseen prosessiautomaatioon. Prosessien auto-
matisointi onnistui molemmilla lahes samassa ajassa, mutta taloudellisesta nakokul-
masta ohjelmistorobotiikka oli selvasti kannattavampaa, perinteisen prosessiautomaa-
tion takaisinmaksuaika olisi kolme kertaa pidempi kuin ohjelmistorobotiikan (Lacity ja

muut, 2016, s. 6-7).

Prosessien vakaus ja ymmarrettavyys ovat keskeisia ohjelmistorobotiikan kannalta. Hy-
vin tunnetut, pitkdan suoritetut prosessit, joissa tapahtuu vahan poikkeuksia, ovat auto-
matisoinnille otollisia. Jarjestelmien vakaus varmistaa prosessien johdonmukaisuuden,

silla ohjelmistorobotit eivat kykene reagoimaan jarjestelmissd tai prosesseissa
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tapahtuviin muutoksiin. Tassa kontekstissa datan laatu on myos ratkaiseva; tiedon tulee
olla oikein ja saatavilla, jotta robotit voivat tehokkaasti suorittaa tehtavansa (Suyed ja
muut, 2020, s. 5; Santos ja muut, 2019, s. 413; Wellman ja muut, 2020, s. 8). Zhang ja
muut (2022) kehittivat tutkimuksessaan viitekehyksen, jonka avulla ohjelmistorobotiikka
voidaan ottaa kdyttoon tilintarkastuksessa. Heiddn seitseman vaiheinen viitekehyksensa
sisaltaa prosessin analysointi ja uudelleensuunnittelu vaiheet. Demonstroidessaan viite-
kehysta yhdysvaltalaisen tilintarkastusyhtion prosessissa he huomasivat, ettd vaikka ti-
lintarkastuksen tyékulut perustuvat standardoituun malliin, eri tilintarkastajat lahestyi-
vat niita eri tavoin. Vaikka prosessi oli manuaalinen, aikaa vieva ja herkka virheille se ei
sellaisenaan soveltunut automatisointiin vaan vaati prosessin uudelleensuunnittelua

(Zhang ja muut, 2022, s. 105-109).

Toisaalta prosessit, jotka eivat vaadi ihmisen harkintaa, soveltuvat my6s hyvin ohjelmis-
torobotiikalle. Tallaiset tehtdvat ovat tyypillisesti sdantoihin perustuvia ja toistuvia, jol-
loin ne ovat ihanteellisia virheiden minimoimiseksi ja tehokkuuden lisaamiseksi. Erityi-
sesti suurten datamaarien kasittelyssa robotit voivat toimia huomattavasti nopeammin
ja tarkemmin kuin ihmiset (Asatiani & Penttinen, 2016, s. 69). Aquirre ja Rodriguez (2017)
tekivat tapaustutkimuksen, jossa osa maksukuitin luomisprosessista automatisoitiin oh-
jelmistorobotiikan avulla. Ohjelmistorobotti haki tietoja jarjestelmasta, loi ja lahetti kui-
tin asiakkaalle seka lisasi tiedot tietojarjestelmaan. Verrattaessa ryhmaan, joka suoritti
prosessin perinteisesti, ryhma, joka hyddynsi ohjelmistorobotiikkaa, pystyi kasittele-

maan 21 % enemman tapauksia (Aquirre & Rodriguez, 2017, s. 4-5).

Lopuksi prosessit, jotka ovat alttiita virheille tai vaativat toistuvaa manuaalista uudel-
leentyoskentelya, ovat myoOs sopivia ohjelmistorobotiikan parannettaviksi. Koska ohjel-
mistorobotiikka voi merkittdavasti vahentaa virheiden mahdollisuutta, se parantaa koko
prosessin suorituskykya. Tehtadvat, jotka eivat edellyta luovuutta, subjektiivista arviointia
tai monimutkaista tulkintaa, ovat hyvia tille teknologialle, silld ne ovat selkeitd ja saan-
toihin perustuvia (Santos ja muut, 2019, s. 413; Cooper ja muut, 2019 s. 33). Villar ja

Khan (2021) esittelivat tutkimuksessaan merkittavimpia hyotyja ohjelmistorobotiikka ja
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tekodly sovelluksien kaytosta pankkitoiminnassa. Sen kayttoonotolla voi merkittavasti
vahentaa virheita ja tehostaa prosesseja, esimerkiksi raporttien generoinnissa tyokalut
voivat automaattisesti kerata tietoa ja tuottaa sdaanndllisia raportteja, vahentden virhei-
den mahdollisuutta ja saastden aikaa. Lisdksi tilin avaamis- ja sulkemisprosesseissa oh-
jelmistorobotiikka nopeuttaa prosessia ja vahentaa virheitd. Automaation avulla monet
rutiininomaiset ja virhealttiit prosessit voidaan suorittaa tarkemmin ja tehokkaammin,
mikd parantaa palvelun laatua ja asiakastyytyvaisyytta sekd vahentaa inhimillisen vir-
heen mahdollisuutta. Lisaksi automaatio mahdollistaa resurssien paremman kohdenta-
misen ja prosessien nopeutumisen, mika on erityisen tarkeda nopeatempoisessa ja vir-

heherkassa pankkitoiminnassa (Vilar & Khan, 2021).

Ihanteelliset prosessit ohjelmistorobotiikalle ovat niitd, joilla on korkeat transaktiovolyy-
mit, tapahtuvat vuorovaikutukset useiden jarjestelmien kanssa, vakaat ymparistét, mini-
maalinen tarve ihmisen valiintulolle, rajoitetut poikkeukset, alttius inhimillisille virheille
ja tehtdvat, jotka kayttavat rakenteellista, digitaalista dataa. Nama ominaisuudet sopivat
hyvin ohjelmistorobotiikan vahvuuksiin kasitella laajamittaisia, rakenteellisia ja saantoi-
hin perustuvia tehtadvia tehokkaasti ja luotettavasti, merkittavasti parantaen operatiivista
tehokkuutta. Alla olevassa taulukossa on esitetty Wellmannin ja muiden (2020) koos-
tama taulukko prosessien soveltuvuuden arviointiin, kriteerit on jaettu viiteen nakoékul-

maan, joista prosessia voi arvioida.

Taulukko 1. Prosessin arviointikriteerit (mukaillen Wellmann ja muut, 2020).

Nakokulma | Kriteerit Arviointi esimerkki

Standardointi Eri toimintojen maara

Toiminnan  suorituspolun  muunnelmien

maara

Kypsyys Poikkeamistapausten maara ajan myota

Poikkeamistapausten suhde ajan myota

Tehtava




Determinismi
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Manuaalisten vuorovaikutusten maara

Manuaalisen vuorovaikutuksen ratkaisuaika

Vikaantumisaste

Onnistumattomien lopetusten maara

Manuaalisten vuorovaikutusten maara

Uudelleenkdynnistyslenkkien maara

Taajuus Suoritusten maara
Tehtdvan suorittamiseen keskimaarin kulunut
Aika Kesto
aika
Kiireellisyys Keskimaardinen reagointiaika
Data Rakenteellisuus Dataobjektien johdonmukainen kaytto

Jarjestelma

Rajapinnat Suoritusaskelten maara
Sovellusliittymassa kaytetty aika
Vakaus Poikkeusten maara

Jarjestelmien maara

Mukana olevien jarjestelmien maara

Ihminen

Resurssit

Saman tehtdavan suorittavien kayttdjien

maara

Prosessiin osallistuvien kayttdjien maara

Inhimillisen virheen alt-

tius

Poikkeusten maara

Poikkeuksen ratkaisemiseen kulunut aika
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3 Ohjelmistorobotiikan kdayttoonotto

Ohjelmistorobotiikalla voidaan automatisoida sdantoihin perustuvia tehtavia, joka lisaa
tehokkuutta ja vahentaa kustannuksia. Naiden hydtyjen vuoksi ohjelmistorobotiikka on
herattanyt kiinnostusta teollisuudessa ja viime vuosina se on saanut kasvavassa maarin
huomiota myo6s tutkijoiden keskuudessa. Ohjelmistorobotiikkaa voidaan pitaa viela ver-
rattain uutena teknologiana tieteen alalla, Wewerkan ja Reicheartin (2021) koostamassa
tutkimuksessa kay ilmi, etta vasta vuoden 2014 jdlkeen ohjelmistorobotiikkaa kasittele-
vien tutkimusten maara on alkanut kasvaa. Teknologian uutuudesta johtuen sen kayt-
toonottoon ei ole ehtinyt kehittyd yhtd, yleisesti kaytossa olevaa toimintamallia

(Wewerka & Reicheart, 2021, s. 182).

3.1 Projektin rakenne

Vaikka ohjelmistorobotiikan kdyttoonoton katsotaan olevan suhteellisen yksinkertaista
ja nopeaa verrattuna muihin tietojarjestelmien kayttoonotto- ja kehitysprojekteihin, iso
osa projekteista epdonnistuu. Akateemisessa kirjallisuudessa on useita tapaustutkimuk-
sia, joista suurin osa niista keskittyy tiettyihin yrityksiin, eika niiden tuloksia voida yleistaa
tukemaan kaikkia ohjelmistorobotiikkaprojekteja. Tama tarkoittaa, ettd ohjelmistorobo-
tiikkaprojektien lapiviemiseen tarvittavista tehtavista ja menettelyista ei ole yleisesti kay-
tossa olevaa mallia (Herm ja muut, 2023). Esimerkiksi Huang ja Vasarhelyi (2019) tutki-
muksessaan esittdavat nelja vaiheisen mallin ohjelmistorobotiikan kayttéénottoon tilin-
tarkastuksen prosesseissa. Ensimmainen vaihe on sopivan prosessin valinta, jossa tun-
nistetaan automaatioon sopivat tilintarkastusmenettelyt kriteereiden, kuten toistetta-
vuuden ja monimutkaisuuden perusteella. Toinen vaihe on projektin saataminen, joka
sisdltda olemassa olevien menettelyjen muokkaamisen ohjelmistorobotiikalle sopivaksi.
Kolmas vaihe on itse toteutus ja neljas ja viimeinen vaihe on arviointi ja operointi, jossa
toteutusta ja sen vaikutuksia arvioidaan. Myds Asatianin ja Penttisen (2016) tapaustut-
kimuksessa projekti on jaettu neljaan vaiheeseen, ensimmaisessa vaiheessa keskitytaan

ohjelmistorobotiikan potentiaalin ymmartamiseen ja arviointiin organisaatioissa. Taman
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jalkeen seuraa vaihe, jossa arvioidaan prosesseja yhdessa niita suorittavien tyontekijoi-
den kanssa. Kolmannessa vaiheessa taman pohjalta luodaan demo, joka esittelee, miten
robotit automatisoivat prosessin ja miten automaatiota voidaan hyodyntaa nykyisilla re-
sursseilla. Viimeisessa vaiheessa, jos demo on onnistunut, suoritetaan teknologian lo-
pullinen kayttoonotto. Toisaalta kirjallisuudessa esiintyy myds tutkimuksia, joissa pro-
jekti muistuttaa rakenteeltaan perinteista IT-projektia Esimerkiksi Jimenez-Ramirezin ja
muiden (2019) mukaan projekti yleensa koostuu kuudesta vaiheesta, jotka ovat: 1) kon-
tekstianalyysi, jossa maaritelladn automatisoitavat prosessit tai niiden osat. 2) Valittujen
prosessien suunnittelu, jossa spesifioidaan toiminnot ja tiedonkulku. 3) Kehitetaan jokai-
nen suunniteltu prosessi. 4) Robottien kayttoonotto niiden omassa ymparistossa. 5) Tes-
taus- ja valvontavaihe, jossa arvioidaan robotin suorituskykya ja havaitaan virheita. 6)
Prosessin toiminta ja yllapito, jossa otetaan huomioon robotin suorituskyky ja virheta-
paukset; taman vaiheen tulokset mahdollistavat uuden analyysi- ja suunnittelukierrok-

sen robottien parantamiseksi (Jimenez-Ramirez ja muut, 2019, s. 2).

Herm ja muut (2023) kavivat tutkimuksessaan ldpi 35 ohjelmistorobotiikan kaytté6not-
toprojektia seka haastattelivat asiantuntijoita, jotka olivat olleet mukana vahintaan yh-
dessa kayttoonottoprojektissa. Heidan mukaansa ohjelmistorobotiikkaprojektien jakau-
tuu kolmeen paavaiheeseen, jotka ovat alustaminen, toteuttaminen ja skaalaus. Néihin
kolmeen vaiheeseen sisaltyy yhteensa 9 erilaista vaihetta: ohjelmistorobotiikan tarpeen
tunnistaminen, yhteensopivuus liiketoiminnan strategian kanssa, teknologioiden seu-
lonta, prosessien valinta, ohjelmiston valinta, pilottiprojekti, liiketoimintatapauksen ar-
viointi, kayttoonotto, kayttodnoton ja skaalauksen hyvaksynta. Naiden yhdeksan vaiheen
lisaksi projektiin liittyvat tukitoiminnot ja osaamiskeskus tulee olla kaytettavissa koko
projektin ajan. Hermin ja muiden (2023) mukaan nama vaiheet kattavat ohjelmistorobo-
tiikkaprojektin kokonaisvaltaisen hallinnan alkaen tarpeen tunnistamisesta aina laajem-
paan kdyttoonottoon ja jatkuvaan kehitykseen. Jokainen vaihe on suunniteltu tukemaan
projektin sujuvaa etenemistd ja varmistamaan, ettd ohjelmistorobotiikan kdyttoonotto

on tehokasta ja tuottaa halutut tulokset.
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Osaamiskeskus

Kuva 2. Viitekehys ohjelmistorobotiikan kdytté6nottoon (mukaillen Herm ja muut,
2023).

3.2 Kriittiset menestystekijat

Rodriguez-Repison ja muiden (2007, s. 543) mukaan IT-projektien menestyksen mittaa-
miseen on vakiintuneesti liitetty seuraavat arviointikriteerit: projektit tulee saattaa paa-
tokseen suunnitellussa aikataulussa, projektin tulee pysya budjetin rajoissa ja lopputu-
loksen tulee tayttda alussa maaritellyt tekniset seka toiminnalliset vaatimukset. IT-pro-
jekteja pidetdan usein korkean riskin hankkeina, sillda monet niista on nahty epaonnistu-
neen, aiheuttaen taloudellisia menetyksia omistajille, kayttajille ja muille sidosryhmille.
Ohjelmistorobotiikan kayttéonottoprojektit eivat tassa tapauksessa eroa muista IT-pro-
jekteista, Hermin ja muiden (2023, s. 1) sekd Nielsenin ja muiden (2023, s.1) mukaan
jopa 50% ohjelmistorobotiikkaprojekteista epdonnistuu. Tama nostaa esiin sen, etteivat
pelkdstdaan aikataulussa ja budjetissa pysyminen ja lopputuloksen vaatimustenmukai-
suus ole riittavia menestyksen takeita. Todellisuudessa, vaikka projekti toteutettaisiin ai-
kataulussa, budjetin rajoissa ja suunnitellusti, se ei valttamatta ole menestys, jos loppu-

kayttajat eivat hyvaksy sitd, sidosryhmat eivat ole tyytyvaisia tai se ei paranna
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organisaation tehokkuutta. Tama korostaa tarvetta laajentaa IT-projektien menestyskri-
teereita kattamaan myds kayttajahyvaksynta, sidosryhmien tyytyvaisyys ja organisaation

kokonaisvaltainen hyoty. (Alami, 2016, s. 63; Rodriguez-Repiso ja muut, 2007, s. 543).

Kriittiset menestystekijat (Critical Success Factors, CSF) ovat ne keskeiset tekijat, jotka
ovat ratkaisevia organisaation tai projektin menestyksen kannalta. Kasite on perdisin joh-
tamistieteen alalta, ja sen toi tunnetuksi John F. Rockart Harvardin yliopistosta vuonna
1978 (Rockart, 1978). Vuonna 1981 Rockart ja Bullen maarittelivat kriittiset menestyste-
kijat tarkoittamaan niita keskeisia alueita, joissa onnistuminen mahdollistaa organisaa-
tion kilpailukyvyn markkinoilla. Kriittisten menestystekijéoiden tunnistaminen on olen-
naista, silla ne ohjaavat strategista suunnittelua ja resurssien tehokasta kohdentamista
seka edistavat parempaa paatoksentekoa. Kriittisten menestystekijoiden maarittdminen
auttaa organisaatioita keskittymaan niihin avaintekijoihin, jotka ovat tarkeita tavoit-

teidensa saavuttamiseksi (Rockart & Bullen. 1981).

Ohjelmistorobotiikka on suhteellisen uusi teknologia ja kirjallisuus teknologian kaytto6n-
ottojen kriittisistd menestystekijoista on rajallista. Kriittisia menestystekijéiden tutkimus
on saanut kuitenkin laajaa huomiota muiden IT-projekteihin tutkimuksessa. Esimerkiksi
vuonna 2003 Umble ja muut tutkivat toiminnanohjausjarjestelman (ERP) kayttdonoton
menestystekijoita ja tunnistivat yhdeksan tekijaa, puolestaan vuonna 2008 Ngai ja muut
tutkivat samaa aihetta laajemmin ja tunnistivat 18 projektin onnistumiseen vaikuttavaa
kriittista menestystekijaa. Yleisten kriittisten menestystekijéiden maarittaminen projek-
teille on haastavaa, silld niiden merkitys ja soveltuvuus voivat vaihdella suuresti eri pro-
jektien ja toimintaymparistojen valilla. Kuitenkin tietyt tekijat, kuten projektin johtami-
nen ja sisdinen viestintd, ovat yleisia, mutta niiden soveltamistavat ja vaikutukset voivat

erota eri projekteissa (Lamprou & Vagiona, 2022, s. 239).

IT-projektien kohdalla yleisten menestystekijoiden maarittaminen on hankalaa, koska
projektit ovat uniikkeja ja niiden onnistuminen voi riippua monista eri tekijoista, jotka

vaihtelevat projektikohtaisesti (Trigo & Varajdao, 2020, s.1). Kriittiset menestystekijat
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voivat osittain olla samankaltaisia eri projekteissa, mutta niiden vaikutus ja tarkeys voivat
vaihdella riippuen projektin luonteesta, toimialasta, teknologisesta ymparistosta ja orga-
nisaation kulttuurista. IT-projektien kriittiset menestystekijat kasittavat laajan valikoiman
strategisia, hallinnollisia ja teknisia elementteja, mika kertoo IT-projektien monimutkai-
suudesta ja moniulotteisuudesta (Iriarte & Bayona, 2020). Purna Sudhakar (2012) tun-
nisti tutkimuksessaan kirjallisuudesta toistuvia kriittisia menestystekijéita ja naiden vali-
sia suhteita ohjelmistoprojekteissa ja luokitteli ne seitsemaan kategoriaan: Kommuni-
kaatiotekijat, organisatoriset tekijat, teknologiset tekijat, tiimitekijat ymparistotekijat,
tuotteeseen liittyvat tekijat ja projektinhallintatekijat. Jokaisen kategorian alle Purna
Sudhakar (2012) on listannut eniten kirjallisuudessa esiintyneita tekijoita. Esimerkiksi
Viestintatekijoihin kuuluvat projektin viestinta, johtajuus seka kayttajien ja IT-henkilds-
ton véliset suhteet. Tekniset tekijat sisaltavat tehtavat, vianmaarityksen ja teknisen epa-
varmuuden. Organisaatiotekijat kasittavat ylemman johdon tuen ja realistiset odotukset.
Ymparistotekijat liittyvat kayttajien ja asiakkaiden osallistumiseen seka ulkoisiin ympa-
ristotapahtumiin. Tuotetekijat sisaltavat tulosten tarkkuuden ja luotettavuuden. Tiimite-
kijat kattavat tiimin kyvykkyyden ja tiimitydn. Projektinhallintatekijat liittyvat suunnitte-

luun, kontrollimekanismeihin ja projektiaikatauluun (Purna Sudhakar, 2012, s. 553).

Tiimitekijat

Tuotetekijat

Tekniset tekijat
Kommunikaatio-
tekijat

A J
Organisaatio- Projektihallinta-

tekijat / > tekijat

Ymparisto-
tekijat

Kuva 3. Kriittisten menestystekijoiden malli ohjelmistokehitysprojekteille (mukaillen
Purna Sudhakar, 2012).
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My®s Iriarte ja Bayona (2020) seka Gheni ja muut (2017) tunnistivat samoja kriittisia me-
nestystekijoita tutkimuksissaan, kaikissa tutkimuksissa korostetaan johdon tuen tar-
keyttd, selkeiden tavoitteiden asettamista, riittdvien ja oikeiden resurssien tarpeelli-
suutta sekd kommunikaation tarkeytta. Toisaalta Iriarte ja Boyona (2020) korostavat peh-
meiden taitojen kuten osallistumisen, tuen ja viestinnan merkitysta kriittisissa menes-
tystekijoissa. Tutkimuksessa tuodaan esiin, ettd naiden pehmeiden taitojen hallinta on
keskeista projektinhallinnan tehtavissa ja ihmisten valisessa vuorovaikutuksessa, joka on
projektin sidosryhmien sitoutumisen ja sita kautta projektin onnistumisen kannalta kriit-
tistd. Gheni ja muut (2017) painottavat vahvasti ymmartamaan asiakkaiden liiketoimin-
taa ja tarpeita seka naiden yhteytta IT-projektien menestykseen. Tutkimuksessa tunnis-
tetaan tarkeita kriittisia menestystekijoita, kuten tiimin sitoutuminen, johtajuuden tuki
ja selkeat liiketoimintatavoitteet. Tutkimuksessa korostetaan, ettd naiden tekijoiden hal-
linta on keskeista projektin kokonaisuuden kannalta, ja se vaikuttaa suoraan projektin
lopputulokseen (Gheni ja muut, 2017). Kuten ylla huomataan, samaa aihetta voidaan
tutkia eri nakdkulmasta ja paasta erilaiseen lopputulokseen, mutta kuten Lamproun ja
Vagionan (2022) tutkimuksessa tuodaan esille, projektien kriittiset menestystekijat voi-
vat vaihdella suuresti, ja niiden tarkka maarittely vaatii yksityiskohtaista tarkastelua. Nain
ollen, vaikka on olemassa yleisia ohjeita ja suosituksia kriittisista menestystekijoista, on
tarkeaa arvioida ja sopeuttaa ne kunkin IT-projektin ainutlaatuisiin tarpeisiin ja olosuh-

teisiin.

Ohjelmistorobotiikassa kriittiset menestystekijat ovat keskeisia projektin onnistumisen
kannalta. Plattfautin ja muut (2022) tunnistivat tutkimuksessaan 32 kriittista menestys-
tekijaa ja jakoivat ne kolmeen kategoriaan: 1: ohjelmistorobotiikan kehityksen menes-
tystekijat, 2: muutosjohtamisen menestystekijat ja 3: organisaation strategiaan ja raken-
teeseen liittyvat menestystekijat. Ensimmaisen kategorian menestystekijat keskittyvat
ohjelmistorobottien kehittdmiseen, korostaen standardoitua kehitysprosessia, skaa-
lautuvuutta, joustavuutta ja jatkuvaa tietdmyksen hallintaa. Nama tekijat ovat yleisia IT-
projekteissa, mutta ohjelmistorobotiikan tapauksessa niiden merkitys korostuu kevyen

ja kustannustehokkaan toteutuksen vuoksi (Plattfaut ja muut, 2022, s. 5). Toinen
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kategoria kattaa muutosjohtamisen, mukaan lukien ylemman johdon tuen, sidosryh-
mien hallinnan, taitojen kehittamisen ja kommunikaation. Johtajuuden tuki on kriittista
ohjelmistorobotiikan menestykselle niin yksittdisten bottien kehityksessa kuin laajem-
min organisaatiossa. Sidosryhmien osallistuminen on valttdmatonta, ja projekti vaatii
vahvaa osallistumista seka teknisen ettad operatiivisen liiketoiminnan puolelta alusta al-
kaen (Plattfaut ja muut, 2022, s. 5-7). Kolmas kategoria sisaltda paaosin ohjelmistorobo-
tiikalle spesifisia kriittisia menestystekijoita, jotka liittyvat organisaation strategiaan ja
rakenteeseen. Ohjelmistorobotiikkaprojektin onnistuminen vaatii strategista lahestymis-
tapaa, prosessioptimoinnin koordinointia ja asianmukaisia rakenteita, kuten ohjelmisto-
robotiikan hallintoa. Tarkeda on, ettd ohjelmistorobotiikka ei ole pelkdstaan henkildston
vahentamisen valine, vaan se luo myos lisdarvoa, kuten parempaa asiakaskokemusta ja

tyontekijoiden tyytyvaisyytta (Plattfaut ja muut, 2022, s. 7-8).

Lisaksi Plattfaut ja muut (2022) jakoivat menestystekijat kolmeen eri nakékulmaan ohjel-
mistorobotiikan elinkaaren kannalta A: menestystekijat, jotka tukevat ohjelmistorobotii-
kan menestysta organisaation tasolla. Ndma ovat laajoja ja yleisluonteisia tekijoita, jotka
vaikuttavat koko organisaation ohjelmistorobotiikkastrategiaan ja sen toteutukseen. B:
menestystekijat, jotka ovat keskeisia ohjelmistorobotiikkaprojektin ja sen kayttdénoton
onnistumiselle. Nama ovat tekijoitd, jotka vaikuttavat suoraan ohjelmistorobotiikkapro-
jektin suunnitteluun, kehitykseen ja kdyttoonottoon ja C: menestystekijat, jotka liittyvat
ohjelmistorobotiikkaratkaisujen yllapitoon ja hallintaan niiden kayttdonoton jalkeen.
Nama ovat tekijoita, jotka turvaavat ohjelmistorobotiikkaratkaisujen pitkaaikaisen me-

nestyksen ja tehokkuuden organisaatiossa Plattfaut ja muut (2022).

Taulukko 2. Ohjelmistorobotiikan kriittiset menestystekijat. (mukaille Plattfaut ja
muut 2022).

Kategoria Kriittinen Menestystekija Kirjallisuuslahde
Menestystekijat | Varmista, ettd ylin johto (Asatiani ja Penttinen, 2016)
organisaation tukee RPA:ta aktiivisesti ja
kannalta ajaa muutoksen kulttuuria
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Ota operatiivinen henki-
[6st0 ja IT-tiimi mukaan
varhaisessa vaiheessa

(Asatiani ja Penttinen, 2016)

Suunnittele aktiivisesti ja
kehita tarvittavat taidot
tyontekijoille

(Asatiani ja muut, 2019)

Maarita RPA:n hallinto
teknologian, standardien
ja organisaation nakokul-
masta

(Bygstad, 2017)

Integroi RPA osaksi koko-
naisvaltaista prosessin op-
timointiohjelmaa

(Osmundsen ja muut, 2020)

Kasittele ja kommunikoi
vaikutukset ihmistyohon
ja tyontekijoiden tyytyvai-
syyteen varhaisessa vai-
heessa

(Penttinen ja muut, 2018)

Tutki automaation vaihto-
ehtoja

(Lacity & Willcocks, 2016)

Varmista RPA-aloitteiden
linjaus yleisen strategian
kanssa

(Asatiani & Penttinen, 2016)

Lahesty RPA:ta strategi-
sesti, ei vain henkiloston
vahentamisen vélineend

(Asatiani & Penttinen, 2016)

Ole tietoinen prosessikus-
tannuksista liiketoiminta-
suunnitelman perustana

(Asatiani & Penttinen, 2016)

Projektin ja
kdyttoonoton
menestystekijat

Maarita selvasti RPA:n ta-
voitteet ja odotukset

(Santos ja muut, 2020)

Varmista, etta prosessit
ovat standardoituja ja yk-
sinkertaistettuja ennen
automatisointia

(Osmundsen ja muut, 2020)

Rakenna ja yllapida si-
saista RPA-osaamista

(Penttinen ja muut, 2018)

Valitse ja priorisoi auto-
matisoitavat prosessit
huolellisesti

(Asatiani ja muut, 2019)

Rakenna RPA-ratkaisut
laajennettaviksi ja jousta-
viksi

(Lacity ja Willcocks, 2016;
Aguirre ja Rodriguez, 2017;
Asatiani ja muut, 2019; Byg-
stad, 2017)
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Suunnittele skaalautuvia
ja joustavia ratkaisuja ylla-
pidettavalla asetuksella

(Lacity ja Willcocks 2016;
Aguirre ja Rodriguez 2017;
Asatiani ja muut 2019; Byg-
stad 2017)

Hallinnan ja ylI-
lapidon menes-
tystekijat

Varmista riittavat resurssit
ja tehtéavien prioriteetti

(Osmundsen ja muut. 2020)

Varmista riittava prosessi-
tietamys bottien seuran-
taan

(Asatiani ja muut. 2019)

Kouluta operatiiviset tyon-
tekijat yllapitotehtaviin

(Asatiani ja muut. 2019)

Varmista yhteensopivuus
olemassa olevan hallinnon
kanssa, kun ratkaisut skaa-
lataan ja tyokaluja mukau-
tetaan

(Osmundsen ja muut 2020;
Bygstad 2017)

Suunnittele jatkuvaa pa-
rantamista automaatiorat-
kaisuille

(Penttinen ja muut, 2018)

Ulkoista tyontekijoiden
tietamys ja varmista jat-
kuva tietdamyksen hallinta
organisaation lapi

(Asatiani ja muut. 2019)

Varmista korkea tietojen
laatu automatisoitavissa
prosesseissa

(Romao ja muut. 2019)

3.3 Kayttdjahyvaksyntd ja muutosjohtaminen

Ohjelmistorobotiikkaprojektien onnistuminen riippuu olennaisesti kayttdajahyvaksyn-
nastd. Vaikka ohjelmistorobotiikka tarjoaa merkittavia hyotyja automatisoimalla liiketoi-
mintaprosesseja ja vapauttamalla tyontekijoita toistuvasta ja yksitoikkoisesta tyosta,
hyodyt voidaan saavuttaa vain, jos loppukayttajat hyvaksyvat ja omaksuvat teknologian
kayton. Taman vuoksi on tarkeda ymmartaa, mitka tekijat vaikuttavat ohjelmistorobotii-
kan kayttajahyvaksyntdan. Teknologian hyvaksyntamalleilla pyritdaan selvittamaan, miksi

kayttaja paattda ottaa kayttoon tai jattad kayttamatta jonkin teknologian. Nama mallit
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tutkivat yksilon kayttaytymisen taustalla olevia motiiveja, mikd auttaa ymmartamaan,

miten teknologia otetaan kayttdoon yksilotasolla. (Filgueiras ja muut, 2022, s. 4-5).

Tunnetuimpia kayttajahyvaksyntaa tutkivia teoreettisia malleja ovat Technology Accep-
tance Model (TAM) ja Unified Theory of Acceptance and Use of Technology (UTAUT). Ne
molemmat ovat teoreettisia malleja, jotka on kehitetty ymmartamaan teknologian hy-
vaksyntaa ja kayttdéa. TAM on teoreettinen malli, jonka kehittivat Fred Davis 1980-luvun
lopulla. TAM pyrkii selittamaan, kuinka kayttajat paattavat hyvaksya tai hylata uuden tek-
nologian. Malli keskittyy kahteen paamuuttujaan: koettu hyodyllisyys, ja koettu kayton
helppous. TAM:n mukaan nama kaksi tekijaa vaikuttavat suoraan kadyttdjan asenteeseen
teknologiaa kohtaan ja sita kautta itse kayttoon (Davis, 1989). UTAUT puolestaan on laaja
malli, joka yhdistaa useita teknologian hyvaksynnan teorioita. Se esitettiin ensimmaisen
kerran vuonna 2003. UTAUT-malli selittaa teknologian kayttéonottoa ja kayttaytymista
neljan keskeisen tekijan kautta: suoritusodotukset, vaivattomuusodotukset, sosiaalinen
vaikutus ja helpottavat olosuhteet. Malli korostaa my6s sukupuolen, idn, kokemuksen ja
vapaaehtoisuuden vaikutusta ndihin muuttujiin, tarjoten kattavan mallin teknologian hy-

vaksynnan tutkimiseen (Venkatesh ja muut, 2003).

Kayttajahyvaksyntdaa on tutkittu useiden erilaisten teknologioiden kdyttoonotossa, ja
niissa kdytettavat teoreettiset mallit vaihtelevat. Sagnier ja muut (2020) tutkivat virtuaa-
litodellisuuden kayttdjien hyvaksyntda. Tutkimuksessa kaytettiin laajennettua teknolo-
gian hyvaksymisen mallia (TAM), malli sisdlsi perinteisen TAM-mallin muuttujia, kdytta-
jakokemuksen muuttujia, jotka ovat erityisia VR:lle, sekda muuttujia, jotka liittyvat kaytta-
jien ominaisuuksiin. Tuloksista selvisi, ettd aikomus kayttda virtuaalitodellisuutta on po-
sitiivisesti yhteydessa koettuun hyoddyllisyyteen, kun taas koetulla helppokayttoisyydella
ei ollut merkittavaa vaikutusta kayttdaikeeseen (Sagnier ja muut, 2020). Ghazizadeh ja
muut (2011) puolestaan tutkivat kdyttdjahyvaksyntda automaation kayttoonoton nako-
kulmasta. He yhdistivat teknologian hyvaksymisen malliin (TAM), ja kognitiivisen suun-
nittelun (Cognitive Engineering) tutkimuksen nakemykset. Taman pohjalta he esittivat

mallin, joka ottaa huomioon automaation kdytdén dynaamisen ja monitasoisen luonteen
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seka sen, miten kaytto vaikuttaa asenteisiin. Mallissa kasitelldan tehtdvan ja teknologian
yhteensopivuutta, kayttdjakokemuksen merkitysta ja teknologian kaytén pakollisuutta
tai vapaaehtoisuutta. Tutkimuksessa tuodaan esiin, ettd aikaisemmat kokemukset vai-
kuttavat merkittavasti kayttdjan nakemyksiin ja asenteisiin, mika puolestaan vaikuttaa
tulevaan kayttdéon. Heidan tutkimuksensa korostaa, kuinka kayttdjien automaation hy-
vaksynta on monimutkainen prosessi, joka vaatii seka teknologian etta kayttajan valisen

vuorovaikutuksen ymmarrysta. (Ghazizadeh ja muut, 2012).

Wewerka ja muut (2020) tutkivat ohjelmistorobotiikan kayttdajahyvaksyntaa kehittamalla
ja validoimalla mallin, joka mittaa ja analysoi erilaisia kdyttajahyvaksynnan tekijoita. Hei-
dan lahestymistapansa perustui teknologian hyvaksymismalliin (TAM), jota he laajensi-
vat sisallyttamalla ohjelmistorobotiikkaspesifeja muuttujia. jotka katsottiin olennaisiksi
teknologian kayttdajakokemuksen ymmartamisessa. Tutkimuksen mukaan sosiaalinen
vaikutus, eli se, miten merkittdvat muut ja tyoyhteiso suhtautuvat ohjelmistorobotiikan
kayttoon, on yksi tarkeimmista tekijoista, jotka lisddvat koettua hyodyllisyytta. Tama ko-
rostaa tyoyhteison roolia ja sen tuen merkitysta teknologian omaksumisessa. Lisdksi tyon
merkityksellisyys, eli teknologian soveltuvuus ja hyddyt kayttdjan omassa tydssa, seka
tulosten havainnollistettavuus, eli kyky havaita teknologian tuomat konkreettiset edut,
vahvistavat ndakemysta sen hyddyllisyydesta. Myos luottamus teknologiaan, eli usko sen
kykyyn suorittaa tehtavat odotetulla tavalla, on olennainen tekija, joka parantaa koettua
helppokayttdisyytta. Innovaation ilo, jolla tarkoitetaan positiivisiin tunteisiin ja innostuk-
seen uuden teknologian oppimisessa ja kdytdssa, seka mahdollistavat olosuhteet, kuten
saatavilla oleva tuki ja resurssit teknologian kdyttoon, ovat myods avainasemassa edista-
essadn koettua helppokayttoisyytta (Wewerka ja muut, 2020) Waizeneggerin ja Techa-
tassanasoontornin (2020) tunnistivat nelja erilaista ndakemysta ohjelmistorobotiikasta:
tyontekijat voivat kokea sen taakkana ja uhkana, tyokaluna, tiimikaverina tai innovatiivi-
sena mahdollistajana. Tutkimus osoittaa, ettd on tarkeda ymmartaa tyontekijoiden na-
kdkulmia ja tarpeita, jotta teknologian kdyttoonotto voi onnistua. Organisaatioiden tulisi
aktiivisesti kumota ohjelmistorobotiikkaan liittyvat myytit ja selittdaa, miten teknologia

vaikuttaa tyontekijoiden tyohon. Tama voi tarkoittaa esimerkiksi sitd, ettd tyontekijat
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voivat suorittaa tydnsa nopeammin ja tehokkaammin, tai keskustella mahdollisuuksista
kouluttaa tyontekijoita uudenlaisiin tehtaviin. Tyontekijoiden mukaan ottaminen projek-
tin varhaisessa vaiheessa parantaa tyontekijéiden suhtautumista automaatioon, joka
johtaa sujuvampaan kayttéonottoon. Lisdksi tydontekijoita on helpompi tukea muutok-

sessa, kun ymmarretdadn miten he suhtautuvat uuteen teknologiaan ja sen vaikutuksiin.

3.4 Ohjelmistorobotiikan kdayttd6noton haasteet

Ohjelmistorobotiikan kayttdonotto tuo mukanaan uudenlaisia haasteita organisaatioille.
Uuden teknologian kayttoonotossa ensimmainen merkittdva haaste on tietoisuuden ja
kasityksen puute. Chughin ja muiden (2021) mukaan organisaatioissa voi vallita laaja
kirjo nakemyksid, jotka ulottuvat pelosta liialliseen optimismiin, tama voi johtaa seka
eparealistisiin odotuksiin etta vastustukseen ja epaluottamukseen teknologiaa kohtaan.
Toinen keskeinen haaste liittyy epavarmuuteen siitd, miten ohjelmistorobotiikan kayt-
toonottoon tulisi valmistautua, monet organisaatiot kamppailevat ymmartadkseen,
mitka prosessit soveltuvat automatisointiin, miten sen kayttoonotto tulisi toteuttaa,
ketka tulee osallistua kdyttoonottoon ja kuinka paljon siihen on varattava resursseja. Oh-
jelmistorobotiikka vaatii strategisen lahestymistavan, jossa se integroidaan osaksi orga-
nisaation yleista |T-strategiaa, eika sitd pideta vain yksittdisena projektina (Asatiani &

Penttinen, 2016, s.72; Chugh ja muut, 2022, s.17; Suri ja muut, 2017, s.90).

Muutosjohtaminen on kolmas haaste ohjelmistorobotiikan kayttdonotossa. Asatianin ja
Penttisen (2016) mukaan tyontekijat saattavat nahda robotit kilpailijoinaan tydpaikoista.
Tama voi luoda jannitteitd johdon ja tyontekijoiden valille, ja silld voi olla negatiivinen
vaikutus tyontekijoéiden moraaliin. On tarkeaa ymmartaa tyontekijan nakékulma ja aja-
tukset teknologian kayttoonotosta mahdollisimman aikaisessa vaiheessa, se mahdollis-
taa paremman vastaamisen tyontekijoiden tarpeisiin ja huoliin, erityisesti niiden, jotka
nakevat ohjelmistorobotit uhkana. Organisaatioiden tulisi aktiivisesti kasitelld myytteja
ohjelmistorobotiikasta ja selittda kayttdonoton seuraukset tyontekijoiden tyohoén seka

mitd uusia mahdollisuuksia teknologian kdyttéonotto tuo tyontekijan paivittdiseen
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tyohon (Waizenegger & Techatassanasoontorn, 2020, s.21). Kdyttéonoton onnistuminen
edellyttdaa merkittdavaa muutosta sidosryhmien ajattelutavassa ja vaikuttaa organisaation
resurssien hallintaan. Tyontekijéiden uudelleenkouluttaminen ja tehtavien uudelleen-
maarittely ovat tarkeita asioita, ja koko prosessin ajan on tarkeaa yllapitaa avointa ja te-
hokasta kommunikaatiota sidosryhmien kanssa (Chugh ja muut, 2021, s.17). Lisdksi on
tarkea miettia tarkkaan miten projekti halutaan toteuttaa, kdayttéonoton toteuttamiseen
liittyvat tekniset ja taloudelliset haasteet voivat olla merkittdvia. Itse kehittdminen voi
olla aikaa vievaa, mutta opettavaista, kun taas ulkoisten toimittajien kaytto saattaa olla
kallista. Huolimatta siita, ettd ohjelmistorobotiikkaa pidetaan yksinkertaisena, sen kayt-
toonotto ja yllapitdminen vaatii osaamista, erityisesti jos ongelmia havaitaan. Organisaa-
tioiden on arvioitava oma osaamisensa taso ja prosessien tuntemus paattdaessaan, to-
teuttavatko ne kdyttdonoton tdysin itse vai ulkoistavatko sen (Chugh ja muut, 2021, s.17-

18).
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4 Tutkimusmenetelma

Tassa tutkimuksessa kdytetaan suunnittelutieteellista tutkimusmenetelmaa, joka yhdis-
taa teoreettisen tiedon ja kaytannon soveltuvuuden tavoitteiden saavuttamiseksi.
Hevnerin ja muiden (2004) mukaan suunnittelutiede keskittyy artefaktien, kuten algorit-
mien, jarjestelmien tai menetelmien, luomiseen ja arviointiin. Artefaktit ovat suunniteltu
ratkaisemaan konkreettisia ongelmia. Toisin kuin perinteiset tutkimusmenetelmat, jotka
pyrkivat ymmartamaan ja selittamaan ilmidita, suunnittelutiede on toimintaldhtoista ja
pyrkii luomaan ratkaisuja tosielaman haasteisiin. Tassa tutkimuksessa sovelletaan Peffer-
sin ja muiden (2007) kehittamaa DSRM (Design Science Research Model) -mallia, joka
tarjoaa systemaattisen lahestymistavan suunnittelutieteelliseen tutkimukseen. Mallin
mukaisesti artefaktien suunnittelu ja arviointi edistavat merkittavasti kaytannon sen kay-
tannon soveltuvuutta. Lisaksi aineistoa on keratty haastattelujen avulla, mika tukee ar-
tefaktien sopivuutta ja kdytannollisyytta kohdeyrityksen tarpeisiin. Suunnittelutieteelli-
sen tutkimuksen tavoitteena on tuottaa paitsi uusia artefakteja, myos arvioida niiden
hyodyllisyyttd, laatua ja tehokkuutta reaalimaailman ongelmien ratkaisemiseksi (Hevner

ja muut, 2004; Peffers ja muut, 2007).

4.1 Suunnittelutieteen viitekehys

Hevnerin ja muiden (2004) esittama suunnittelutieteellisen tutkimuksen viitekehys ko-
rostaa tutkimuksen merkitysta teknologian, ihmisten ja organisaatioiden vuorovaikutuk-
sessa. Viitekehys perustuu ymparistoon ja olemassa olevaan tietopohjaan, joista ympa-
risto sisaltda ihmiset, organisaatiot ja teknologian, ja tietopohja sisaltda teoriat, viiteke-
hykset, artefaktit ja menetelmat. Tutkimuksen tavoite on tarjota ratkaisuja ymparistossa
esiintyviin ongelmiin, laajentamalla tietopohjaa uudella tiedolla. Tama tarjoaa perustan
artefaktien kehittdmiselle (Hevner ja muut, 2004, s. 80). Hevner vuonna 2007 esitti suun-
nittelutieteellisen tutkimuksen viitekehyksen uudelleen ja esitti suunnittelutieteellisen
tutkimuksen koostuvan kolmesta toisiinsa kytkeytyneesta syklista. Relevanssisykli linkit-

tad tutkimuksen ymparistoon tuoden tutkimukselle vaatimuksia ja siirtden
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tutkimusartefaktit kenttatestaukseen. Tasmallisyyssykli tarjoaa teoreettiset perustat ja
menetelmat seka alueen asiantuntemuksen, laajentaen tutkimuksen tuottamaa tieto-
pohjaa. Suunnittelusykli keskittyy artefaktien ja prosessien rakentamiseen seka arvioin-

tiin.

Ympaéristo Suunnittelutieteen tutkimus Sovellettava tieto

Artefaktien suun- Perusta

nittelu ja toteutus

= Inmiset

+ Jarjestelmaét + Tieteelliset teoriat

& metodit

+Ongelmat &
mahdol-
lisuudet

Relevanssisykli

= Vaatimukset
= Kenttatestaus

Tasmallisyyssykli
= Perustelut
= Lisdykset tieto-
pohjaan

« Kokemus &
ammatti-
taito

Suunnittelu-
sykli

x._‘..r
Arviointi

Kuva 4. Suunnittelutieteen syklit (mukaillen Hevner, 2007).

Hevnerin (2004 s.98) mukaan suunnittelutiede tietojarjestelmatutkimuksen kontekstissa
yhdistda suunnittelu- ja kdyttaytymistieteellisen tutkimuksen malleja, ndma menetelmat
tarjoavat erilaiset, mutta toisiinsa taydentadvat lahestymistavat organisaatioiden jarjes-
telmien tutkimiseen ja parantamiseen. Tietojarjestelmien kontekstissa kayttaytymis-
tiede pyrkii kehittdmaan ja todentamaan teorioita, jotka selittdvat tai ennustavat ihmis-
ten tai organisaation kayttaytymista suhteessa tietotekniikan artefakteihin (Hevner ja
muut, 2004, s.77). Kun taas suunnittelutiede, jonka perusta on tekniikassa, keskittyy on-
gelmanratkaisuun, sen tarkoitus on luoda artefakteja ja toimintamalleja, tietojarjestel-
mien tehokasta kayttdonottoa, toteutusta ja hallintaa varten. Hevnerin (2004, s. 77-80)
mukaan synergia ndaiden menetelmien valilla on suunnittelutieteen keskitssa. Kayttayty-
mistiede tarjoaa teorioita IT-artefaktien ymparilla olevien ilmididen ymmartamiseksi,
kun taas suunnittelutiede auttaa luomalla ja arvioimalla naita artefakteja organisaation

haasteiden ratkaisemiseksi.
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4.2 Aineiston hankinta ja analyysi

Tutkimuksessa kaytettava aineisto kerataan haastattelun avulla. Haastattelu tiedonke-
ruumenetelmana vyleistyi 1900-luvun puolivélissa, se on keskeinen tiedonkeruumene-
telma tutkimuksessa, erityisesti kun tutkitaan ihmisten kokemuksia, asenteita ja kasityk-
sid. Se mahdollistaa syvallisen ymmarryksen saavuttamisen tutkittavasta aiheesta ja yk-
sityiskohtaista tietoa ja mahdollistaa tutkijan ja haastateltavan valisen vuorovaikutuksen.
Haastattelut voivat olla joko rakenteellisia, puolistrukturoituja tai avoimia, riippuen tut-
kimuksen tavoitteista ja tarpeista (Hirsjarvi & Hurme, 2022; Hyvérinen ja muut, 2021).
Tassa tutkimuksessa haastattelut suoritettiin teemahaastatteluina eli rakenteeltaan puo-
listrukturoituina haastatteluina. Ennen haastatteluja muodostettiin yleinen kasitys ohjel-
mistorobotiikkaprojektin rakenteesta ja kriittisista menestystekijoista, joiden pohjalta
haastatteluissa keskusteltiin vapaasti aiheesta. Tama lahestymistapa on teemahaastatte-
luille tyypillinen, tutkija tutustuu aiheeseensa liittyvaan kirjallisuuteen, maarittelee
oman tutkimusnakokulmansa ja -kysymyksensa, jonka jalkeen han maarittaa tutkimuk-
selle keskeiset teemat. Tama prosessi auttaa kohdentamaan haastattelun kohti tutkimuk-
sen tavoitetta ja varmistamaan, etta se kattaa olennaiset alueet kyseisesta aiheesta (Hy-

varinen ja muut, 2021).

Tutkimukseen valittiin haastateltavaksi kolme, erilaisista nakdkulmista, ohjelmistorobo-
tiilkkaa lahestyvaa henkiléoa. Ensimmainen haastateltava oli kohdeyrityksen IT-osaston
tyontekija, jolla on kokemusta lukuisista IT-projekteista kohdeyrityksessa ja erinomainen
ymmarrys toimintaymparistosta. Toinen haastateltava oli konsernin toisen yksikon IT
tyontekija, jolla on kokemusta toteutetusta ohjelmistorobotiikan kayttéénottoprojek-
tista. Viimeinen eli kolmas haastateltava oli yrityksen ulkopuolisen, ohjelmistorobotiikka
ratkaisuja tarjoavan, yrityksen tydntekija, jolla on useiden vuosien kokemus ohjelmisto-
robotiikkaprojekteista. Lisaksi tutkimuksessa hyodynnetdan konsernin dokumentaatiota

ja ohjeistusta ohjelmistorobotiikasta.

Haastattelut nauhoitettiin ja niiden sisdltoa lahdettiin analysoimaan laadullisen sisalt6-

analyysin nakokulmasta. Laadullisessa sisadltoanalyysissa tutkimusaineistoa tutkitaan
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systemaattisesti ja objektiivisesti sen sisallon ja merkitysten ymmartamiseksi. Mene-
telma mahdollistaa teemojen, kategorioiden ja mallien tunnistamisen aineistosta. Laa-
dullinen sisaltdanalyysi soveltuu erinomaisesti monenlaisen tekstiaineiston, kuten haas-
tattelujen, dokumenttien ja mediasisaltdjen, analyysiin. Taman menetelman avulla tut-
kija voi syventya aineiston yksityiskohtiin ja rakentaa ymmarrysta tutkittavasta ilmiosta,

mika tukee tutkimuksen tavoitteiden saavuttamista (Vuori, 2021).

4.3 Tutkimuksen vaiheet

Tassa tutkimuksessa kdytetdaan Peffersin ja muiden (2007) kehittamaa DSRM (Design
Science Research Model) -mallia, josta suoritetaan vaiheet 1-4. Peffers ja muut (2007)
esittelivat DSRM (Design Science Research Methodology) —prosessimallin suunnittelu-
tieteelliselle tutkimukselle tietojarjestelmien tutkimuksessa. Menetelma sisaltdaa kuusi
vaihetta, jotka ovat ongelman tunnistaminen ja motivointi, tavoitteiden maarittely, arte-
faktin suunnittelu ja kehittdminen, artefaktin demonstrointi, artefaktin arvioiminen ja
viestinta tutkimuksesta ja sen tuloksista. Talla lahestymistavalla pyritdan varmistamaan,
ettd suunnittelutieteellinen tutkimus on johdonmukaista aiemman kirjallisuuden kanssa
seka tarjoaa selkean prosessimallin tutkimuksen tekemiseen. Peffersin ja muiden (2007)
esittelemassa suunnittelutieteellisen tutkimuksen mallissa tutkimuksen mahdollisia lah-
tokohtia on nelja. Taman tutkimuksen tarve on tullut suoraan yritykselta, joka haluaa

ottaa kayttoon ohjelmistorobotiikan laajasti ja onnistuneesti koko yrityksessa.

Ensimmainen vaihe DSRM —mallissa on ongelman tunnistaminen ja motivointi. Vaiheen
tarkoitus on tutkimusongelman tasmallinen maarittely ja artefaktin arvon perustelemi-
nen. Tama vaihe on ratkaiseva tutkimuksen suunnan ja tarkoituksen maarittamisessa,
ongelman on oltava hyvin maéritelty ja sen monimutkaisuus on otettava huomioon, jotta
tuloksena oleva artefakti ratkaisee sen tehokkaasti. Taman ongelman ratkaisemisen ar-
von perusteleminen on yhta tarkeas, silla se vahvistaa tutkimuksen relevanssia ja merki-
tysta (Peffers ja muut, 2007, s.52 ja 55 & Hevner ja muut, 2004, s. 84—85). Taman tutki-

muksen lahtékohta oli kohdeyrityksen tunnistama tarve ohjelmistorobotiikan
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kayttodnoton viitekehykselle, jonka avulla yritys onnistuu teknologian kayttéonotossa ja
pystyy hyddyntamaan teknologiaa laajasti koko yrityksessa. Kirjallisuuden ja haastattelu-
jen kautta havaittiin, etta vaikka ohjelmistorobotiikan potentiaali tehostaa toimintaa ja
vahentaa kustannuksia on laajasti tunnistettu, puutteellinen ohjeistus ja selkeiden kay-

tantojen puuttuminen vaikeuttavat teknologian tdayden potentiaalin hydodyntamista.

DSRM —mallin toisen vaiheen ensisijaisena tehtdvana on Peffersin ja muiden (2007, s. 55)
mukaan asettaa selkeat tavoitteet artefaktille ensimmaisessa vaiheessa maaritellyn on-
gelman perusteella. Tavoitteet, jotka ratkaisun tulisi saavuttaa voivat olla joko maarallisia
tai laadullisia. Maaralliset tavoitteet keskittyvat mitattavissa oleviin parannuksiin verrat-
tuna olemassa oleviin ratkaisuihin, kun taas laadulliset tavoitteet pyrkivat kasittelemaan
sitd, kuinka uusi artefakti ratkaisee ongelmia, joita ei ole ratkaistu aiemmin. Tavoitteet
voidaan maaritelld analysoimalla ongelmaa, pohtimalla mika on realistisesti saavutetta-
vissa ja hyodyntamalla ymmarrysta olemassa olevista haasteista ja nykyisten ratkaisujen
tehokkuudesta. Tassa vaiheessa tutkimuksen tavoitteet asetettiin ensimmaisen vaiheen
ongelman tunnistamisen pohjalta. Tavoitteiden asettaminen oli suoraviivainen projekti,

silla ongelma oli selkedsti esitettavissa ja rajattavissa.

Mallin kolmas vaihe on artefaktin suunnittelu ja kehittdminen. Peffersin ja muiden (2007,
s. 55) mukaan vaiheeseen kuuluu artefaktin halutun toiminnallisuuden ja sen arkkiteh-
tuurin maarittdminen ja itse artefaktin luominen. Hevner (2007) korostaa, etta artefaktin
suunnittelu ja kehittaminen on suunnittelutieteellisen tutkimuksen ydin. Artefaktin
suunnittelun ja rakentamisen tulee olla iteratiivista ja prosessissa tasapainotellaan arte-
faktin rakentamisen ja sen arvioinnin valilla. Tavoitteena on luoda artefakti, joka on paitsi
innovatiivinen, myos kdytannollisesti hyodyllinen ja perusteltu. Taman tutkimuksen kes-
kiossa oli artefaktin laatiminen, tassa vaiheessa kirjallisuudesta |6ydetty tieto yhdistettiin
haastatteluilla kerattyyn tietoon ja luotiin artefaktina, joka on suunniteltu vastaamaan

tutkimuksen toisessa vaiheessa maariteltyja tavoitteita.
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Peffersin ja muiden (2007) DSRM-mallin neljas vaihe, artefaktin demonstraatio, keskittyy
artefaktin kayton esittelyyn. Tassa vaiheessa artefaktia sovelletaan kdaytanndssa, mika voi
sisaltaa kokeiluja, simulaatioita, tapaustutkimuksia tai muita sopivia toimintoja. De-
monstraation tavoitteena on osoittaa, ettd artefakti toimii suunnitellulla tavalla ja ratkai-
see madritellyn ongelman. Tama vaihe on tarkes, silla se tarjoaa mahdollisuuden testata
artefaktin toimivuutta ja soveltuvuutta todellisissa tai kontrolloiduissa olosuhteissa.
Tassa vaiheessa saatava palaute ja havainnot ovat arvokkaita artefaktin jatkokehityksen
ja parantamisen kannalta. Demonstraation avulla voidaan myds varmistaa, etta artefakti
tayttaa kayttdjien ja sidosryhmien tarpeet ja odotukset. (Peffers ja muut, 2007, s. 56).
Tassa tutkimuksessa demonstraatio artefaktin demonstraatio tehtiin lahettamalla kehi-
tetty viitekehys haastatelluille henkildille ja heita pyydettiin antamaan palautetta arte-

faktin soveltuvuudesta.

Mallin viides vaihe on arviointi. Tassa vaiheessa vertaillaan artefaktin tavoitteita artefak-
tin todellisiin havaittuihin tuloksiin sen kaytosta demonstraation aikana. Tama vaihe
edellyttda relevanttien mittareiden ja analyysitekniikoiden tuntemusta. Arvioinnin
luonne voi vaihdella ongelman ja artefaktin luonteen mukaan, ja se voi sisaltaa esimer-
kiksi artefaktin toiminnallisuuden vertailua toisen vaiheen ratkaisun tavoitteisiin. Kon-
septuaalisesti arviointi voi sisaltdd mita tahansa sopivaa empiirista todistusaineistoa tai
loogista todistetta (Peffers ja muut, 2007, s.56) Taman toiminnon lopussa tutkijat voivat
paattaa, haluavatko he palata takaisin artefaktin kehitykseen vai hyvaksytaanko artefakti
sellaisenaan. Hevner (2007) korostaa prosessin iteratiivisuuden tarkeyttd, se mahdollis-
taa artefaktin jatkuvan parantamisen ja hienosdaatamisen perustuen saatuun palauttee-
seen ja tutkimustuloksiin. Iteraatio varmistaa, etta artefakti tayttaa suunnittelulle asete-
tut tavoitteet ja vaatimukset, ja se auttaa tunnistamaan mahdollisia puutteita artefaktin
toiminnallisuudessa ja kaytettavyydessa. Peffers ja muut (2007) kuitenkin muistuttavat,

ettd tutkimuksen luonne voi maarittaa, onko tallainen iterointi mahdollista.

Mallin kuudes ja viimeinen vaihe on kommunikointi. Kommunikaation tavoitteena on va-

littda tietoa tutkimusongelmasta ja sen merkityksesta, luodusta artefaktista, sen
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hyodyllisyydesta ja uutuudesta, seka sen tehokkuudesta tutkijoille ja muulle asiaankuu-
luville yleisoille (Peffers ja muut, 2007, s. 56). My6s Hevner (2004) korostaa viestinnan
merkitysta suunnittelutieteessd, silla se on avainasemassa tutkimustulosten levittami-
sessa ja hyddyntamisessa. Viestintd edellyttaa tietamysta eri yleisdjen tarpeista ja kult-
tuurista, jotta tutkimus voi saavuttaa laajemman vaikutuksen seka tieteellisessa etta kay-

tannon soveltamisen kontekstissa.
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Kuva 5. DSRM prosessi malli (mukaillen Peffers ja muut, 2007).
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5 Viitekehyksen suunnittelu ja kehittaminen

Tutkimuksen kohdeyritys on osa laajempaa konsernia, joka on tunnettu metallien tuo-
tannossa, erikoistuen erityisesti nikkelin ja kuparin jalostukseen. Yrityksen toiminta on
ollut keskeinen osa Suomen teollista historiaa ja kehitystd. Kohdeyritys on sitoutunut
kestavaan kehitykseen ja innovaatioihin kaikessa toiminnassaan, mika nakyy sen jatku-
vaan pyrkimykseen tehostaa prosesseja. Tassa kontekstissa ohjelmistorobotiikan kayt-
toonotto tarjoaa merkittavan mahdollisuuden edistaa naita tavoitteita, parantamalla

operatiivista tehokkuutta ja tukemalla yrityksen toiminnan jatkuvaa parantamista.

5.1 Ongelman tunnistaminen ja motivointi

Tutkimuksen kohdeyritys on tunnistanut ohjelmistorobotiikan kayttoonoton mahdolli-
suutena tehostaa toimintaansa, erityisesti rutiininomaisten tehtavien automatisoinnissa.
Yrityksen tavoitteena on vapauttaa henkildston aikaa arvoa tuottavampiin tehtaviin au-
tomatisoimalla aikaa vievia ja toistuvia prosesseja. Haasteena on kuitenkin ymmarryksen
puute ohjelmistorobotiikan mahdollisuuksista ja sen kayttdonotosta. Monet organisaa-
tiot kohtaavat teknologian kayttéonotossa esteita, jotka johtuvat paitsi teknisistda haas-
teista myos organisaation kulttuurista, prosessien mukauttamisen tarpeesta ja osaami-
sen kehittamisen valttamattomyydesta. On tarkeaa tunnistaa, ettd ohjelmistorobotiikan
kayttoonotto ei ole pelkastaan IT-projekti vaan laajempi muutos, jotka vaativat johdon
sitoutumista, tyontekijoéiden koulutusta ja prosessien uudelleen suunnittelua. Taman li-
saksi, ohjelmistorobotiikan tehokas hyodyntdaminen edellyttda jatkuvaa yllapitoa ja kehi-
tystd, mika tarkoittaa, ettd organisaatioiden on oltava valmiita investoimaan seka aikaa

ettd resursseja teknologian kayttoonottoon ja yllapitamiseen.

Kuten muidenkin uusien teknologioiden kadytt66notossa, ohjelmistorobotiikan kaytt6on-
ottoon liittyy merkittavia haasteita. Yksi keskeisistd ongelmista on lapindkyvyyden puute
ohjelmistorobotiikan mahdollisuuksien ymmartamisessa, mika voi johtaa vaarinkasityk-

siin ja epaonnistumisiin sen kayttoonotossa. Tama ongelma, yhdistettynd puutteeseen
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yhtendisesta lahestymistavasta ohjelmistorobotiikkahankkeisiin, on aiheuttanut sen,
ettd arviolta puolet ohjelmistorobotiikan kayttédnotoista paatyy epaonnistumaan
(Herm ja muut, 2023). Herm ja muut (2023) ovat myds tuoneet esiin, etta teorian ja kay-
tannon soveltamisen valilla on kuilu. On tarkeaa tunnistaa, etta jokaisella organisaatiolla
on yksilolliset strategiansa ja tavoitteensa, joita automaation on tuettava tehokkaasti.
Pelkka tietamys yrityksen IT-jarjestelmista ja prosesseista ei ole riittava onnistuneen kayt-
toonoton takaamiseksi. Organisaatiot toimivat ainutlaatuisissa ymparistoissa, joissa on
omat kulttuurinsa, ja teknologian kayttoonotto edellyttaa kaikkien sidosryhmien sitou-
tumista ja hyvaksyntdaa. Onnistuminen edellyttaa ymmarrysta sidosryhmien taustoista,
IT-kyvykkyyksista ja heidan suhtautumisestaan uuteen teknologiaan. (Peppard & Ward,
2004).

5.2 Tavoitteiden maaritys

Taman tutkimuksen tavoitteena on arvioida ohjelmistorobotiikan potentiaalia ja laatia
viitekehys sen kayttoonotolle kohdeyrityksessa. Tutkimuksessa pyritaan tunnistamaan
mahdolliset esteet teknologian hyddyntamiselle, varmistamaan kadyttéonoton sujuvuus
ja ottamaan huomioon olennaiset tekijat, jotta voidaan saavuttaa ohjelmistorobotiikan
tarjoamat hyodyt. Tavoitteena on selvittda, miten ohjelmistorobotiikka saadaan kayt-
toonotettua onnistuneesti ja sen kayttd kestavalle pohjalle, joka tukee yrityksen pitkan
aikavalin tavoitteita. Tutkimuksen tavoitteena on yhdistda olemassa oleva kirjallisuus,
ohjelmistorobotiikan parissa tyoskentelevien ammattilaisten nakemykset ja kohdeyrityk-
sen ammattilaisten ymmarrys toimintaymparistosta ja tutkia kohdeyrityksen valmiutta
teknologian kayttoonottoon seka onnistuneen kdyttdonoton strategioita. Tama tutkimus
pyrkii ymmartamaan kriittisia tekijoita, jotka vaikuttavat ohjelmistorobotiikan onnistu-
neeseen kayttoonottoon, paikkaamaan aukon akateemisen teorian ja kdytannon sovel-
luksen vililla seka tarjoamaan viitekehyksen yritykselle, joka pyrkii hydodyntamaan tek-

nologiaa.
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5.3 Viitekehyksen suunnittelu ja toteutus

Projektin onnistuminen edellyttaa jarjestaytyneen rakenteen ja selkedan suunnitelman
olemassaoloa, joka ohjaa kaikkia sidosryhmia kohti pdamaaraa. Taman saavuttamiseksi
projekti sisaltdd kolme paavaihetta, jotka ovat maarittely ja suunnittelu, toteutus ja laa-
jentaminen. Maarittely ja suunnittelu sisaltad muun muassa tarpeiden tunnistamisen,
vaatimusten ja resurssien maarityksen yhteensovittamiseen seka yrityksen toimintaym-
pariston kartoittamisen. Toteutusvaiheessa suunnitellut ratkaisut kehitetaan, testataan
ja validoidaan varmistaen, ettd ne tayttavat niille maaritellyt tarpeet ja standardit. Laa-
jentamisvaiheessa onnistuneesti testattu teknologia laajennetaan koko organisaatioon
ja keskitytaan yllapitoon ja hallintaan. Koko projektin ajan, jatkuva viestinta, muutosjoh-
taminen ja sidosryhmien osallistuminen ovat kriittisia elementteja, jotka takaavat pro-
jektin sujuvan etenemisen ja pitkdaikaisen menestyksen. Tassa tutkimuksessa esitetty
viitekehys ja sen vaiheet perustuvat kirjallisuuteen ja haastatteluissa esiin tulleeseen ta-
paan toteuttaa ohjelmistorobotiikan kayttédnottoja. Viitekehyksessa esitetyt vaiheet ei-
vat ole ainoita oikeita ratkaisuja, vaan ne ovat raataloityja tdman yrityksen olosuhteisiin
ja lahtokohtiin. Muiden yritysten kohdalla, jotka toteuttavat vastaavia ohjelmistorobotii-
kan kayttoonottoprojekteja, sopivat vaiheet voivat poiketa esitetysta viitekehyksesta nii-

den yksil6lliset tarpeet ja lahtokohtien mukaan.

5.3.1 Madrittely ja Suunnittelu

Madrittely ja suunnittelu on ohjelmistorobotiikan kayttéonoton ensimmainen vaihe,
siind luodaan perusta koko projektille. Vaiheessa arvioidaan teknologian tarvetta, kartoi-
tetaan riskeja, maaritelldan arkkitehtuuria ja varmistetaan, ettd suuntaviivat ovat sel-
keitd ja ymmarrettyja kaikkien osapuolten toimesta. Vaiheen onnistuminen on tarkeaa,
silla se maarittelee hankkeen rakenteen ja ohjaa sen suuntaa. Kattava suunnittelu tassa
vaiheessa auttaa tunnistamaan ja hallitsemaan riskeja, maarittdmaan oikeat ja riittavat

resurssit ja varmistamaan, ettd hanke etenee kohti tavoitetta.
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Tarpeen arviointi on ensimmainen vaihe ohjelmistorobotiikan kdytt6onotossa. Hermin
ja muiden (2023 s.22) mukaan tassa vaiheessa yritys kartoittaa nykyisid prosessejaan ja
arvioi niiden automatisoinnin tarvetta ja mahdollisuuksia. Asatianin ja Penttisen (2016,
s.8) mukaan tdma vaihe auttaa organisaatiota ymmartamaan, mitka sen prosesseista
ovat soveltuvia automatisointiin ja mita hyotyja ohjelmistorobotiikan kayttoonotolla voi-
daan saavuttaa. Ensimmaisen haastateltavan mukaan yhdestdakaan uudesta teknologi-
asta ei olla saatu maksimaalista hyotyd, mikali tarve maaritelldan jostain muualta kuin

organisaation sisalta.

Haastateltavien mukaan arvioimalla prosessien nykytilaa ja ohjelmistorobotiikan mah-
dollisia hyotyja, organisaatiot voivat tehda tietoon perustuvia paatoksia ja asettaa rea-
listisia odotuksia projektille. Kattava tarpeen arviointi on kayttdonoton kannalta tarkeaa,
silla se varmistaa, ettd ohjelmistorobotiikan kayttoonotto keskittyy oikeisiin kohteisiin ja
organisaatioihin, jossa motivaatio teknologian kdyttéonotolle on korkea. Haastatteluissa
tuli myos ilmi, ettd onnistumisen kannalta on tarkeda, etta organisaation eri tasojen
edustajat, kuten prosessin suorittajat ja ylemman tason johtajat osallistuvat tarpeiden ja
haasteiden maarittelyyn. Heidan tietamyksensa prosessien toiminnasta ja niiden kriitti-
syydesta liiketoiminnalle auttaa tunnistamaan ne prosessit, jotka tarjoavat suurimman
hyddyn automatisoinnista. Organisaatioiden osallistaminen automatisoitavien proses-
sien kartoittamiseen varmistaa, ettd automatisointi vastaa organisaation todellisia tar-
peita ja etta projekti saa laajan tuen. Lisaksi sidosryhmien on tarkeda ymmartaa mita tek-
nologialla voidaan ja mita ei voida tehda. Taman vaiheen tuloksena syntyva ymmarrys
ohjaa koko projektin suunnittelua ja toteutusta, varmistaen, ettad teknologia tukee yrityk-

sen tavoitteita. (Asatiani ja muut, 2019, s. 7)

Pilottiprosessien valinnassa, haastateltavien mukaan yritys valitsee yhden tai useamman
prosessin, jossa teknologiaa testataan ensimmaisena. Valittu prosessi mahdollistaa tek-
nologian konkreettisen testaamisen rajatussa ymparistossa ennen laajempaa kadyttoon-
ottoa. Valitsemalla oikean pilottiprosessin organisaatio voi arvioida teknologian soveltu-

vuutta kdytannossa ja keradta tietoa prosessien tehostamisesta. Lacityn ja Willcocksin
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mukaan (2016a) oikein valittu pilottiprosessi toimii motivointina ja esimerkkind henki-
[6stolle, kun he nakevat konkreettiset hyddyt omassa tydssaan. Pilotin huolellinen valinta
on tarkeas, silla pilottiprojektin tulokset antavat merkittavaa tietoa siitd, miten automa-
tisointi onnistuu yrityksen muissa organisaatioissa. Lacity ja Willcocksin (2016a, s.6—7)
korostavat, etta pilottiprosessi tarjoaa myds arvokasta tietoa, miten ohjelmistorobotiikka

integroituu yrityksen jarjestelmiin ja onko projekti taloudellisesti kannattava.

Teknologian valinta ja arkkitehtuurin suunnittelu vaiheessa maaritellaan, miten ohjel-
misto otetaan kayttoon ja kuinka se integroidaan olemassa oleviin jarjestelmiin. Tarkoi-
tuksena on valita teknologiat, jotka soveltuvat parhaiten organisaation prosesseihin ja
tavoitteisiin, samalla kun varmistetaan jarjestelmien yhteensopivuus ja tietoturva.
Asatianin ja muiden (2023) mukaan teknologian valinnan ja arkkitehtuurin suunnittelun
kannalta on olennaista vastata kahteen kysymykseen: 1) Miten ohjelmistorobotiikka to-
teutetaan? yrityksen omalla palvelimella, pilvessa vai molemmissa. 2) Mita teknologiaa
kaytetaan? Kaytetaankoé avoimen lahdekoodin ohjelmistoa vai kaupallisia ohjelmistoja.
Paatokset ovat kriittisia, silla ne vaikuttavat suoraan ohjelmiston kayttoonottoon, kayt-
toon ja integrointiin yrityksen IT-jarjestelmiin. Haastateltavien mukaan kohdeyrityksen
IT-infrastruktuurin nykytila kannattaa selvittda ennen teknologian valintaa. Selvityksen
tulisi kattaa tietokannat, palvelimet, verkkorakenteet seka kayttojarjestelmien ja sovel-
lusten versiot, jotta voidaan varmistaa, etta ohjelmistorobotiikka on integroitavissa ole-
massa oleviin jarjestelmiin. Taman lisdksi selvitys auttaa tunnistamaan mahdolliset ra-
joitteet ja tarpeet paivityksille, jotka saattavat olla tarpeen uuden teknologian kaytt6on-
oton yhteydessa. Valinnat tulee tehda huolellisesti, ottaen huomioon nykyiset ja tulevat
tarpeet. Arkkitehtuurin ja teknologian valinta vaatii ymmarrysta yrityksen IT-infrastruk-
tuurista ja siitd, miten teknologia itsessaan toimii ja kommunikoi jarjestelmien kanssa,

jotta ne voidaan turvallisesti integroida ilman, etta se vaarantaa yrityksen tietoturvaa.

Resurssien maarityksessa projektille maaritelladn tarvittavat henkilosto-, teknologia- ja
talousresurssit. Tama vaihe vaatii huolellista suunnittelua ja ymmarrysta projektin vaati-

muksista eri vaiheissa, kuten suunnittelussa, toteutuksessa, vylldpidossa ja
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laajentamisessa. Kayttdonotto vaatii monenlaisia asiantuntijoita, kuten projektipaallikon,
kehittajia, testaajia ja tukihenkilostda. On tarkeaa maaritella kunkin roolin vastuut ja tar-
vittava osaaminen. Schlegel ja Krausin (2023) mukaan ohjelmistorobotiikkaa hyodynta-
vilta tyontekijoilta vaaditaan seka teknisia etta ei-teknisia taitoja, kuten sopeutumisky-
kya, ongelmanratkaisukykya ja tiimitydskentelytaitoja. Asatianin ja muiden (2023 s.110)
mukaan yritys valitsee, kuka on vastuussa ohjelmistorobottien kehityksen pilotin osalta
ja tulevaisuudessa. Yritys voi paattaa kaytetdaanko projektissa sisdisia resursseja, ulkois-
tetaanko kehitystyod palveluntarjoajille, vai yhdistetdaankd nama kaksi lahestymistapaa
niin sanotussa hybridimallissa. Haastateltavien mukaan tama paatos vaikuttaa suoraan
siithen, kuinka organisaatio pystyy hallitsemaan projektia ja kuinka hyvin kehitysprosessi

integroituu muihin liiketoimintaprosesseihin.

Haastateltavien mukaan useat organisaatiot aloittavat ohjelmistorobotiikkahankkeensa
hybridimallilla, jossa yhdistetdan seka sisdiset ettd ulkoiset kehittdjaresurssit. Asatianin
ja muiden (2023 s.111) mukaan hybridimalli tarjoaa joustavuutta ja mahdollistaa asian-
tuntemuksen nopean hankinnan, jos on tarvetta. Hybridimalli voi alussa nopeuttaa ke-
hitysta ja tarjota arvokasta tukea sisdisen osaamisen kehittyessa. Pitkalla tahtaimella mo-
net organisaatiot kuitenkin siirtyvat enenevdssa maarin kayttamaan sisdisia resursseja,
kun heidan oma asiantuntemuksensa ja kokemuksensa ohjelmistorobotiikan parissa kas-
vavat. Asatianin ja muiden (2023 s. 113-120) mukaan ulkoistaminen voi olla houkutte-
leva vaihtoehto, erityisesti jos organisaatiolla ei alun perin ole tarvittavaa osaamista tai
resursseja kehittamiseen. Ulkoiset konsultit ja kehittdjat voivat tarjota nopean paadsyn
syvélliseen teknologiseen asiantuntemukseen ja auttaa organisaatiota valttamaan yleisia
sudenkuoppia. Ulkoistamisen haasteena voi kuitenkin olla suurempi riippuvuus palve-
luntarjoajasta ja mahdolliset vaikeudet integroida ulkoisesti kehitettyja ratkaisuja orga-

nisaation olemassa oleviin jarjestelmiin ja kulttuuriin.

Haastateltavien mukaan projektissa tarvittavat koneet ja laitteet, kuten ohjelmistorobo-
tiikan alustojen ja tyokalujen, valinta on kriittista. Valitun teknologian tulisi sopia nykyi-

seen IT-infrastruktuuriin ja mahdollistaa helppo integraatio olemassa oleviin
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jarjestelmiin. Lisdaksi on huomioitava tietoturva ja jarjestelman skaalautuvuus pitkan ai-
kavalin tarpeisiin. Lisaksi budjetin maarittely on olennainen osa resurssien maaritysta.
Budjetin tulee riittdaa kaikkien projektin vaiheisiin alustavasta suunnittelusta ja kehitta-
misesta yllapitoon ja jonkin asteisiin laajennuksiin. On tarkeaa arvioida kustannukset rea-
listisesti ja varmistaa, ettd rahoitus on linjassa projektin tavoitteiden ja odotettavissa ole-

vien hyoétyjen kanssa.

Haastatteluissa tuli ilmi, ettd ohjelmistorobotiikan kayttéonoton yhteydessa riskianalyysi
auttaa tunnistamaan ja arvioimaan mahdollisia uhkia, jotka voivat vaikuttaa teknologian
toimivuuteen ja projektin onnistumiseen. Erityisesti teknologiset riskit, kuten tietoturva-
riskit, ohjelmistojen yhteensopivuusongelmat ja tiedonhallinnan virheet, ovat yleisia.
Hongin ja muiden (2023 5.131) mukaan ohjelmistorobotiikan riskienhallinta eroaa perin-
teisesta IT-projekteista siind, etta ne sijoittuvat IT-osaston ulkopuolelle. Tama voi johtaa
siihen, etta riskienhallintaan liittyva osaaminen ja tietdmys jarjestelmista ei ole riittavalla
tasolla. Kohdeyrityksen henkilon haastatteluissa tuli esille, ettd, kuten muissakin hank-
keissa, ohjelmistorobotiikan tulisi olla osa laajempaa riskienhallintastrategiaa. Tama tar-
koittaa saannollisia arviointeja, joissa keskitytaan teknologisiin ja operatiivisiin riskeihin.
Lisaksi on tarkeda ottaa kayttoéon tarkat kayttooikeuksien hallintakdytannot, kuten paa-
synvalvonta ja tietojen salaus, jotta teknologian kdyttd on turvallista. Lisdksi tarvitaan
riittavat resurssit ohjelmistorobotiikkajarjestelmien yllapitoon liittyviin tehtaviin ja mah-
dollisiin hairidtilanteisiin, jotta voidaan varmistaa, ettd toiminnot voivat jatkua katkok-

setta my6s ongelmatilanteissa.

Taulukko 3. Ohjelmistorobotiikan kdayttoonoton viitekehys vaihe 1.

Vaihe Aktiviteetti Kuvaus Menestystekijat

1. Maarittely ja | 1.1 Tarpeen arviointi | Organisaatio arvioi ny- | Hyvd ymmarrys yri-
Suunnittelu kyisida prosessejaan ja | tyksen prosesseista,
niiden automatisointi- | ymmarrys ohjelmis-
mahdollisuuksia. Tama | torobotiikan mah-

auttaa ymmartamaan, | dollisuuksista.
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mitkd prosessit ovat
automatisoitavissa ja
mita hyotyja automati-
sointi voi tuoda. (Herm
ja muut, 2023; Haastat-
telut, 2024)

Oikeiden sidosryh-
mien  osallistumi-
nen.

(Asatiani ja muut,
2019; Asatiani ja
Penttinen, 2016;
Haastattelut, 2024)

1.2 Pilottiprosessin

valinta

Valitaan yksi tai use-
ampi prosessi pilotti-
projektiksi. Pilottipro-
sessin valinta on kriitti-
nen, silla se toi-
mii  ”"markkinointina”
teknologian tehokkuu-
delle ja kdytdnnodn so-
veltuvuudelle. (Lacity &
Willcocks, 2016a; Haas-
tattelut, 2024)

Oikean prosessin va-
linta, joka on seka
edustava etta tekni-
sesti soveltuva auto-
matisointiin. (Lacity

& Willcocks, 2016a)

1.3 Teknologian va-
linta ja arkkitehtuu-

rin suunnittelu

Maadritelldaan  kaytet-
tava teknologia, avoi-
men ldahdekoodin oh-
jelmisto vai kaupallinen
tuote. Lisaksi paate-
taan arkkitehtuuri eli
toteutetaanko  ohjel-
misto yrityksen omalla
palvelimella, pilvessa
vai molemmissa.
(Asatiani  ja  muut,

2023)

Tietamys yrityksen
IT-infrastruktuurista
ja jarjestelmista
seka ohjelmistoro-
botiikan soveltuvuu-
desta, jotta varmis-
tetaan teknologian
soveltuvuus ja skaa-
lautuvuus ja turvalli-
suus. (Asatiani ja
muut, 2023; Haas-

tattelut, 2024)
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1.4 Resurssien maa-

ritys

Madritelladn tarvitta-
vat henkilosto-, tekno-
logia- ja talousresurssit
seka IT-osaston ja mui-
den sidosryhmien roo-
lit ja vastuut. Paatetaan
toteutetaanko  hanke
itse vai hankitaanko ul-
kopuolista osaamista.
(Asatiani  ja  muut,

2023)

Riittavan resurssien

varmistaminen, oi-
keanlaisten asian-
tuntijoiden  rekry-

tointi, kustannusten
realistinen arviointi
ja roolien selkea
maarittely. (Asatiani
ja  muut, 2023;
Schlegen & Kraus,

2023)

1.5 Riskiarviointi

Arvioidaan potentiaali-
set riskit, mukaan lu-
kien teknologiset- ja
tietoturvariskit, jotka
voivat vaikuttaa projek-
tin onnistumiseen ja
teknologian toimivuu-
teen. (Hong ja muut,
2023; Haastattelut,

2024)

Ymmarrys teknolo-

gia vaikutuksista
niin tietoturvaan
kuin ihmisiinkin.
(Hong ja muut,

2023; Haastattelut,
2024)

5.3.2 Toteutus

Toteutusvaihe merkitsee ohjelmistorobotiikan kayttéonoton prosessissa siirtymista
suunnittelusta aktiiviseen toimintaan. Tassa vaiheessa aiemmin laaditut suunnitelmat
toteutetaan kdytanndssa. Toteutusvaiheessa kehitetdan ja otetaan kayttoon pilotti, kou-
lutetaan henkil6stoa ja laaditaan suunnitelma dokumentaatiolle. Toteutusvaiheen onnis-

tuminen on, silld se testaa suunnitelmien toimivuuden kdytanndéssa ja luo perustan
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teknologian laajemmalle kdyttéonotolle organisaatiossa. Tassd vaiheessa kaytannon
haasteet nousevat esiin, ja projektitiimin on oltava valmiina ratkaisemaan niita jousta-
vasti. Tavoitteena on nadyttaa teknologian tuomat hyodyt ja varmistaa kaikkien sidosryh-
mien tyytyvaisyys lopputulokseen. Riittava kommunikaatio, sidosryhmien sitoutuminen

ja muutoksiin reagoiminen ovat avainasemassa.

Haastateltavan kokemuksen mukaan pilotin kehitysvaiheessa valittu pilottiprosessi kehi-
tetdaan ja testataan oikeassa ymparistdssa. Pilotin avulla voidaan arvioida teknologian
toimivuutta ja kayttokelpoisuutta ennen sen laajempaa kayttéonottoa yrityksessa. Pilo-
tin kehittdmisen aikana varmistetaan, etta ohjelmistorobotiikka toimii suunnitellulla ta-
valla ja tayttaa asetetut vaatimukset. Huang ja Vasarhelyin (2019, s. 4) mukaan tassa vai-
heessa voidaan tunnistaa mahdolliset puutteet ja rajoitteet ja korjata niitd ennen kuin
teknologia otetaan laajemmin kayttoon. Pilotti toimii konkreettisena esimerkkina siita,
miten automatisointi voi parantaa tiettyja prosesseja. Tama auttaa saamaan laajempaa
tukea ja hyvaksyntaa koko organisaatiossa. Haastateltava korosti, etta pilotin kehittami-
sen aikana kertyy arvokasta tietoa ja kdytannon kokemusta siitd, miten robotteja kehite-
taan ja yllapidetaan. Pilotin suunnittelu ja toteutus edellyttavat tiivista yhteistyota eri
sidosryhmien kanssa, jotta varmistetaan kaikkien tarpeiden ja odotusten huomioiminen.
Pilotin tulokset ovat ratkaisevia projektin jatkosuunnitelmille, ja onnistunut pilotointi voi

merkittavasti lisata luottamusta ohjelmistorobotiikan mahdollisuuksiin yrityksessa.

Kayttajahyvaksynta on keskeinen tekija ohjelmistorobotiikan onnistuneessa kayttoéon-
otossa. Kayttdjien tuki ja sitoutuminen uusiin teknologioihin on tarkeas, jotta teknolo-
gian potentiaaliset hyddyt voidaan maksimoida (Wewerka ja muut, 2020, s.97). Haasta-
teltavien mukaan muutosjohtaminen on hyva aloittaa heti, prosessi alkaa yleensa jo
suunnitteluvaiheessa, jossa kayttdjien mielipiteita ja tarpeita kuunnellaan tarkasti. Kayt-
tajahyvaksynnan edistamiseksi on tarkeda varmistaa, ettd kayttajat nakevat konkreetti-
set hyodyt, jotka ohjelmistorobotiikka tuo heiddn tyohonsa. Ndin ollen on suositeltavaa
jarjestdaa demonstraatioita ja tyopajoja, jotka esittelevat, miten ohjelmistorobotiikka voi

helpottaa rutiinitehtavia ja parantaa tehokkuutta. Lisaksi kadyttdjien osallistuminen
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projektin alkuvaiheessa suunnitteluun ja kehitykseen voi lisdtd heidan ymmarrystaan ja
sitoutumistaan, mika puolestaan parantaa teknologian hyvaksyntaa. (Wewerka ja muut,

2020, 5.103).

Haastateltavan sekd Wewerka ja muiden, (2020, s.103) mukaan avoin kommunikaatio
kaikkien sidosryhmien vilille auttaa kayttdjia tuntemaan itsensa tuetuiksi teknologian
kdyttoonoton aikana ja mahdollistaa nopean reagoinnin mahdollisiin ongelmiin ja huo-
liin, jotka saattavat nousta esiin kayttéonoton aikana. Kayttajahyvaksynnan aktiivinen
edistaminen ja tukeminen lisddvat kayttoonoton onnistumisen mahdollisuuksia, paran-
tavat yksittdisten tyontekijoiden tuottavuutta ja edistavat positiivista suhtautumista
muutoksiin. Toinen haastateltava korosti, ettda myo6s positiivinen ilmapiiri teknologian
ymparilla edesauttaa hyvaksyntda silla tyontekijat arvioivat teknologian hyodyllisyytta
osittain sen perusteella, miten heidan kollegansa suhtautuvat siihen. Kun tyéntekijat ha-
vaitsevat, ettd heidan kollegansa pitavat teknologiaa hyodyllisena ja tuottavuutta paran-

tavana, he todennakdisemmin omaksuvat teknologian itsekin.

Konsernin toisen yksikdon tyontekijan haastattelussa korostui dokumentaation tarkeys.
Dokumentaation varmistaa, etta kaikki luodut ohjelmistorobotit ja niiden kayttéoikeudet
kirjataan yksityiskohtaisesti. Kohdeyrityksella oli kdytdssaan toisen yksikon dokumentaa-
tiopohja, josta kay ilmi mita dokumenttiin tulee kirjata. Dokumentaatio sisaltaa yksityis-
kohtaisen kuvauksen robotin toiminnasta ja prosessista, jonka se automatisoi. Tarkka
kuvaus auttaa ymmartamaan robotin roolia ja toimintalogiikkaa. Siihen myds kirjataan,
keilla on oikeus kayttda robottia, seka robotin kayttéoikeudet. Dokumentaatioon kirja-
taan myds robotin riippuvuudet ja integraatiot. Lisaksi dokumentaatioon kirjataan kehi-
tys- ja yllapitotiedot eli, kuka robotin on kehittdanyt, milloin se on pdivitetty viimeksi, ja
kuka vastaa sen yllapidosta. Dokumentointi on olennainen osa jarjestelman tehokasta
hallintaa ja yllapitoa, silla se mahdollistaa ohjelmistorobotiikan lapinakyvan ja hallitun

kdyton koko organisaatiossa.
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Myds muut haastateltavat allekirjoittivat dokumentaation tarkeyden, hyvin laadittu do-
kumentaatio helpottaa yllapitoa, se tarjoaa kattavan lahteen, josta saadaan tietoa robot-
tien toiminnasta, kayttotarkoituksesta, oikeuksista ja hallinnasta. Yhtendinen dokumen-
taatio tukee tietoturvaaja varmistaa, etta kayttdoikeudet ovat ajantasaiset ja hallinnassa,

mika on erityisen tarkeaa, kun robotit kasittelevat arkaluontoista tai sdadeltya tietoa.

Haastateltavat nostivat esille koulutuksen ja tuen tarkeyden, kun yritys pyrkii hyddynta-
maan ohjelmistorobotiikkaa tehokkaasti ja turvallisesti. Erityisen tarkeda on IT-osaston
koulutus, silla he vastaavat, yllapidossa ja ongelmanratkaisussa. IT-tiimin koulutuksessa
keskitytadn teknisiin asioihin, kuten ohjelmiston asennukseen, konfigurointiin ja integ-
rointiin olemassa oleviin IT-infrastruktuureihin. Lisaksi yllapitdjien on tarkea osata vian-
maaritys ja tietoturvakaytantoja, jotta he voivat varmistaa teknologian luotettavan ja tur-
vallisen toiminnan. Erityisesti kdyttoonoton alussa on tarkeaa, etta kayttdjille on tarjolla
teknista tukea ja neuvontaa, mikali kayttajat tormaavat ongelmiin eivatka saa siihen no-
peasti apua, he helposti palaavat vanhoihin tyotapoihin. Haastateltava korosti myds, etta
tiimilta, joka kehittda robotteja vaaditaan laajaa ymmarrysta automatisoitavista proses-

seista.

Schlegelin ja Krausin (2023 s. 811-814) mukaan sidosryhmien on hyva osata ohjelmisto-
robotiikkaan sisaltyvia teknisia taitoja, jotka liittyvat ohjelmistorobotiikan suunnitteluun,
kehittamiseen ja yllapitoon. Henkildston on kyettava ymmartamaan ja hallitsemaan au-
tomatisoitavia prosesseja teknisesti, jotta integraation olemassa oleviin jarjestelmiin ja
infrastruktuuriin onnistuu. Lisdksi tarvitaan ymmarrysta liiketoimintaprosesseista, jotta
voidaan arvioida ja optimoida prosessit, jotka hyotyvat automatisaatiosta eniten. Haas-
tateltavat puhuivat my0Os niin sanotuista pehmeista taidoista, kommunikointi- ja tiimi-
tyoskentelytaidot sekda sopeutumiskyky, ovat arvokkaita, kun ohjelmistorobotiikkaa ote-
taan kayttoon. Kyky johtaa ja hallita muutosta on puolestaan tarkea taito johtajille, kun

teknologian halutaan vieda kayttoon tyontekijatasolle.
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Taulukko 4. Ohjelmistorobotiikan kdaytté6noton viitekehys vaihe 2.

Vaihe

Aktiviteetti

Kuvaus

Menestystekijat

2. Toteutus

2.1 Pilotin kehitys ja

kayttoonotto

Kehitetdan ja testataan
valittu  pilottiprosessi
kdytdanndssa. Tassa vai-
heessa varmistetaan,
ettd ohjelmistorobo-
tiikka toimii suunnitel-
lusti ja tayttaa vaaditut
kriteerit. Huang ja Va-
sarhelyin (2019; Haas-
tattelut, 2024)

Testausprosessien

huolellinen suunnit-
telu, tiivis yhteistyo
kehitystiimin ja kayt-
tdjien kanssa. (Haas-

tattelut, 2024)

2.2 Muutosjohtami-
nen ja kayttajahyvak-

synta

Hallitaan muutospro-
sessia ja varmistetaan,
ettd kayttdjat hyvaksy-
vat uuden teknologian.
Tama sisaltaa kaytta-
jien koulutuksen, tyo-
pajojen jarjestamisen
ja avoimen viestinnan.
(Wewerka ja muut,
2020; Haastattelut,
2024)

Avoimen viestinnan
yllapitaminen, kayt-
tdjien  osallistumi-
nen ja raataldityjen
koulutuksen jarjes-
taminen eri sidos-
ryhmille. (Wewerka
ja  muut, 2020;

Haastattelut, 2024)

2.3 Dokumentaation

suunnittelu

Suunnitellaan ja luo-
daan kattava dokumen-
taatio, joka sisaltaa tie-
dot ohjelmistorobotien
toiminnoista, kayttooi-
keuksista ja yllapitotie-

doista. (Haastattelut,

Tarkkuus ja yksityis-
kohtaisuus  doku-
mentaatiossa, help-
pokayttoisyys, paivi-
tettdvyys. (Haastat-
telut, 2024)
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2024; Kohdeyrityksen
dokumentaatio, 2024)

2.4 Koulutus ja tuki Koulutusta ja tukea IT- | Jatkuva tuki, kdytan-
tiimille ja muulle henki- | ndnlaheinen ja raa-
I6stolle. Koulutus kat- | taloity koulutus eri
taa tekniset vyksityis- | sidosrymien tarpei-
kohdat ja yllapitokdy- | siin. (Haastattelut,
tannot, mikd varmistaa | 2024)

teknologian tehokkaan
ja turvallisen kayton.
(Schlegelin  ja Kraus
2023; Haastattelut,
2024)

5.3.3 Laajentaminen

Laajentamisvaihe on ohjelmistorobotiikan kayttdonoton prosessissa se vaihe, jossa or-
ganisaatio levittdaa onnistuneesti pilotoidun teknologian laajempaan kadyttéon. Vaiheen
tavoitteena on lisdta automatisoitujen prosessien maaraa ja tehostaa organisaation toi-
mintaa kokonaisuudessaan. Laajentamisvaiheen koostuu muun muassa uusien proses-
sien identifioinnista, laajentamisen strategian kehittamisesta ja suorituskyvyn seuran-

nasta.

Kedzioran ja Penttisen (2021) mukaan hyva tapa ohjelmistorobotiikan hallintaan on
osaamiskeskuksen (Center of Excellence, CoE) perustaminen, se vaatii kuitenkin resurs-
seja eika tdysipaivaisten resurssien sitouttaminen aina ole jarkevaa. Keskusteluissa haas-
tateltavien kanssa selvisi, ettd osaamiskeskus voidaan toteuttaa osa-aikaisesti, jossa re-
sursseilta tietty maara tydajasta on omistettu ohjelmistorobotiikalle. Kenzioran ja Pent-

tisen (2021) mukaan osaamiskeskuksen tehtdvdnd on varmistaa, ettd
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ohjelmistorobotiikka tukee yrityksen strategisia tavoitteita ja, ettd sen kaytto yrityksen
standardien mukaisia. Sen tehtavana on seurata automaation tehokkuutta seka vaiku-
tuksia organisaatioon ja tarjota teknista tukea ja resursseja robottien kehittamiseen ja
yllapitoon. Lisaksi osaamiskeskus kehittaa ja toteuttaa koulutusohjelmia, jotka varmista-
vat henkiloston patevyyden robottien kdytossa ja yllapidossa. Osaamiskeskuksen vas-
tuulla on myos kehittaa ja tutkia uusia mahdollisuuksia laajentaa ja parantaa ohjelmisto-
robotiikan kayttoa seka integroida uusia teknologioita ja tyokaluja. Osaamiskeskus mah-
dollistaa tehokkuuden lisaamisen ja auttaa varmistamaan, etta teknologian hyédyt mak-

simoidaan yrityksessa, sekda minimoi riskit.

Haastateltava kertoo ettd, laajentamisen aikana ohjelmistorobotiikankdyttdéa pyritaan
laajentamaan yrityksen muihin organisaatioihin, jotka voivat hyotya automaatiosta. Laa-
jentaminen edellyttdaa automatisoitavien prosessien kartoittamista, jotta voidaan var-
mistaa, ettd automaation tuomat hyddyt maksimoidaan koko yrityksen tasolla ja, etta
investointi teknologiaan tuottaa toivotun lopputuloksen. Uusien prosessien tunnistami-
nen tarkoituksena on l6ytda ne prosessit, jotka hyotyvat automatisoinnin nopeudesta,
tarkkuudesta ja kustannustehokkuudesta. Automatisoitavien prosessien valinta perus-
tuu niiden automatisointikelpoisuuteen, eli siihen, kuinka hyvin ne voidaan standardoida

ja kuinka suuri on niiden vaikutus organisaation tehokkuuteen.

Haastateltavien mukaan uusien prosessien tunnistamiseen on useita tehokkaita mene-
telmia, joita yritys voivat hyddyntaa automaatioon sopivien prosessien |6ytamiseksi. Esi-
merkiksi tyOpajat ovat hyva tapa prosessien kartoittamiseen, jossa osallistujina voivat
olla eri osastojen edustajat. TyOpajoissa voidaan kayttda esimerkiksi aivoriihi-menetel-
maa, joilla kerataan tietoa eri tiimien paivittaisista rutiineista ja haasteista. Myos haas-
tattelut ja kyselyt voivat toimia automatisoitavien prosessien kartoittamisessa, niissa
haasteena on kuitenkin se, jos haastateltava ei tunne teknologiaa ja sen soveltuvuutta
eri tyylisiin prosesseihin. Osallistamalla avainhenkilot prosessien valintaan, voidaan li-
saksi varmistaa, ettd automaatioon liittyvat paatokset tukevat laajempia liiketoiminnalli-

sia tavoitteita ja ettd automaatio koetaan positiivisena muutoksena organisaation sisalla.
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Myos Lenon ja muiden (2021) esittelema prosessi louhinta on yksi tapa automatisoita-
vien prossien tunnistamiseen. Siina pyritaan tunnistamaan automatisoitavia prosesseja
keraamalla tietoja kayttajien vuorovaikutuksesta verkkosovellusten ja tydpoytasovellus-
ten kanssa. Siinad kaytetaan lokitietoja, jotka sisaltdvat tapahtumia ja vuorovaikutuksia ja
sen pdatavoitteena on I6ytaa toistuvia rutiineja ndista lokitiedoista, jotka ovat potenti-

aalisesti automatisoitavissa.

Haastateltava korosti, etta kun potentiaaliset prosessit on tunnistettu, ne voi ja kannat-
taa priorisoida niiden odotettavissa olevan vaikutuksen ja toteutettavuuden perusteella.
Tama mahdollistaa resurssien tehokkaan kohdentamisen ja auttaa varmistamaan, etta
ohjelmistorobotiikan kdyttoonotto tuottaa nakyvia ja haluttuja tuloksia, mika puolestaan
edistda automaation hyvaksyntaa yrityksen sisalla. Kun automatisoitavat prosessit on
tunnistettu, voidaan niitd alkaa ottamaan kayttoon. Keskusteluissa haastateltavien
kanssa korostui, etta kun ensimmaiset ohjelmistorobotit on otettu kayttoon ja itse kayt-
toonottoprojekti on viety ldpi, on uusien robottien kayttdonotto suoraviivaisempaa. Ji-
menez-Ramirezin ja muiden (2019, s.2) mukaan tyypillisesti ohjelmistorobotin kayttoon-
otto etenee seuraavien askeleiden mukaan. Prosessi alkaa nykyisten prosessien perus-
teellisella analyysilla, jossa maaritelladn automaatioon soveltuvat osa-alueet. Taman jal-
keen suunnitellaan tarkkaan, miten prosessit automatisoidaan, mukaan lukien tarvitta-
vat toiminnot ja datan liikkumisen. Sitten suunnitellut prosessit ja ohjelmistorobotit ke-
hitetdan ja siirrytaan testaukseen. Ohjelmistorobotiikan erityispiirteena on, etta testaus-
vaihe tapahtuu usein suoraan tuotantoymparistossd, koska erillistd testiymparistoa kai-
kille jarjestelmille ei yleensa ole. Testauksessa robottien suorituskykya seurataan tarkasti
ja mahdolliset virheet korjataan. Lopulta, siirrytdan operatiiviseen vaiheeseen, jossa ro-
bottien toimintaa monitoroidaan ja yllapidetaan jatkuvasti. Taman vaiheen aikana kera-

tadn tietoa robottien suorituskyvysta ja ongelmista.
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Taulukko 5. Ohjelmistorobotiikan kdyttoonoton viitekehys vaihe 3.

Vaihe

Aktiviteetti

Kuvaus

Menestystekijat

3. Laajentami-

nen

3.1 Hallinta ja jatkuva
kehitys

Perustetaan ainakin
osittainen osaamiskes-
kus, joka koordinoi ro-
botiikan kayttoa, kehit-
taa ja seuraa automaa-
tion tehokkuutta, ja ar-
Vioi prosesseja paran-
nusten tekemiseksi.

(Kedziora & Penttinen
2021;

Haastattelut,

2024)

Oikeiden ja riitta-
vien resurssien allo-
kointi. (Kedziora &

Penttinen, 2021)

3.2 Laajentaminen ja
uusien prosessien

tunnistaminen

Kartoitetaan ja tunnis-
tetaan uusia proses-
seja, otetaan teknolo-
gia kayttoon laajem-
min. Priorisoidaan pro-
sessit niiden vaikutuk-
sen ja toteutettavuu-
den perusteella. (Haas-
tattelut, 2024; lJime-
nez-Ramirez ja muut

2019)

Systemaattinen 13-
hestymistapa  uu-
sien mahdollisuuk-
sien tunnistami-
seen, prosessien
priorisointi ja sidos-
ryhmien osallistami-
nen. (Haastattelut,
2024; Leno ja muut

2021)

5.4 Viitekehyksen demonstraatio

Demonstraatio ohjelmistorobotiikan kdayttédnoton viitekehyksesta tapahtui [ahettamalla

ensimmainen versio viitekehyksesta sdhkopostitse haastatelluille henkildille. Palautteen
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keruu oli keskeinen osa demonstraatiota, ja se toteutettiin pyytamalla vastaanottajia ar-
vioimaan viitekehysta ja antamaan konkreettista palautetta seka ehdotuksia viitekehyk-
sen parantamiseksi. Palaute saatiin haastateltavilta kirjallisesti, padosin palaute viiteke-
hyksesta oli positiivista ja sen selkeytta nostettiin esille. Viitekehys esittelee selkeasti eri
vaiheet ja niiden alivaiheet, mika auttaa ymmartamaan projektin kulkua. Palautteen an-
tajista yksi oli kohdeyrityksen IT-tyontekija, jolla on kokemusta kymmenista IT-projek-
teista. Toinen haastateltava oli konsernin toisen yksikon IT-tyontekija, jolla on kokemusta
heidan omasta ohjelmistorobotiikan kayttéonotostaan. Heidan palautteensa keskittyi
yleisiin projektihallinnan tehtaviin kuten muutosjohtamiseen ja raportointiin. Viimeinen
palautteen antaja oli ohjelmistorobotiikka palveluita tarjoavan yrityksen henkil®, jolla on
kokemusta useista vastaavista projekteista, joskaan han ei tdysin tunne kohdeyrityksen
Iahtdkohtia. Hanen palautteessaan kehotettiin muun muassa laajentamaan riskienhal-
linta kattamaan myos inhimilliset riskit seka korostettiin tarvetta jatkuvalle kehitykselle

ja arvioinnille.

Palautteessa nousi esille raportointi ja viestinta, henkil6t toivoivat, projektin etenemisen
raportointiin olisi suunnitelma, jonka avulla tiedonkulku sidosryhmien vailille voidaan
varmistaa ja projektin etenemista voidaan seurata. Lisaksi viestinnan merkitysta osana
muutosjohtamista haluttiin korostaa. Palautteessa tuli myos esille muutosjohtamisen
tarkeys, sen on kuljettava lapi koko projektin. Palautteessa jatkuvalla kehityksella tarkoi-
tettiin ohjelmistorobottien jatkuvaa arviointia ja seuraamista, jotta teknologian hyodyt
saadaan parhaiten esille, tavoitteena on varmistaa, etta robotiikkaratkaisut pysyvat te-

hokkaina, turvallisina ja vastaavat liiketoiminnan muuttuviin tarpeisiin.

5.5 Viitekehys ohjelmistorobotiikan kdyttéonottoon

Projektin onnistuminen edellyttda jarjestaytyneen rakenteen ja selkedn suunnitelman
olemassaoloa, joka ohjaa kaikkia sidosryhmia kohti paamaaraa. Projektissa on kolme
pdavaihetta: maarittely ja suunnittelu, toteutus ja laajentaminen. Naissa vaiheissa tun-

nistetaan tarpeet, vaatimukset ja laajuus, sovitetaan sidosryhmien odotukset yhteen ja
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kartoitetaan yrityksen toimintaymparisto. Toteutusvaiheessa suunnitellut ratkaisut kehi-
tetaan, testataan ja varmennetaan niiden tayttaessa maaritellyt tarpeet ja standardit.
Laajentamisvaiheessa testatut ratkaisut levitetdan laajemmin organisaatioon, mahdollis-
taen laajamittaiset hyodyt ja muutoksenhallinnan. Jatkuva viestintd, laadunvalvonta ja
sidosryhmien osallistuminen ovat kriittisia koko projektin ajan. Viitekehys perustuu kir-

jallisuuteen, haastatteluihin ja palautteeseen viitekehyksen ensimmaisesta versiosta.

5.5.1 Madrittely ja suunnittelu

Madrittely ja suunnittelu ovat ohjelmistorobotiikan kayttoéonoton ensimmainen vaihe,
jossa luodaan perusta koko projektille. Tassa vaiheessa arvioidaan teknologian tarvetta,
kartoitetaan riskeja, maaritellaan arkkitehtuuria ja varmistetaan suuntaviivojen selkeys
ja ymmarrettavyys kaikille osapuolille. Onnistuminen tassa vaiheessa on keskeista, silla
se asettaa hankkeen rakenteen ja suunnan. Kattava suunnittelu auttaa tunnistamaan ja
hallitsemaan riskeja, varmistamaan riittavat resurssit ja ohjaamaan hanketta kohti sen

tavoitetta.

Ohjelmistorobotiikan kdayttdonoton ensimmainen vaihe on tarpeen arviointi, jossa orga-
nisaatio kartoittaa nykyiset prosessinsa ja arvioi niiden automatisoinnin tarvetta ja mah-
dollisuuksia. Tama vaihe auttaa ymmartamaan, mitka prosessit ovat automatisoinnin ar-
voisia ja millaisia hyotyja ohjelmistorobotiikka voi tuoda (Herm ja muut, 2023 s. 22;
Asatiani & Penttinen, 2016, s.8) Haastateltavien mukaan on tdrkeda, etta tarve maaritel-
Idan organisaation sisdltd kasin, ja eri tasoilla olevat edustajat osallistuvat tarpeiden
maarittelyyn. Ndin varmistetaan, ettd automatisointi kohdistuu oikeisiin kohteisiin ja saa
laajan tuen organisaatiossa. Asatianin ja muiden (2019 s.7) mukaan on lisdksi tarkeaa,
ettd sidosryhmat ymmartavat teknologian mahdollisuudet ja rajoitukset. Tama vaihe oh-
jaa koko projektin suunnittelua ja toteutusta, varmistaen, ettd teknologia tukee organi-

saation tavoitteita.
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Haastateltavien mukaan pilottiprosessien valinnassa yritys valitsee yhden tai useamman
prosessin, jossa teknologiaa testataan ensimmaisena. Valittu prosessi mahdollistaa tek-
nologian konkreettisen testaamisen rajatussa ymparistdssa ennen laajempaa kayttoon-
ottoa. Lacityn ja Willcocksin (2016a) mukaan oikein valittu pilottiprosessi toimii moti-
vointina ja esimerkkina henkilostolle, kun he nakevat konkreettiset hyddyt omassa tyos-
saan. Oikein valitulla pilottiprosessilla organisaatio voi arvioida teknologian soveltu-
vuutta kdytannossa ja kerata tietoa prosessien tehostamisesta. Pilottiprojektin huolelli-
nen valinta on tarkeas, silla sen tulokset antavat merkittdavaa tietoa automatisoinnin on-
nistumisesta muissa organisaatioissa ja siita, miten teknologia integroituu yrityksen jar-
jestelmiin seka onko projekti taloudellisesti kannattava (Lacity & Willcocks, 2016a, s. 6—

7).

Teknologian valinta ja arkkitehtuurin suunnittelu vaiheessa maaritellaan, miten ohjel-
misto otetaan kayttoon ja kuinka se integroidaan olemassa oleviin jarjestelmiin. Asatiani
ja muiden (2023) mukaan kriittisia paatoksia ovat miten ohjelmistorobotiikka toteute-
taan, ja mita teknologiaa kdytetaan? Haasteltavien mukaan kohdeyrityksen nykyinen IT-
infrastruktuuri on syyta selvittdaa ennen teknologian valintaa, kattaen tietokannat, palve-
limet, verkkorakenteet ja kayttojarjestelmien ja sovellusten versiot. Talla varmistetaan
ohjelmistorobotiikan integroituvuus olemassa oleviin jarjestelmiin ja tunnistetaan tar-
peet paivityksille. Paatokset on tehtdva huolellisesti ottaen huomioon nykyiset ja tulevat

tarpeet sekd ymmartden teknologian toiminta ja sen vaikutukset tietoturvaan.

Resurssien maarityksessa projektille maaritelladn tarvittavat henkilosto-, teknologia- ja
talousresurssit. Projekti vaatii monenlaista asiantuntijuutta, kuten projektipaallikon, ke-
hittajia, testaajia ja tukihenkilostda. On tarkedd maaritella kunkin roolin vastuut ja tar-
vittava osaaminen. Schlegel ja Krausin (2023) mukaan ohjelmistorobotiikkaa hyodynta-
viltd tyontekijoiltd vaaditaan sekd teknisid ettd ei-teknisia taitoja. Lisaksi yritys valitsee,
kuka on vastuussa ohjelmistorobottien kehityksen pilotin osalta ja tulevaisuudessa
(Asatiani ja muut, 2023, s.110). Lisaksi on maariteltdva sopivat teknologiat ja varmistaa

niiden yhteensopivuus nykyisten jarjestelmien kanssa. Organisaatio voi valita kdyttaako
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sisdisia vai ulkoisia resursseja, tai molempia yhdistavaa hybridimallia. Ulkoistaminen voi
tarjota nopean paasyn asiantuntemukseen, mutta saattaa aiheuttaa riippuvuutta ja in-
tegraatiovaikeuksia. (Asatiani ja muut, 2023). Haastateltavien mukaan budjetin maarit-
tely on olennainen osa resurssien maaritysta, ja on tarkeaa arvioida kustannukset realis-

tisesti suhteessa projektin tavoitteisiin.

Ohjelmistorobotiikan kdytt6onoton yhteydessa riskianalyysi auttaa tunnistamaan ja ar-
vioimaan mahdollisia uhkia. Erityisesti teknologiset riskit, kuten tietoturvaongelmat ja
ohjelmistojen yhteensopivuusongelmat, ovat yleisia haasteita. Palautteessa tuli ilmi, etta
riskienhallinnan tulisi kattaa my6s inhimilliset riskit, kuten kayttdjavirheet ja koulutuksen
puutteet. Hongin ja muiden (2023 s.131) mukaan ohjelmistorobotiikan riskienhallinta
eroaa perinteisistd IT-projekteista siind, ettd ne sijoittuvat IT-osaston ulkopuolelle, mika
voi vaikuttaa riskienhallintaan liittyvaan osaamiseen ja tietamykseen jarjestelmista. Siksi
on tarkeaa, etta riskienhallinta on osa laajempaa strategiaa, joka sisaltda saanndlliset ar-
vioinnit teknologisten ja operatiivisten riskien hallitsemiseksi. Lisdksi on tarkeaa ottaa
kayttoon tarkat kayttooikeuksien hallintakdytannot, kuten paasynvalvonta ja tietojen sa-

laus, jotta teknologian kaytto on turvallista.

Haastateltavien mukaan muutosjohtaminen ja kayttdjahyvaksynta ovat tarkeita osia jo
projektin madrittely- ja suunnitteluvaiheessa. Wewerkan ja muiden (2020, s.97) mukaan
on tarkeaa aloittaa muutosjohtaminen jo tdssa vaiheessa, jotta voidaan varmistaa kayt-
tdjien sitoutuminen ja tuki uuden teknologian kayttoonotolle. Kayttdjien osallistaminen
alusta alkaen suunnitteluprosessiin auttaa heitd ymmartamaan ohjelmistorobotiikan
tuomat hyoédyt heidan tyotehtaviinsa, mika lisdaa heidan hyvaksyntdaansa ja sitoutumis-
taan muutokseen. Tama voidaan saavuttaa jarjestamalla esimerkiksi tyopajoja ja de-
monstraatioita, joissa kadyttdjat paasevat nakemaan konkreettisesti, miten teknologia
helpottaa rutiinitehtavia ja parantaa tehokkuutta. Lisdksi haastateltavien ja Wewerkan ja
muiden (2020 s.103) mukaan avoin ja jatkuva kommunikaatio kayttdjien ja projektitiimin

valilla on valttamatonta, jotta kayttdjien palautetta ja huolenaiheita voidaan hyodyntaa
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suunnitteluprosessissa, mika edelleen vahvistaa heidan sitoutumistaan ja tyytyvaisyyt-

taan lopputulokseen.

5.5.2 Toteutus

Toteutusvaiheessa ohjelmistorobotiikan kayttoonoton suunnitelmat laitetaan kaytan-
toon. Vaiheessa kehitetdaan ja kdynnistetdaan pilottiversio, koulutetaan henkilosto ja laa-
ditaan dokumentaatiosuunnitelmat. Tama vaihe testaa suunnitelmien toimivuutta ja luo
pohjaa teknologian laajemmalle levitykselle organisaatiossa. Vaihe tuo esille kdytannén
haasteet, kuten tekniset ongelmat ja kadyttajien vastustuksen, joita projektitiimin on rat-
kaistava joustavasti. Tehokas kommunikaatio ja sidosryhmien sitoutuminen ovat keskei-

sia onnistuneen lopputuloksen saavuttamiseksi.

Ensimmainen vaihe on pilottiprosessin kehitys ja testaus oikeassa ymparistossa, jotta
voidaan arvioida teknologian toimivuutta ja soveltuvuutta laajempaan kaytté6nottoon.
Pilotin aikana tarkistetaan, ettd ohjelmistorobotiikka toimii suunnitelmien mukaan ja
tayttaa vaatimukset. Huang ja Vasarhelyin (2019, s. 4) mukaan tdma vaihe mahdollistaa
puutteiden ja rajoitteiden tunnistamisen ja korjaamisen. Pilotti tarjoaa konkreettisen
ndytdn automatisoinnin eduista, mika edistdaa teknologian hyvaksyntda organisaatiossa.
Haastateltavat korostivat, ettd kehitysvaiheessa saatu tieto ja kokemus ovat arvokkaita
robotiikan yllapidossa ja kehittamisessa. Pilotin suunnittelu ja toteutus vaativat sidosryh-
mien tiivista yhteistyota tarpeiden ja odotusten tayttamiseksi, ja onnistunut pilotointi

vahvistaa luottamusta teknologian mahdollisuuksiin.

Kayttajahyvaksyntd on olennainen osa ohjelmistorobotiikan onnistunutta kayttéonottoa.
Wewerka ja muut (2020, s. 97) korostavat kdyttajien tuen ja sitoutumisen merkitysta uu-
sien teknologioiden hyotyjen maksimoimiseksi. Haastateltavat korostivat, ettd muutos-
johtaminen myo0s toteutusvaiheessa mahdollistavan kadyttdjien tarpeiden ja mielipitei-
den huomioimisen. Tehokkuutta ja rutiinitehtdvien helpottamista esittelevat demonst-

raatiot ja tyOpajat ovat keskeisia kayttdjahyvaksynnan edistamisessd, kuten myos
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kayttdjien varhainen osallistuminen suunnitteluun ja kehitykseen (Wewerka ja muut,
2020, s. 103). Haastateltavan seka Wewerka ja muiden, (2020, s.103) mukaan avoin kom-
munikaatio sidosryhmien auttaa kayttdjia tuntemaan itsensa tuetuiksi teknologian kayt-
toéonoton aikana ja mahdollistaa nopean reagoinnin mahdollisiin ongelmiin ja huoliin,
tdma edistdaa kayttodonoton onnistumista, tuottavuutta ja positiivista suhtautumista
muutoksiin. Haastateltavat korostivat myos, etta positiivinen ilmapiiri organisaatiossa voi
my0s parantaa teknologian hyvaksyntaa, silla tyontekijat omaksuvat teknologian toden-

nakdisemmin, jos heidan kollegansa pitavat sita hyodyllisena.

Dokumentaation rooli ohjelmistorobotiikassa on keskeinen, kuten konsernin toisen yksi-
kon tyontekijan haastattelu osoitti. Yksityiskohtainen dokumentointi mahdollistaa ohjel-
mistorobotiikan [apindkyvan ja hallitun kdytdon. Dokumentaation tulisi sisaltaa kuvauksen
robotin toiminnasta, sen kayttooikeudet, riippuvuudet ja integraatiot. Dokumentaati-
ossa kirjataan myos robotin kehitys-, paivitys- ja yllapitotiedot, mika on helpottaa yllapi-
toa ja tulevien paivitysten ja korjausten suunnittelua. Muut haastateltavat vahvistivat
dokumentaation merkityksen; se helpottaa yllapitoa ja tarjoaa kattavan tietoldhteen ro-
bottien hallintaan, tietoturvaan ja kayttdoikeuksien ajantasaisuuteen, mika on erityisen

tarkeaa arkaluontoista tai sdadeltya tietoa kasiteltdessa.

Haastateltavat korostivat koulutuksen ja tuen merkitysta ohjelmistorobotiikan tehok-
kaassa ja turvallisessa kaytOssa. IT-osaston koulutus on erityisen tarkeaa, koska se vastaa
ohjelmiston yllapidosta ja ongelmanratkaisusta, keskittyen asennukseen, konfigurointiin
jaintegrointiin. Yllapitajien on hallittava vianmaaritys ja tietoturvakaytannot teknologian
turvallisen kayton varmistamiseksi. Kayttajat tarvitsevat alkuvaiheessa teknista tukea,
jotta he eivat palaisi vanhoihin tydtapoihin ongelmien ilmetessa. Schlegel ja Kraus (2023,
s. 811-814) mukaan sidosryhmien on hallittava ohjelmistorobotiikan tekniset taidot
suunnittelusta yllapitoon ja ymmarrettdva automatisoitavat prosessit. Haastateltavien
mukaan lisaksi tarvitaan liiketoimintaprosessien ymmarrysta ja pehmeitéa taitoja, kuten
kommunikointi- ja tiimityoskentely, jotka ovat arvokkaita muutoksen hallinnassa ja tek-

nologian kdyttéonotossa organisaatiossa.
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5.5.3 Laajentaminen

Laajentamisvaiheessa organisaatio vie onnistuneesti pilotoidun ohjelmistorobotiikan
laajempaan kayttoon. Tassad vaiheessa pyritdan lisdédmaan automatisoitujen prosessien
maaraa ja parantamaan organisaation toiminnan tehokkuutta kokonaisuudessaan. Vaihe
sisaltda uusien prosessien tunnistamisen, laajentamisstrategian kehittamisen ja suori-

tuskyvyn jatkuvan seurannan.

Kedzioran ja Penttisen (2021) mukaan osaamiskeskus (Center of Excellence, CoE) on te-
hokas keino hallita ohjelmistorobotiikkaa. Osaamiskeskuksen perustaminen vaatii re-
sursseja, mutta haastateltavien mukaan se voidaan toteuttaa osa-aikaisesti, jolloin osa
tyontekijan resursseista omistetaan ohjelmistorobotiikalle. Osaamiskeskuksen keskeisia
tehtdvia ovat ohjelmistorobotiikan yhdistaminen yrityksen strategisiin tavoitteisiin, au-
tomaation tehokkuuden ja vaikutusten seuranta, tekninen tuki ja resurssien tarjoaminen
kehitykseen ja yllapitoon. Osaamiskeskus kehittda myos koulutusohjelmia, jotka varmis-
tavat henkiléston patevyyden robotiikan kaytossa ja yllapidossa, ja tutkii uusia teknolo-
gioita sekd mahdollisuuksia laajentaa ohjelmistorobotiikan kdyttéa. Tama ldhestymis-
tapa mahdollistaa tehokkuuden parantamisen, maksimoi teknologian hyddyt ja minimoi

riskit.

Laajentamisvaiheessa pyritdan levittdmaan ohjelmistorobotiikkaa yrityksen muihin osiin,
jotta voidaan hyddyntaa automaation tuomia etuja. Tama vaatii uusien automatisoita-
vien prosessien kartoittamista, jotta teknologian kaytosta saadaan maksimaalinen hyoty.
Haastattelujen perusteella prosessien tunnistamismenetelmiin kuuluvat tyopajat, joiden
avulla voidaan kerata tietoa tiimien rutiineista, ja lisdaksi voidaan hyédyntaa Lenon ja mui-
den (2021) prosessi louhintaa, jossa analysoidaan kayttdjien vuorovaikutusta sovellusten
kanssa lokitietojen perusteella. Kun potentiaaliset prosessit on tunnistettu, ne priorisoi-
daan niiden vaikutuksen ja toteutettavuuden mukaan. Kun kdyttdonottoprosessi on viety
lapi, uusien prosessien automatisointi on suoraviivaisempaa. Jimenez-Ramirezin ja mui-
den (2019, s.2) mukaan uuden prosessin automatisointi sisaltda prosessien analysoinnin,

toimintojen suunnittelun, kehityksen, testauksen ja lopulta kayton. Testaus tapahtuu
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yleensa suoraan tuotantoymparistdssa, ja sen aikana seurataan robottien suorituskykya

ja tehdaan tarvittavat korjaukset.

Artefaktin demonstraatiossa tuli esille, ettd muutosjohtaminen on keskeinen osa myos

laajentamisvaihetta, se tukee sujuvaa teknologian integrointia ja minimoiden vastus-

tusta. Tehokas muutosjohtaminen vaatii avointa ja jatkuvaa kaksisuuntaista viestintas,

jossa selitetddan muutoksen tavoitteet ja odotetut hyddyt koko organisaatiolle. Lisaksi on

tarkeaa tarjota kattavaa koulutusta ja tukea tydntekijoille, jotta he ymmartavat uudet

tyokalut ja niiden kayton liiketoimintaprosesseissa.

Taulukko 6. Ohjelmistorobotiikan kdyttoonoton viitekehys.

Vaihe

Aktiviteetti

Kuvaus

Menestystekijat

1. Maarittely ja

Suunnittelu

1.1 Tarpeen arviointi

Organisaatio arvioi ny-
kyisia prosessejaan ja
niiden automatisointi-
mahdollisuuksia. Tama
auttaa ymmartamaan,
mitkd prosessit ovat
automatisoitavissa ja
mita hyotyja automati-
sointi voi tuoda. (Herm

ja muut, 2023; Haastat-
telut, 2024)

Hyva ymmarrys yri-
tyksen prosesseista,
ymmarrys ohjelmis-
torobotiikan mah-
dollisuuksista. Oikei-
den sidosryhmien
osallistuminen.

(Asatiani ja muut,
2019; Asatiani ja
Penttinen, 2016;

Haastattelut, 2024)

1.2 Pilottiprosessin

valinta

Valitaan yksi tai use-
ampi prosessi pilotti-
projektiksi. Pilottipro-
sessin valinta on kriitti-
toi-

nen, silla se

mii  “markkinointina”

teknologian

Oikean prosessin va-
linta, joka on seka
edustava etta tekni-
sesti soveltuva auto-
matisointiin. (Lacity

& Willcocks, 2016a)
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tehokkuudelle ja kay-
tannoén soveltuvuu-
delle. (Lacity & Will-
cocks, 2016a; Haastat-

telut, 2024)

1.3 Teknologian va-
linta ja arkkitehtuu-

rin suunnittelu

Madritelladan  kaytet-
tava teknologia, avoi-
men l|ahdekoodin oh-
jelmisto vai kaupallinen
tuote. Lisaksi paate-
taan arkkitehtuuri eli
toteutetaanko  ohjel-
misto yrityksen omalla
palvelimella, pilvessa
vai molemmissa.
(Asatiani  ja  muut,

2023)

Tietdamys yrityksen
[T-infrastruktuurista
ja jarjestelmista
seka ohjelmistoro-
botiikan soveltuvuu-
desta, jotta varmis-
tetaan teknologian
soveltuvuus ja skaa-
lautuvuus ja turvalli-
suus. (Asatiani ja
muut, 2023; Haas-

tattelut, 2024)

1.4 Resurssien maa-

ritys

Maaritellaan tarvitta-
vat henkilosto-, tekno-
logia- ja talousresurssit
sekd IT-osaston ja mui-
den sidosryhmien roo-
lit ja vastuut. Paatetaan
toteutetaanko hanke
itse vai hankitaanko ul-
kopuolista osaamista.
(Asatiani  ja  muut,

2023)

Riittavan resurssien

varmistaminen, oi-
keanlaisten asian-
tuntijoiden  rekry-

tointi, kustannusten
realistinen arviointi
ja roolien selkea
madrittely. (Asatiani
ja  muut, 2023;
Schlegen & Kraus,

2023)

1.5 Riskiarviointi

Arvioidaan potentiaali-

set riskit, mukaan

Ymmarrys teknolo-

gia vaikutuksista




64

lukien teknologiset, tie-
toturva-, ja inhimilliset
riskit, jotka voivat vai-
kuttaa projektin onnis-
tumiseen ja teknolo-
gian toimivuuteen.
(Hong ja muut, 2023;
Haastattelut, 2024)

niin tietoturvaan
kuin ihmisiinkin.
(Hong ja muut,
2023; Haastattelut,

2024)

1.6 Muutosjohtami-
nen, kayttajahyvak-

synta ja viestinta

Kommunikoidaan  si-
dosryhmille  projektin
tavoitteet, suunnitel-
mat ja odotukset. Var-
mistetaan sidosryh-
mien ymmarrys ja si-
toutuminen. Avoin
viestinta auttaa muo-
vaamaan  positiivista
suhtautumista muutok-
seen jo projektin alku-
vaiheessa. (Wewerka ja
muut, 2020; Haastatte-
lut, 2024; Palaute arte-

faktista, 2024)

Tiedon avoin jaka-
minen. Muutoksen
vaikutuksen  arvi-
ointi, jotta osataan
kommunikoida oi-
kein ja sitouttaa oi-
keat ihmiset.

(Wewerka ja muut,
2020; Palaute arte-

faktista, 2024)

2. Toteutus

2.1 Pilotin kehitys ja

kayttoonotto

Kehitetdan ja testataan
valittu  pilottiprosessi
kdytdnnossa. Tassa vai-
heessa varmistetaan,
ettd ohjelmistorobo-
tiikka toimii suunnitel-

lusti ja tayttaa vaaditut

Testausprosessien

huolellinen suunnit-
telu, tiivis yhteistyo
kehitystiimin ja kayt-
tdjien kanssa. (Haas-

tattelut, 2024)
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kriteerit. (Huang ja Va-
sarhelyi 2019; Haastat-
telut, 2024)

2.2 Muutosjohtami-
nen, kayttajahyvak-

synta ja viestinta

Hallitaan muutospro-
sessia ja varmistetaan,
ettd kayttdjat hyvaksy-
vat uuden teknologian.
Tama sisaltaa kaytta-
jien koulutuksen, tyo-
pajojen jarjestamisen
ja avoimen viestinnan.
Viestitaan projektin
etenemisesta ja tulok-
asti.

sista tdhan

(Wewerka ja muut,
2020; Haastattelut,
2024; Palaute artefak-

tista, 2024)

Avoimen viestinnan
yllapitaminen, kayt-
tdjien  osallistumi-
nen ja raataldityjen
koulutuksen jarjes-
taminen eri sidos-
ryhmille. (Wewerka
ja  muut, 2020;

Haastattelut, 2024)

2.3 Dokumentaation

suunnittelu

Suunnitellaan ja luo-
daan kattava dokumen-
taatio, joka sisaltaa tie-
dot ohjelmistorobotien
toiminnoista, kayttooi-
keuksista ja yllapitotie-
doista. (Haastattelut,
2024; Kohdeyrityksen

dokumentaatio, 2024)

Tarkkuus ja yksityis-
kohtaisuus  doku-
mentaatiossa, help-
pokayttoisyys, paivi-
tettavyys. (Haastat-

telut, 2024)

2.4 Koulutus ja tuki

Koulutusta ja tukea IT-
tiimille ja muulle henki-

|ostolle. Koulutus

Jatkuva tuki, kaytan-
nonldaheinen ja raa-

taloity koulutus eri
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kattaa tekniset yksityis- | sidosryhmien  tar-
kohdat ja yllapitokdy- | peisiin. Haastatte-
tannot, mikd varmistaa | lut, 2024)
teknologian tehokkaan
ja turvallisen kayton.
(Schlegel ja Kraus 2023;
Haastattelut, 2024)

3. Laajentami- | 3.1 Hallinta ja jatkuva | Perustetaan ainakin | Oikeiden ja riitta-

nen

kehitys

osittainen osaamiskes-
kus, joka koordinoi ro-
botiikan kayttoa, kehit-
taad ja seuraa automaa-
tion tehokkuutta, ja ar-
vioi prosesseja paran-
nusten tekemiseksi.

(Kedziora ja Penttinen
2021;

Haastattelut,

2024)

vien resurssien allo-
kointi. (Kedziora ja

Penttinen 2021)

3.2 Laajentaminen ja
uusien prosessien

tunnistaminen

Kartoitetaan ja tunnis-
tetaan uusia proses-
seja, otetaan teknolo-
gia kadyttéon laajem-
min. Priorisoidaan pro-
sessit niiden vaikutuk-
sen ja toteutettavuu-
den perusteella. (Haas-
tattelut, 2024; Jime-
nez-Ramirez ja muut

2019)

Systemaattinen 13-
hestymistapa  uu-
sien mahdollisuuk-
sien tunnistami-
seen, prosessien
priorisointi ja sidos-
ryhmien osallistami-
nen. (Haastattelut,
2024; Leno ja muut

2021)
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3.3

Muutosjohtaminen

Yllapidetaan muutos-
johtamista ja aktiivista
viestintda.  Varmiste-
taan uusien prosessien
tunnistamisen myo6ta
uusien  sidosryhmien
sopeutuminen ja sitou-
tuminen. (Palaute arte-

faktista, 2024)

Selkedt ja johdon-
mukaiset viestit,
koulutuksen ja tuen
jatkuvuus ja saata-
vuus.

(Palaute artefak-

tista, 2024)
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6 Diskussio

Ohjelmistorobotiikan kdyttéonotto vaikuttaa organisaation prosesseihin ja voi parantaa
tehokkuutta, vahentda virheita ja vapauttaa tyontekijoiden aikaa strategisempiin tehta-
viin. Teknologia mahdollistaa toistuvien tehtdvien automatisoinnin, mika johtaa nope-
ampiin ja tehokkaampiin prosesseihin. Edut eivat kuitenkaan rajoitu pelkastaan operatii-
viseen tehokkuuteen; ne voivat myo6s parantaa tyontekijoiden tyytyvaisyytta ja tydmoti-
vaatiota, kun he saavat keskittymaan vaativampiin ja kognitiivisia kykyja vaativiin tehta-
viin. Tassa Tutkimuksessa pyrittiin yhdistamaan olemassa oleva kirjallisuus ja kohdeyri-
tyksen tyontekijoiden seka ohjelmistorobotiikan ammattilaisten nakemykset ja selvittaa,

kuinka ohjelmistorobotiikkaa voidaan kaytto6nottaa onnistuneesti kohdeyrityksessa.

Kirjallisuudesta l6ytyy viitekehyksia ohjelmistorobotiikan kdyttoonotolle (Herm ja muut,
2023; Huang ja Vasarhelyi 2019), ne tarjoavat hyodyllisid suuntaviivoja ja strategioita tek-
nologian integroimiseksi organisaation prosesseihin. Viitekehykset kattavat yleensa pro-
jektin suunnittelun, kehittamisen, toteutuksen ja arvioinnin vaiheet, ne eivat kuitenkaan
kerro yksityiskohtaisesti projektin aktiviteeteista ja niiden onnistumiseen vaikuttavista
tekijoista. Vaikka viitekehykset tarjoavat hyvan lahtékohdan, on hyva ymmartas, etta jo-
kainen ohjelmistorobotiikan kayttédnotto on ainutlaatuinen ja riippuu organisaation eri-
tyisista tarpeista ja olosuhteista. Eri yrityksen asettamat vaatimukset voivat merkittavasti
poiketa kirjallisuudessa kuvatuista yleisista suosituksista. Tassa tutkimuksessa kehitetty
viitekehys pyrkii ottamaan huomioon kohdeyrityksen yksil6lliset tarpeet, tarjoten kuiten-
kin mukautettavan viitekehyksen, joka on sovellettavissa myos muihin yrityksiin. Kayt-
toonotossa on tiarkeda ymmartaa ja analysoida nimenomaan kohdeyrityksen spesifit
prosessit, kulttuuri, ja teknologinen valmiustaso. Se mahdollistaa ohjelmistorobotiikan
kayttodnoton suunnittelun siten, ettda se tukee parhaiten organisaation tavoitteita ja

edistda onnistunutta teknologian integraatiota.

Tutkimuksessa onnistuttiin kehittamaan raataloity viitekehys, joka koostui kolmesta paa-
vaiheesta: maarittely ja suunnittelu, toteutus seka laajentaminen. Viitekehys ottaa huo-

mioon seka yleiset kdytannot ettda kohdeyrityksen erityisolosuhteet. Tama osoittaa, etta
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tutkimuksen tavoite saavutettiin, silla viitekehys yhdistda teoreettisen tiedon kdytannon
sovelluksiin. Tutkimuksessa kerattiin laajasti aineistoa kirjallisuudesta ja tehtiin haastat-
teluja, jotka tarjosivat syvallista ymmarrysta sekd ohjelmistorobotiikan teoreettisista etta
kaytannollisista nakdkulmista. Tama yhdistelma auttoi muokkaamaan viitekehysta siten,
ettd se vastaa yrityksen toimintaympariston vaatimuksia ja edistda ohjelmistorobotiikan

tehokasta kayttéonottoa.

Aiempia tutkimuksia tarkasteltaessa huomattiin, etta ohjelmistorobotiikan kayttéénot-
toon on kehitetty erilaisia viitekehyksia (Herm ja muut, 2023; Huang ja Vasarhelyi 2019),
mutta ne keskittyvat yleisiin suosituksiin ilman erityista huomioita yrityksen spesifeihin
tarpeisiin. Tutkimus vastaa tdhan puutteeseen tarjoamalla raataléidyn mallin, joka on
suunniteltu ottamaan huomioon seka teoreettiset ettd kaytannolliset ndakokohdat. Tut-
kimuksesi osoittaa, ettd onnistunut ohjelmistorobotiikan kayttoonotto vaatii syvallista

ymmarrysta seka teknologiasta etta yrityksen operatiivisista prosesseista.

Tutkimuksen tieteellinen merkitys on rajallinen, koska se keskittyy erityisesti yhden or-
ganisaation tarpeisiin ja kontekstiin, jolloin sen tulokset eivat valttamatta ole yleistetta-
vissa laajemmin. Se tarjoaa kuitenkin hyodyllisen esimerkin siitd, miten teoreettisia mal-
leja voidaan soveltaa kaytdannossa ja mukauttaa kohdeyrityksen olosuhteisiin. Kohdeyri-
tyksen nakdkulmasta tutkimuksen tulokset ovat merkityksellisia. Raataloity viitekehys
auttaa yritystd ymmartamaan paremmin, miten ohjelmistorobotiikkaa voidaan hyédyn-
taa heidan erityisessa toimintaymparistdssaan, ja miten sen kayttéonotto onnistuu. Vii-
tekehys tarjoaa selkedt vaiheet ja aktiviteetit, jotka ohjaavat yritysta prosessien automa-
tisoinnissa, taman myota yritys voi saavuttaa merkittavia kustannussaastoja ja tehokkuu-

den parannuksia.

Tutkimuksen rajoitteina voidaan mainita, etta vaikka se tarjoaa kattavan katsauksen oh-
jelmistorobotiikan hyodyista ja viitekehyksen teknologian kayttoonottoon, se on toteu-
tettu nimenomaan yhden yrityksen tarkoituksiin sopivaksi, eika se sellaisenaan valtta-

mattd sovi muiden yritysten vastaaviin projekteihin. Ohjelmistorobotiikan
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kayttoonottoprojektin saattavat vaihdella eri yritysten ja toimialojen kesken, eika viite-
kehysta voi yleistdaa kattamaan kaikkia mahdollisia yrityksia. Lisaksi yksi tutkimuksen
merkittavista rajoituksista on, ettad haastatteluihin osallistui vain kolme henkil6a. Vaikka
nama haastateltavat tarjosivat arvokasta tietoa ja nakemyksia ohjelmistorobotiikan kayt-
toonotosta kohdeyrityksessa, pieni otoskoko rajoittaa tulosten yleistettavyytta. Haasta-
teltavien maaran kasvattaminen voisi tarjota kattavamman ymmarryksen aiheesta ja

vahvistaa tutkimuksen tuloksia.

Tulevaisuuden tutkimukset voisivat hyotya suuremmasta ja monipuolisemmasta otok-
sesta haastateltavia seka eri toimialojen organisaatioista. Tama auttaisi ymmartamaan,
miten ohjelmistorobotiikan kdyttéonotto eroaa eri ymparistoissa ja millaisia erityishaas-
teita eri toimialat kohtaavat. Lisdksi, koska teknologia kehittyy jatkuvasti, olisi hyddyllista
tutkia, miten uusimmat teknologiat, kuten tekoaly, integroituu ohjelmistorobotiikkaan ja

miten ne teknologian muuttavat kdyttéonottoa.
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