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Teollisuuden parissa tydskenteleville robotiikka-termi synnyttaa luultavasti mielikuvan fyysisesta laitteesta,
joka automaattisesti hoitaa sille ennaltaohjelmoitua tehtavaa. Teollisuusrobotiikan tarkoitus onkin ollut juuri
toistuvien, yksinkertaisten ja kuormittavien tehtéavien hoitaminen laadukkaasti, kustannustehokkaasti ja
nopeasti. Nykyaan teollisuusrobotiikalla voi tosin automatisoida jo verrattain monimutkaisia ja pieniékin

tuotantoerid kehittyneen teknologian myota.

Samaan ajatukseen nojaa myos Robotic Process Automation -teknologia, eli ohjelmistorobotiikka tai
lyhennettyna RPA. Robotiikka-termista huolimatta kyseessa on kuitenkin aivan erilainen teknologia, joka ei
perustu mihinkdan sahkdomekaaniseen laitteeseen, vaan ohjelmistoalustalla toteutettavaan automaattiin.
Yhteista teknologioille on kuitenkin se, etta niilla pyritdan tehostamaan toimintaa automatisoimalla verrattain
yksinkertaisia, toistuvia ja edelleen kuormittavia tyotehtévid. Toimintaymparistd on kuitenkin paasaantoisesti

erilainen, sill& ohjelmistorobotiikkaa sovelletaan useimmin esimerkiksi toimistorutiinien automatisointiin.

Onko ohjelmistorobotiikka siis vain sovelluskehitysta uudella termilla? Ohjelmistorobotiikka ei ole perinteista
sovelluskehitysta, eika se myoskaan pyri korvaamaan sovelluskehitysta laaja-alaisesti, vaan tukemaan sita
tarjoamalla mahdollisuuden perustehtavien nopeaan kasittelyyn ja automatisointiin. Ohjelmistorobotiikan
perusajatus on se, etté kayttaja voi luoda oman automaatin jopa ilman koodin kirjoittamista, joko tallentamalla
tekemiaan tyokiertoja automaatiksi tai rakentamalle ne graafisilla ohjelmointitydkaluilla. Tyypillisia
ohjelmistorobotiikalla automatisoituja tehtévid voivat olla esimerkiksi sdhkopostien kasittely, tiedostojen
kasittely, tietokantojen kanssa kommunikointi, datan kerddminen ja kasittely, rajapintaintegraatiot jne.

Ohjelmistorobotiikka soveltuu paasaantdisesti sddntdpohjaisten prosessien luomiseen, joihin ei sisally
satunnaisiin tapahtumiin liittyvaa dynaamista paatdksentekoa. Toisaalta tekodlyn yleistyminen ja
mahdollisuudet tuovat myo6s ohjelmistorobotiikkaan uusia ulottuvuuksia ja mahdollisuuksia juuri dynaamiseen

paatdksentekoon ja edelleen lahemmaksi ihmismaista paatdksentekoa.

SeAMK Tekniikassa kaynnistyi Etela-Pohjanmaan Liiton rahoittama Ohjelmistorobotiikalla tehoa valmistavaan
pk-teollisuuteen -hanke (AKKE), jonka tavoitteena on edistaa ohjelmistorobotiikan soveltamista hankealueen
yrityksissa ja pyrkia tuomaan teknologian mahdollisuuksia kaikille hankkeen sidosryhmille. Hankkeessa
toteutetaan teknologiakartoitus ja pilotoidaan teknologian mahdollisuuksia yrityslahtoisesti. Hankkeen aikana

jarjestetdadn myos tyopajoja teeman ymparilta.
Tama artikkeli on osa Ohjelmistorobotiikalla tehoa valmistavaan pk-teollisuuteen -hanketta.
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