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1 JOHDANTO

Ohjelmistorobotiikka on suhteellisen uutena toimintamallina nostamassa pada-
taan liikketoimintaprosessien automatisoinnissa. Automatisointia tehddan pitkalti
matkimalla ihmisen toimintaa ja hyddyntamalld erilaisia kayttoliittymid. Tallai-
sella toiminnalla pystytddn automatisoimaan monia prosesseja, joihin perinteiset
tietojdrjestelmien integraatiot ei valttdmatta pystyisi tai perinteisten integraatioi-
den toteuttaminen ei syystd tai toisesta ole kannattavaa. Ohjelmistorobotiikassa
hyddynnettavit menetelmét eivit sindnsa ole uusia, mutta niiden yhdistaminen
ohjelmistorobotiikan kaltaiseksi kokonaisuudeksi on kuitenkin suhteellinen uusi
asia.

Monissa aiemmissa tutkimuksissa ohjelmistorobotiikkaa ja API-rajapinto-
jen hyodyntamista on vertailtu keskenddn ja ne ndhdéaan vélilld jopa vastakohtina.
Kummassakin on selvéasti hyvit ja huonot puolensa ja tavoitteenani tutkimukses-
sani onkin pyrkid edistimé&édn ndiden kahden yhdistamista tavalla tai toisella.
T&lloin molemmista maailmoista voitaisiin tarvittaessa ottaa hyvit puolet ja
kayttad kulloiseenkin tapaukseen parhaiten soveltuvaa teknologiaa. En siis itse
nde API-rajapintoja ja ohjelmistorobotiikkaa niinkdan vastakohtina vaan ennem-
minkin toisiaan sopivassa suhteessa tdydentdvind teknologioina.

Gartnerin tutkimuksessa API-rajpintojen hyodyntdmisen on havaittu ole-
van vahvasti osa liiketoimintaprosessien automatisointia tulevaisuudessa. Vuo-
teen 2024 mennessa 95 % ohjelmistorobotiikan toimijoista ajatellaan tarjoavan pe-
rinteisen kayttoliittymilld tapahtuvan automatisoinnin lisdksi my6s API-rajapin-
tojen hyddyntamista (Ray ym., 2022). On siis selvasti ndhtdvissd, ettd API-raja-
pintojen hyodyntaminen liiketoimintaprosessien automatisoinnissa on kasva-
massa. Alalla on siis ndhtdvissd kehitystd, jonka myo6td halutaan pystyd katta-
vasti hyodyntaméaan erilaisia menetelmid automatisoinnissa eikd pysytelld pel-
kastddn yhdessd menetelmdssd. Prosesseja pystytddnkin jatkossa automatisoi-
maan kattavammin, kun prosesseissa pystytdan hyodyntaméaan kattavasti erilai-
sia menetelmia.

Tutkimuskysymystd asetellessani pyrin miettimidéan sitd, milld tavoin voi-
sin parhaiten edistdd tdtd kahden eri teknologian yhdistamistd. Mitdan kovin
yleispdteviad vastausta en missddan vaiheessa edes kuvitellut pystyvani antamaan
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gradussani, mutta vihdn pyrin antamaan suuntaa asioille. Tutkimuskysymyk-
sestdni muodostuikin seuraavanlainen:

Minkiélaisia hyotyja voidaan saavuttaa hyodyntamalla API-rajapintoja ohjelmistoro-
botiikan viitekehyksessa?

Gartnerin tutkimusraportissa hyperautomaatiosta mainitaan API-rajapintojen ja
kayttoliittymien kautta tapahtuvan automaation yhdistamisen olevan tédrked osa
hyperautomaatiota. Eri teknologiat myos helposti siiloutuvat, mutta olisi tarkeaa
péddstd tarkastelemaan eri teknologioita kokonaisuutena, jotta padstddan automa-
tisoimaan myos vahdn haastavampia prosesseja (Ray, Vincent, Guttridge & Ka-
ramouzis, 2021). Hyperautomaatio onkin ohjelmistorobotiikan ohella yksi mie-
lenkiintoisimmista aiheista liiketoimintaprosessien automatisoinnissa, kun var-
sinainen kayttoliittymien kautta tapahtuva automatisointi on alkanut saamaan
vakinaisempaa asemaa. Tamdn takia tutkimukseni API-rajapintojen hyodynta-
misestd on mielenkiintoinen ja tarpeellinen. Koitan tutkimukseni avulla rakentaa
jonkinlaista kédsitystd siitd, mitd ohjelmistorobotiikassa voidaan saavuttaa siirty-
malld hiukan hyperautomaation suuntaan. Kuitenkaan tutkimuksen tarkoituk-
sena ei ole pelkastddn keskittyd hyperautomaatioon.

APIl-rajapintojen kdyttamisen muodostuessa tarkedksi osaksi liiketoiminta-
prosessien automatisointia onkin mielenkiintoista paasta selvittiméaan, mitd hyo-
tyjd niiden avulla pystytddn saavuttamaan. Eri tekniikoita hyddyntéden pystytaan
jatkossa automatisoimaan enenevissd mddrin prosesseja ja perinteisesti hanka-
lasti automatisoitavissa olleet prosessitkin saattavat tulla olemaan jarkevésti au-
tomatisoitavissa. Kun helposti automatisoitavat prosessit on jo automatisoitu
niin pitddkin panostaa myos vdahdn haastavampiin automatisointikohteisiin. Hy-
perautomaatiossa pyritddnkin yhdistimdan monenlaisia eri tapoja, joilla hanka-
laksi luultuja prosesseja pystytddan paremmin hallitsemaan ja automatisoimaan
ja sitd kautta tehostamaan toimintaa. Hyperautomaation voidaankin ajatella ole-
van tdrked osa liiketoimintaprosessien automatisointia tulevaisuudessa.

Tutkimuksessani tarkastelen yhta asiakkaalle tehtdvaa liiketoimintaproses-
sin automatisointia, jossa on tarkoitus kdyttda osittain API-rajapintoja ja osittain
tarkoituksena on hyddyntdd myos kayttoliittymien kautta tapahtuvaa automati-
sointia. Tapaus on tutkimuksen kannalta mielenkiintoinen, kun siind p&dastdan
tarkastelemaan erilaisia automatisoinnin tapoja ja vertailemaan niiden eroja. Pro-
jektin oltua jonkin aikaa tuotannossa pidin ryhmédhaastattelun, jonka avulla py-
rin selvittaméaan API-rajapintojen hyddyntdmiselld saavutettuja etuja. Haastatte-
lua kédytetddn tdimdn tutkielman aineistona.

Graduni muodostuu neljasta pddluvusta, joista ensimmadisessd késittelen
ohjelmistorobotiikkaa ja toisessa API-rajapintoja ja niiden hyodyntdmistd ohjel-
mistorobotiikassa. Pyrin maédrittelemddan ohjelmistorobotiikkaa ja tarkastele-
maan sen hyotyjd ja haasteita. API-rajapinnat myos madrittelen lyhyesti, jonka
jilkeen tarkastelen niiden hyodyntdmistd ohjelmistorobotiikassa. Lopuksi luon
lyhyen vilauksen hyperautomaatioon, jossa ohjelmistorobotiikkaan tuodaan mu-
kaan tekodlyd ja muita dlykkéditd ominaisuuksia. Tekodly kuitenkin on rajattu



8

tutkimukseni ulkopuolelle. Kahdessa seuraavassa luvussa kdyn ldpi kaytettyja
tutkimusmenetelmis ja tarkastelen tyoni lopputuloksia.



2 OHJELMISTOROBOTIIKKA

Tdssd luvussa kasitellddn liiketoimintaprosessien automatisointitapana ohjelmis-
torobotiikkaa. Liiketoimintaprosesseja on kylld automatisoitu jo pidemmaén aikaa,
mutta suhteellisen uutena menetelméand graduni keskittyy ohjelmistorobotiik-
kaan. Luvun tavoitteena on esitelld ohjelmistorobotiikkaa yleiselld tasolla ja maa-
ritelld kédsitettd. Tarkastellaan samalla hiukan ohjelmistorobotiikkaan liittyvid k-
sitteitd ja sen ldhelld olevia toimintoja. Katsotaan myos, mitd kaikkea ohjelmisto-
robotiikka on ja myds sitd, mitd se ei ole. Pyrin my6s avaamaan ohjelmistorobo-
tiikkaan liittyvid hyotyjd ja haasteita.

2.1 Liiketoimintaprosessien automaatio

Ohjelmistorobotiikan voidaan katsoa olevan osa liiketoimintaprosessien automa-
tisointia (business process automation, BPA), mutta liiketoimintaprosessien au-
tomatisointia on tehty jo pidemmaén aikaa ennen ohjelmistorobotiikan kehitty-
mistd, mutta sen menetelmédt ovat olleet jossain maarin alkeellisempia. BPA on
kuitenkin tuonut organisaatioille mahdollisuuden nykyisten prosessiensa aina-
kin osittaiseen automatisointiin ilman ettd varsinaiseen liiketoimintaan ja sen
prosesseihin on taytynyt tehdd sen suurempia muutoksia (Dumas, La Rosa, Men-
dling & Reijers, 2013). Voidaankin ndhd4, ettd BPA on avannut tietd ja mahdol-
listanut ohjelmistorobotiikan kehittymisen automatisointimenetelméksi.

Ohjelmistorobotiikka onkin nyky&éan yksi liitketoimintaprosessien automa-
tisointiin kdytetyistd tekniikoista. Ohjelmistorobotiikka ei siis ole ensimmadinen
tai ainoa tekniikka liiketoimintaprosessien automatisoinnissa, mutta sen avulla
automatisoinnista on tullut helpompaa ja monet automaatiokohteet ovat nykyi-
sin taloudellisesti jarkevid toteuttaa.
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2.2 Ohjelmistorobotiikan maaritelma

Ohjelmistorobotiikka (englanniksi robotic process automation, RPA) on yldtason
termi kéytetyille menetelmille, kun automatisoidaan tietojérjestelmid samaan ta-
paan kuin ihminenkin niitd kayttdisi (Aalst, Bichler & Heinzl, 2018). Tietojarjes-
telmid pyritadn ohjelmistorobotiikan avulla automatisoidessa hyddyntamaéén siis
silld tavoin, ettei jarjestelmiin itsessdédn tarvitse tehdd muutoksia, vaan pystyttai-
siin hyodyntdmadéan jo olemassa olevia kadyttoliittymid ja muita rajapintoja. Téllai-
sella menettelylld pyritdan saamaan automatisointi tehtyd pienemmalld panos-
tuksella, kuin tehtdessd muutoksia olemassa oleviin jdrjestelmiin.

Usein ohjelmistorobotiikan voidaan ajatella muodostuvan kayttoliittymien
hyodyntdmisestd prosessien automatisoinnissa. Tama ei kuitenkaan ole koko to-
tuus, vaan ohjelmistorobotiikassa voidaan hyodyntdd myos muitakin rajapintoja.
Maidritelmdd voidaankin tdydentdd esimerkiksi seuraavalla tavalla:

Robotic process automation (RPA) tools perform "if, then, else" statements on struc-
tured data, typically using a combination of user interface (UI) interactions, or by con-
necting to APIs to drive client servers, mainframes or HTML code. An RPA tool oper-
ates by mapping a process in the RPA tool language for the software "robot" to follow,
with runtime allocated to execute the script by a control dashboard. (Tornbohm & Du-
nie, 2017, s. 2)

Tdssd tuodaan esiin API-rajapintojen hyddyntdamisen sisdltyminen ohjelmistoro-
botiikan médritelmé&an. Kasittelen mychemmin enemmaén API-rajapintojen hyo-
dyntdmistd ja sen tuomia mahdollisuuksia ohjelmistorobotiikalla liiketoiminta-
prosesseja automatisoidessa.

IEEE ei ole médritelmédssdan niin tarkka kaytettdvien teknologioiden suh-
teen vaan maarittelee ohjelmistorobottikan yleisemmalla tasolla seuraavasi:

robotic process automation (RPA): A preconfigured software instance that uses busi-
ness rules and predefined activity choreography to complete the autonomous execu-
tion of a combination of processes, activities, transactions, and tasks in one or more
unrelated software systems to deliver a result or service with human exception man-
agement. (IEEE Corporate Advisory Group, 2017, s. 11)

Tama yleisemmalld tasolla tehty médritelmad jattdd enemmaén mahdollisuuksia
kédytettavien teknologioiden suhteen. Kuitenkin se kuvaa hyvin ohjelmistorobo-
tiikkaa ja sitd kuinka sen avulla automaatioita toteutetaan.

Kattavassa kirjallisuuskatsauksessaan Syed ym. (2020) tutkivat 125 ohjel-
mistorobotiikkaa késittelevad artikkelia. Artikkeleista ainoastaan 24 yritti maéri-
telld ohjelmistorobotiikkaa. Kuitenkin tutkimuksessa havaittiin yhteisid teemoja
ja useimmat tutkituista artikkeleista olivat mddritelleet tavalla tai toisella ohjel-
mistorobotiikan avulla korvattavan ihmisten tekemé&ad manuaality6td ohjelmisto-
roboteilla. Tutkimuksessa kavi myds ilmi artikkelien mééarittelevan ohjelmistoro-
bottien kayttdavan kayttoliittymid samaan tapaan kuin ihmisetkin niita kayttdisi
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(Syed ym., 2020) Ndin ollen voidaan ajatella ohjelmistorobotiikan jéljittelevén ih-
misen toimintaa tietojarjestelmid kayttdessaan.

Aguirre ja Rodriguez (2017) esittelevit tutkimuksessaan myos prosessin va-
lintaan vaikuttavia tekijoitd. Nditd tekijoitd ovat vdhdinen kognitiivisten paatos-
ten teon tarve, suuri volyymi, useiden kohdejarjestelmien kaytto, rajallinen poik-
keuskaésittely ja manuaalisen tyon virheherkkyys. Ndiden tekijoiden ohjaamana
ohjelmistorobotiikan avulla automatisoitavaksi voidaan valita sellaisia proses-
seja, joiden automatisointi onnistuu paremmin ja tehokkaammin kuin pienem-
mé&n automatisointipotentiaalin omaavat prosessit.

Tutkimuksessaan Asatiani ja Penttinen (2016) kuvaavat ohjelmistorobotii-
kassa imitoitavan ihmisen tekemistd automatisoidessa strukturoituja prosesseja.
Tutkimuksessa kerrotaan jarjestelmida hyodynnettdvan tietokoneen ruudulta k-
sin API-rajapintojen sijaan (Asatiani ja Penttinen, 2016). Koska tutkimukseni k-
sittelee API-rajapintojen hyodyntdmistd, ei ohjelmistorobotit kuitenkaan ole tay-
sin erillddn perinteisemmistd rajapinnoista. Voidaan kuitenkin ndhd4, ettd var-
sinkin ohjelmistorobotiikan alkuaikoina kayttoliittymien kautta tapahtuva auto-
matisointi ndhtiin helposti jonkinlaisena vastakohtana API-rajapintojen hyodyn-
tamiselle. Kuitenkin nyky&dn ollaan tulossa pisteeseen, jossa halutaan p&dstad
kattavasti hyodyntamadn eri tekniikoita, jotta péddstdisiin mahdollisimman kat-
tavasti automatisoimaan eri prosesseja.

Aalst ym. (2018) esittelevit tutkimuksessaan tyon pitkdn hannan (kuvio 1).
Tdamad tarkoittaa sitd, ettd mitd suurempi méadrd prosessissa on samanlaisia ta-
pauksia ja mitd pienempi mddré erilaisia tapausten vaihtoehtoja, sitd helpompi
prosessi on automatisoida. Helpoimmat automatisoitavat kohteet ovat luulta-
vasti jo automatisoitu aiemmin perinteisillda menetelmilld, mutta ohjelmistorobo-
tiikkka pyrkii asettumaan kaikkein helpoimpien ja kaikkein vaikeimpien tapaus-
ten vdlimaastoon. Kaikkea ei ole jarkevd automatisoida ja ihmisid tarvitaan tule-
vaisuudessakin tuottavassa tyossd, mutta ohjelmistorobotiikan avulla ihmiset
pystyvit siirtymédan rutiininomaisista tehtdvistad yha tuottavampiin tehtaviin.
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KUVIO1 Ohelmistorobotiikan mahdollisuudet (Aalst ym., 2018)

2.3 Ohjelmistorobotiikan hyodyt

Ohjelmistorobotiikka on tullut tiydentamddn tarvetta automatisoida yha suu-
rempi madrd liiketoimintaprosesseja. Ohjelmistorobotiikan avulla pyritddankin
saavuttamaan hyotyja nopeammin ja tehokkaammin kuin perinteisid menetel-
mid kdyttamalla.

Penttisen, Kasslinin ja Asatianin (2018) mielestd ohjelmistorobotiikka on
suhteellisen kustannustehokas automatisointitapa, jolla hyotyja pystytdan saa-
vuttamaan lyhyessdkin aikataulussa. Lisdksi he kertovat ohjelmistorobotiikan
avulla pystyttdvdn automatisoimaan prosesseja, joiden automatisointi olisi aiem-
min ollut liian kallista. Mydskin he tuovat esiin sen, ettd ohjelmistorobotteja hyo-
dyntamadlld pystytdan automatisoimaan myos sellaisia jdrjestelmid, joihin muun-
laisten rajapintojen toteuttaminen olisi muuten hankalaa tai mahdotonta (Pentti-
nen ym., 2018).

Ohjelmistorobotiikassa ei vélttamattd tarvitse tehdd muutoksia olemassa
oleviin jdrjestelmiin, jolloin véltytddn raskaammilta taustajdrjestelmien integraa-
tioilta (Asatiani & Penttinen, 2016). Tamé&n ansiosta ohjelmistorobotiikan avulla
pystyttdisiin tekemé&an nopeitakin kokeiluja ja saavuttamaan sitd kautta hyotyjd,
joiden saavuttamiseen muilla menetelmilld voitaisiin joutua tekemé&an suuriakin
investointeja.

Tutkimuksessaan Anagnoste (2017) tuo my®0s esiin erilaisia ohjelmistorobo-
tiikalla saavutettavia hyotyja. Tarkeimpind hyotyintad tutkimuksessa nostetaan
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esiin tuottavuuden kasvattaminen pienilld muutoksilla, hyvé sijoitetun pddoman
tuottoaste ja ohjelmistorobotiikan halpuus perinteisempiin menetelmiin verrat-
tuna (Anagoste, 2017). Ohjelmistorobotiikan avulla voidaan siis saavuttaa orga-
nisaatiossa merkittdavidkin muutoksia suhteellisen pienelld panostuksella.

Simek ja Sperka (2019) nostavat tutkimuksessaan esiin ohjelmistorobotiikan
suurimpina hyottyind sen ketteryyden ja joustavuuden. Ohjelmistorobotiikan
avulla pystytddn lyhyessdkin ldpimenoajassa saavuttamaan organisaation kan-
nalta merkittavidkin hyotyja. Tutkimuksessaan he tuovat esiin myos tarpeen oh-
jelmistorobottien orkestroinnille, kun ohjelmistorobottien mééra kasvaa tar-
peeksi suureksi. Tutkimuksessa tuodaan my®0s esiin prosessien selked kuvaus ja
maddrittely tarkednd alkutehtdvdnd ohjelmistorobotiikkaa hyddynnettdessa
(Simek ja Sperka, 2019).

Jotkin ldhtoasetelmat tulisi olla kunnossa, jotta ohjelmistorobotiikan avulla
voitaisiin saavuttaa onnistuneesti sille asetettuja tavoitteita. Willcocks, Lacity ja
Craig (2015) esittelevit tutkimuksessaan kolme ldhtokohtaa, joista ensimmadisend
mainitaan se, ettd tulisi alusta alkaen mahdollistaa ratkaisun skaalautuminen
mahdollisimman kattavaksi. Toisena lihtokohtana tutkimuksessa esitetddn se,
ettd kaikki tarpeelliset sidosryhmadt tulisi pitdd mukana mahdollisimman aikai-
sesta vaiheesta lihtien. Kolmantena ldhtokohtana he nostavat esiin sen, ettei oh-
jelmistorobotiikan avulla kannata haaveilla pelkdstdan nopeista voitoista, vaikka
nekin olisivat mahdollisia (Willcocks ym., 2015). Kun ldhtokohdat ovat kunnossa
niin ohjelmistorobotiikalla on paremmat mahdollisuudet onnistua eikd onnistu-
minen ole pelkdstddn tuurin varassa.

2.4 Ohjelmistorobotiikan haasteet

Vaikka ohjelmistorobotiikan avulla pystytddan saavuttamaan monia hyotyjd, liit-
tyy siihen kuitenkin omat haasteensa. Eri automatisointitapoja vertaillessa ja so-
pivaa tapaa valittaessa tuleekin koittaa selvittdd eri menetelmiin liittyvat hyodyt
ja haasteet ja valita niiden perusteella sopivin toimintatapa.

Asatiani ja Penttinen (2016) nostavat ohjelmistorobotiikan haasteena esiin
sen, ettd ohjelmistorobotiikka sopii vain tietyntyyppisten selkeiden prosessien
automatisointiin. He mainitsevat my0s perinteisen jarjestelmien vilisen integraa-
tion olevan ohjelmistorobotiikkaa parempi automatisointitapa ja ndkevit ohjel-
mistorobotiikan vain tietynlaisena vélivaiheena (Asatiani & Penttinen, 2016). Sit-
temmin ohjelmistorobotiikka on kasvanut suurempaan rooliin ja se on nahta-
vissd vahintdankin keskipitkdn aikavalin ratkaisuna eikd valttamatta pelkkana
vilivaiheena.

Tutkimuksessaan Simek ja Sperka (2019) nostavat esiin sen, ettd kayttoliit-
tymien pddlle tehtdva automatisointi ei ole yhtd luotettavaa kuin API-rajapinto-
jen hyodyntaminen. Oman tutkimukseni tavoitteena on pyrkia tuomaan esiin oh-
jelmistorobotiikassa perinteisen kayttoliittymdautomatisoinnin ja API-rajapinto-
jen hyoddyntdmisen erilaisuuksia. Tavoitteena olisi pyrkid tuomaan esiin
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erilaisten vaihtoehtojen hyvit ja huonot puolet ja viahan kertoa eri vaihtoehtojen
soveltuvuudesta erilaisiin kdyttokohteisiin.

Willcocks ym. (2015) esittelevit tutkimuksessaan erilaisia ohjelmistorobo-
titkkan haasteita. Heidan tutkimuksessaan haasteena nousee esiin se, voidaanko
ohjelmistorobotiikalla oikeasti saavuttaa parempia tuloksia nopeammin ja hal-
vemmalla. He my0s esittelevdt haasteena sen, ettd ohjelmistorobotiikan tulisi
mahdollisesti olla kuitenkin IT-projekti vaikkei ohjelmistorobotiikassa valtta-
mittd tarvitakaan kovin merkittdvaa teknistd osaamista (Willcocks ym., 2015).

Ohjelmistorobotiikassa lokien taso voi joskus olla heikkoa ja se tuo omat
ongelmansa virheenselvitykseen (Agostinelli, Marrella ja Mecella, 2020). Taman
takia lokituksen laatuun olisi hyva panostaa ohjelmistorobotiikan prosesseja ke-
hitettdessd. Ohjelmistorobotiikkaan liittyy kuitenkin hyvin kiintednd osana ma-
nuaalisesti tehtdvd virheenselvitystyd, joka on paljon helpompaa, kun kéytetta-
vissd on hyvad lokidataa.
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3 API-RAJAPINNAT JA NIIDEN HYODYNTAMINEN
OHJELMISTOROBOTIIKASSA

API-rajapintojen hyddyntdmistd ohjelmistorobotiikassa kasitellddn hyvin vahan
akateemisessa kirjallisuudessa. Niiden hyddyntdmistd voidaan sivuta ohimen-
nen, mutta varsinaista aiempaa tutkimusta aiheesta oli vaikea 16ytdd. Osittain
siitd syystd asiaa onkin hyva tutkia. Koitan alkuun vdhdn avata API-rajapintoja
ja niiden madritelmad, jonka jdlkeen katsotaan vahan niiden hyodyntamistd oh-
jelmistorobotiikan parissa. Lopuksi vdhdn perehdytddan myos hyperautomaati-
oon.

3.1 API-rajapinnat

Erilaiset palvelut tarjoavat erilaisia rajapintoja kdytettavaksi yhd enenevissa maa-
rin. Rajapinnoista aiemmin suositut SOAP-palvelut ovat jadmassa taka-alalle
REST-palvelujen noustessa pintaan. (Neumann, Laranjeiro ja Bernardino, 2018).
Erilaisten API-rajapintojen avulla sovellukset ja palvelut voivat vaihtaa ja valittaa
tietoa keskenddn.

Kirjallisuudesta 16ytyy monia API-rajapintojen maééritelmid ja niistd yksi
kuuluukin seuraavasti:

API, Application Programming Interface. Ohjelmointirajapinta, jonka avulla eri sovel-
lukset voivat jakaa tietoa, toiminnallisuutta ja muita resursseja toisten kanssa. API voi
olla REST API eli sitd voidaan kayttdd internetissa ohjelmointikielestd riippumatta tai
se voi olla tietyn ohjelmointikielen tai -kirjaston rajapinta. (Moilanen, Niinioja, Seppa-
nen ja Honkanen, 2018, s. 211)

Tdmdn maadritelméan mukaan APl-rajapintojen avulla pystytdan hyodyntamaan
eri sovellusten vilille erilaisten resurssien vaihtoa. Ohjelmistorobotiikka on
nahty vaihtoehtona API-rajapintojen hyodyntamiselle, mutta kuitenkin on mie-
lenkiintoista koittaa selvittdd sitd, voisiko ohjelmistorobotiikkaa ja API-
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rajapintojen kayttod yhdistdad. Taman takia tutkielmassani pyrinkin selvittdimaan
API-rajapintojen kdyttamisen mahdollisuuksia ohjelmistorobottikan parissa.
Toinen API-rajapintojen méadritelma kuuluu seuraavan laisesti:

APPLICATION PROGRAMMING INTERFACES (APIs) are, in the simplest term,
specifications that govern interoperability between applications and services. Over the
years, the API paradigm has evolved from beginnings as purpose-built initiatives to
spanning entire application domains. (Vukovic ym., 2016, s. 1)

Tamdn ndkemyksen mukaan API-rajapinnat voidaan ndhdd jopa omana tarkoi-
tuksenaan eiké pelkéstddn vain osana laajempaa kokonaisuutta. Ohjelmistorobo-
tiikan tapauksessa on kuitenkin ehkd merkityksellisempdd paneutua sellaisiin ra-
japintoihin, jotka ovat osa laajempaa kokonaisuutta.

3.2 API-rajapinnat ohjelmistorobotiikassa

Ohjelmistorobotiikassa monesti ajatellaan automatisointi totutettavan ihmis-
kayttdjan toimintoja matkimalla. T&lloin pddasiassa prosessit toimisivat erilaisilla
kayttoliittymilld samaan tapaan kuin ihmiskayttdjatkin jarjestelmad kayttdisivat.
Tutkimukseni kannalta on kuitenkin mielenkiintoista selvittdad sitd, milld tavoin
API-rajapintoja voitaisiin hyodynt&dd ohjelmistorobotiikassa kayttoliittymdauto-
matisoinnin rinnalla sen sijaan ettd tehtdisiin automaatioita pelkéastdan kayttoliit-
tymien péalle.

Aiheesta ei ole kovin paljoa aiempaa tutkimustietoa, mutta jotain viittauk-
sia aiheeseen kuitenkin 16ytyy. Osittain tdimdn vuoksi tutkimuksen kohde on
mielenkiintoinen ja ajankohtainenkin. API-rajapintojen hyoddyntdmiseen on
myos kdytannon tasolla tarvetta ja olisikin myds hyva saada jonkinlaista tutki-
mustietoa myo6s kdytannon kokeilujen rinnalle.

Simek ja Sperka (2019) tutkimuksessaan toteavat perinteisten API-rajapin-
tojen kdyton olevan toimintavarmempaa kuin ohjelmistorobottien. Tutkimuk-
sessa todetaan ohjelmallisesti kayttoliittymien kayttoon liittyvan aina kuitenkin
jonkinlaista epdvarmuutta. (Simek ja Sperka, 2019). Sen sijaan etti jouduttaisin
tekemdiidn valinta ndiden kahden vililld, voisi vaihtoehtona olla kuitenkin mo-
lempien hyodyntdminen. Ne asiat, jotka kannattaisi tehdd API-rajapintoja hyo-
dyntamadlld voisi edelleen tehdd API-rajapintojen kautta, kun taas ne asiat, jotka
kannattaisi tehdd ohjelmistorobotteja hyodyntden voitaisiin tehdéd ohjelmistoro-
botteja hyodyntéen.

Tutkimuksessaan Penttinen ym. (2018) koittavat loytdd kriteereitd, joiden
perusteella voitaisiin valita, toteutetaanko automatisointi perinteiselld jarjestel-
mien yhdistdmiselld kdyttden rajapintoja hyviksi vai hyodynnetaanko ohjelmis-
torobotiikkaa. Tutkimuksessa 16ydettiinkin hyva nippu kriteereitd, joiden perus-
teella valintaa voi ainakin koittaa ohjata oikeaan suuntaan (Penttinen ym. 2018).
Vaikkakin tutkimus asettaakin ohjelmistorobotiikan ja perinteisen jarjestelméin-
tegraation API-rajapintoja hyodyntdamalld vastakkain, on siind kuitenkin hyvia
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pointteja, joiden perusteella ohjelmistorobotiikan sisidlldkin voidaan tehdd mah-
dollinen valinta kdytetystd automatisointimenetelmasta.

3.3 Hyperautomaatio

Vaikkakin tutkimukseni ei varsinaisesti késittele hyperautomaatiota, on sitd kui-
tenkin hyvi sivuta jonkin verran. Hyperautomaatio on ohjelmistorobotiikankin
piirissd melko uusi asia, eikd sitd valttamaéttd ole kovin tarkasti tai yhtenevéisesti
maddritelty aiemmissa tutkimuksissa. Hyperautomaatiossa ohjelmistorobotiik-
kaan yhdistetddn tekodlyd ja muita dlykkditd ratkaisuja (Lasso-Rodriguez ja
Winkler, 2020). Tekodlyn hyodyntdminen on tutkimuksessani tarkoituksella ra-
jattu ulkopuolelle, mutta tdméa on kuitenkin hyva ottaa huomioon.
Gartner mddrittelee hyperautomaation seuraavalla tavalla:

Business-driven hyperautomation is a disciplined approach that organizations use to
rapidly identify, vet and automate as many business and IT processes as possible. Hy-
perautomation involves the orchestrated use of multiple technologies, tools or plat-
forms to achieve business results. These include, but are not limited to, AI, machine
learning, event-driven software architecture, robotic process automation (RPA), iPaaS,
packaged software, and process/task automation tools. (Welsh de Grimaldo, Cana &
Nandan, 2022, s. 81)

Hyperautomaatiossa pyritddn siis mahdollisimman kattavasti automatisoimaan
kaikki mahdolliset automatisoitavissa olevat prosessit hyodyntden ja yhdistellen
erilaisia automatisoinnin tyokaluja ja menetelmid. Ohjelmistorobotiikka on
merkittdvdssd roolissa hyperautomaatiota ja organisaatiossa voidaankin
hyddyntédd ohjelmistorobotiikkaa yksinkertaisempien rutiininomaisten tehtdvien,
kuten tietojen syodton automatisointiin. Puolestaan edistyneempid ja
dlykkdampida toimintoja voidaan samassa organisaatiossa hyodyntaa
monimutkaisempia prosesseja, joita ei valttamatta voitaisi hoitaa pelkdstdan
perinteisen ohjelmistorobotiikan avulla.

Hyperautomaatiossa on tavoitteena vahentdd ihmisen manuaalisen tyon
tarve liiketoimintaprosesseissa minimiin. Optimitilanteessa automatisoitu pro-
sessi pyorii mahdollisimman paljon riippumattomana ihmisen toiminnasta. T4-
hédn tavoitteeseen pddsemiseksi hyperautomaatiossa kdytetdaankin edistyneem-
pid teknologioita monimutkaisen tiedon analysointiin ja ymmartdmiseen. Taman
perusteella automaatiossa pystytdan tekemdan padtoksi monimutkaisemmissa-
kin tilanteissa.

Hyperautomaation avulla pystytddan saavuttamaan tehokkaampaa toimin-
taa organisaatiossa. Liiketoimintaprosesseista saadaan tehokkaampia ja virhei-
den riskid saadaan pienennettyd, kun tarve ihmisen manuaaliselle tyolle saadaan
minimoitua tai perdti poistettua kokonaan. Prosessien suorittamiseen kuluva
aika lyhenee ja kustannukset pienenevit samalla kun henkilost6d voidaan va-
pauttaa mielekkddmpiin ja enemman lisdarvoa tuottaviin tyotehtaviin. Hyperau-
tomaation avulla organisaatiot pysyvdt muuttuvassa toimintaymparistossa
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myo6s paremmin kilpailukykyisind, kun muuttuviin markkinatilanteisiin ja asia-
kastarpeisiin pystytddn reagoimaan nopeammin.
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4 TUTKIMUSMENETELMA

Valitsin kayttavani tyossani kvalitatiivista tutkimusmenetelmédd. Tahan tulok-
seen tulin péddasiassa sen vuoksi, kun késittelemésténi aiheesta 16ytyi vain hyvin
vdhdn aiempaa tutkimusta ja aineiston kerddminen onnistui jarkevammin kvali-
tatiiviseen tutkimukseen kuin kvantitatiiviseen tutkimukseen. Tydssdni on kay-
tetty kvantitatiivisen tutkimuksen induktiivista ldhestymistapaa (Yin, 2016).
Koska aiheestani oli vain vdhdn aiempaa tutkimusta, ei ollut valmiita konsepteja,
joita olisin voinut hyodyntdd aineistoni kerddmisessa. Taméan vuoksi induktiivi-
nen ldhestymistapa oli looginen valinta.

Tutkimusmenetelméksi tyohoni valikoitui sisdltoanalyysi. Sisdltéanalyysin
avulla ldhdeaineistosta pystytdan loytamddn tyon kannalta merkittdvit seikat
helposti. Sisdltéanalyysin eri haaroista kdyttooni valikoitui konventionaalinen si-
sédltvanalyysi. Konventionaalisessa sisdltdanalyysissad kadytettavit koodit méari-
telladn lahdeaineiston analysoinnin aikana. (Hsieh ja Shannon, 2005). Ty6lleni ei
ollut 16ydettdvissd sopivaa valmista teoriaa, jonka johdosta konventionaalinen
sisdltoanalyysi sopi erinomaisesti tdhdn tapaukseen.

Tyoni kohteena oli yksi ohjelmistorobotiikan toteutusprosessi, jossa asiak-
kaalle toteutettiin automaatio, joka toimi sekd kolmannen osapuolen, ettd auto-
maation toteuttajan oman jarjestelmissd. Kolmannen osapuolen jédrjestelméaan oli
valmiiksi olemassa API-rajapinta, jota automaatiossa oli tarkoitus lahted hyodyn-
tamadn ja samalla selvittad mitd hyotyja API-rajapintojen kédytosta ohjelmistoro-
botiikan toteutuksessa voidaan saavuttaa. Aineistoa oli tarkoitus kerétd jarjesta-
malld haastatteluja.

Aineistoa kerétédkseni jdrjestin kehitysprosessin jalkeen ryhméhaastattelun,
johon valikoin mukaan sopivaksi katsomani joukon ihmisid. Automaatio oli
haastattelun aikaan kerennyt olemaan tuotantokdytossa kuukauden ajan. Haas-
tatteluryhmani muodostui yhdestd business analystista, yhdestd ratkaisuarkki-
tehdista ja kahdesta ohjelmistokehittdjastd. Heistd jokainen on tydskennellyt oh-
jelmistorobotiikan parissa jo useamman vuoden ajan haastattelun aikaan. Sain
aineistooni laajempaa ndkemystd ottamalla mukaan erilaisissa tyotehtdvissa
tyoskentelevid ihmisid. Eri tahoilta olisi mahdollista saada tyon kannalta merki-
tyksellisiin asioihin hyvin erilaisia vastauksia ja tutkittavaa aihetta pystyttdisiin
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tarkastelemaan laajemmalla skaalalla. Haastattelu nauhoitettiin, jotta aineiston
kasittely jalkikdteen olisi helpompaa.

Haastattelun jalkeen nauhoitus purettiin ja sitd alettiin analysoimaan. Sisal-
tod tarkasteltiin useampaan kertaan, jotta saataisiin késitys siitd, millaisia koo-
deja sitd varten olisi hyva alkaa rakentamaan. Kun koodit (Liite 1) oli saatu tehtya
niin haastattelussa esiin nousseet erilaiset hyodyt lajiteltiin koodien alle. Taman
avulla pystyttiin hahmottamaan, millaisia hyotyjda API-rajapintoja hyodynta-
malld pystytddn saavuttamaan.
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5 ANALYYSI

Toteutetussa RPA-automaatiossa hyodynnettiin sekd API-rajapintaa, ettd kaytto-
liittymdn pdélle rakennettua automaatiota. API-rajapintaa kdytettiin kolmannen
osapuolen tarjoamaan jarjestelmédn ja kayttoliittymaa kaytettiin automaation to-
teuttaneen tahon omassa jarjestelméssé, johon oli tehty jo useita automatisointeja
aiemminkin hyddyntden kayttoliittymad. Seuraavaksi kasittelen eri hyotyjd, joita
API-rajapinnan kaytostd ndhtiin syntyvan.

5.1 Muutosten hallinnan helppous

Haastattelussa nousi esiin API-rajapintojen hyodyntdmisen eduista eniten muu-
tosten hallinnan helppous verrattuna kayttoliittymien automatisointiin. Kaytto-
liittymiin tulevien muutosten on ndhty aiheuttavan ongelmia automaatioihin,
joissa hyodynnetddn puhtaasti kayttoliittymid. Kayttoliittymid muutettaessa ei
vélttamattd tulla miettineeksi sitd, aiheuttaako joku muutos ongelmia ohjelmis-
torobotin toiminnalle. Tdmé&n vuoksi API-rajapintoja hyodyntdessda muutosten
hallinta ndhdddn helpompana, kun kéytettavad jarjestelmad kaytetddn siten kuin
sitd on tarkoitettukin kaytettavan.

Projektissa tutkimuksen kohteena olleeseen automaatioon oli jouduttu te-
kemaéédn yksi muutos. Tamadn muutoksen toteuttaminen oli kuitenkin sujunut hy-
vin helposti ja suoraviivaisemmin kuin tilanteessa, jossa olisi jouduttu hakemaan
jokin uusi tieto kayttoliittyman kautta. Kayttoliittyméan kautta automatisoidessa
olisi tarvittu enemman tyo6td vastaavanlaisen muutoksen toteuttamiseksi. Nah-
tiin ettd API-rajapintojen kdyton yhteydessd ylldpito on huomattavasti edulli-
sempaa ja tehokkaampaa.

Nahtiin my0s, ettd uuden henkilon on huomattavasti helpompi saada kési-
tys automaation toiminnasta silloin, kun kaytetdan API-rajapintoja kayttoliitty-
mien sijaan:

"Yllapito on huomattavasti edullisempaa ja tehokkaampaa jos automaation
toiminta  perustuu  APl-rajapintoihin  kayttoliittyman  sijasta.
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Ylldpitovaiheessa, koska automaation toiminta on yksinkertaisempaa ja
APIn toimintaa on helpompi ymmartad kuin kayttoliittymada, niin automaa-
tion yllapito helpottuu ja sen omaksuminen on helpompaa.” (Ratkaisuark-
kitehti)

Haastattelussa selvisi, ettd API-rajapintoihin tulevissa muutoksissa on helpompi
tietdd, onko jollain muutoksella vaikutusta automaation toimintaan. Kayttoliitty-
mid automatisoidessa voidaan hyodyntdd myos joitain ruudulla ndkymaéattomia
tietoja, jolloin voi olla hankala tunnistaa onko jollain muutoksella vaikutusta au-
tomaation toimintaan vai ei. Nahtiin myos, ettd rajapinnat ovat usein taaksepdin
yhteensopivia, joten muutokset rajapintoihin eivit yleensd riko automaation toi-
mintaa. Muutokset kayttoliittymiin voivat puolestaan olla hyvinkin arvaamatto-
mia automaation kannalta ja pienikin muutos voi rikkoa koko ohjelmistorobotin
toiminnan. Vaikka kayttoliittymédéan tulisikin jokin muutos, niin vastaavassa ti-
lanteessa APl-rajapintaan ei valttamatta tarvitse tehdd mink&édnlaista muutosta.

5.2 Toteutuksen helppous

Toteutuksen ndhtiin olevan helpompaa ratkaisuissa, joissa hyodynnetdan API-
rajapintoja kayttoliittymien sijaan. APIn kdyttdmisen ndhtiin olevan paljon mo-
dernimpaa ja suoraviivaisempaa. API-rajapintoja hyodyntédessa yhdelld kutsulla
voidaan saada aikaan sama asia, jonka toteuttamiseksi kayttoliittymalla pitdisi
kdydd useassa eri paikassa. My0s varsinainen tekninen toteutus nahtiin helpom-
pana APlIen tapauksessa.

” API on suoraviivaisempi ja oikaisee toteutusta. APIn kautta voidaan saada
yhdelld kutsulla sama asia, jonka saamiseksi kayttoliittymalta pitdisi siirtya
paikasta ja ndkymastd toiseen.” (Ratkaisuarkkitehti)

Varsinaisen toteutuksen lisdksi myos madarittelytyd nahtiin helpompana API-ra-
japintoja hyodyntdessd kuin kayttoliittymid automatisoidessa. Kayttoliittymia
automatisoidessa joutuu médrittelemédn hyvin tarkasti sen mité tietoa saadaan
mistdkin, mutta APlen tapauksessa mddrittely on yksinkertaisempaa, kun jdrjes-
telmat on ldhtokohtaisesti suunniteltu koneen kdyttoon sen sijaan ettd niitd olisi
suunniteltu ihmisen kdytettdavaksi. Myos madrittelyjen laatu oli API-rajapintojen
tapauksessa parempi eikd kehittdjien tarvinnut kyselld niin paljoa tarkentavia ky-
symyksid endd kehitystyon aikana.

Maéérittelyn pohjana oli helppoa kdyttdd API-rajapinnan rajapintakuvausta.
Téssd tapauksessa kadytettavissd oli valmiiksi olemassa oleva hyva rajapintaku-
vaus ja se koettiin tarkeéksi osaksi onnistunutta toteutusta. Kayttoliittymia hyo-
dyntdessd joutuisi kuvaamaan tarkasti mistd mikékin tieto 16ytyy, mutta hyvéasta
rajapintakuvauksesta kaikki automatisoitavan kohteen kannalta tarpeelliset tie-
dot on helposti 16ydettdvissa.
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5.3 Luotettavuus

Haastattelussa nousi esiin ohjelmistorobotiikan toteutusten luotettavuus silloin
kun hyodynnetdan API-rajapintoja kédyttoliittymien sijaan. Ndhtiin ettd automaa-
tioita pystytddn saamaan toimimaan luotettavammin APlen kanssa kuin kaytto-
liittymid hyodyntden. Haastattelussa kdvi myos ilmi, ettd maarittelyista saa luo-
tettavampia APlen tapauksessa eikd madrittelyihin jaad niin paljoa tulkinnanva-
raa.

”Kolmannen osapuolen kanssa kaksi vaihtoehtoa: kayttad kayttoliittymaa
tai integroitua rajapintaan. Kyseisessd prosessissa hyva APl-rajapinta. Jar-
jestelmdd kaytetdan tiedon hakuun. API-rajapinta on luotettavuuden ja te-
hokkuuden ja toteutuksen helppouden kannalta parempi kuin kayttoliitty-
mén kdyttdiminen.” (Ratkaisuarkkitehti)

My6skin ndhtiin, ettd inhimillisid virheitd ja vastoin prosesseja toimimista pysty-
tadn vahentamadn, kun kdytetddan ldhinnd koneille suunniteltuja rajapintoja sen
sijaan ettd kdytettdisiin ihmisille suunniteltuja kayttoliittymid. Haastattelun ai-
kaan varsinaisia hyotyjd oli saavutettu vasta vahan, mutta APlen kdytto néhtiin
kuitenkin selkedsti luotettavampana vaihtoehtona.

Myos aiemmassa tutkimuksessa Simek ja Sperka (2019) olivat havainneet,
ettd APlen hyodyntdminen oli luotettavampaa kuin kayttoliittymien kayttami-
nen. Kayttoliittymid hyodyntdvien automaatioiden luotettavuus on heiddn mu-
kaansa pitkalti riippuvainen automatisoitavan jarjestelméan luotettavuudesta ja
siitd, kuinka varmasti se toimii.

5.4 Tehokkuus

API-rajapintojen hyodyntdminen ndhtiin tehokkaampana keinona automaatioi-
den toteuttamiseen kuin kayttoliittymien kautta tapahtuva automaatio. Tehok-
kuudesta nidhtiin olevan kahdenlaisia hyotyja: kapasiteettia on helpompi hallita
ja kayttdjat saavat tarvittaessa tiedot nopeammin. API-rajapintoja kdytettdessa
tapahtumat saadaan hoitumaan nopeammin kuin tekemadlld vastaava toteutus
hyodyntden kayttoliittymid. Tamad johtaa siihen, ettei APlen tapauksessa tarvitse
miettid ja suunnitella ohjelmistorobotiikan toteutusten osalta tarvittavan kapasi-
teetin kdytto niin paljoa vaan kapasiteetin hallinta on helpompaa.

“Prosesseissa, joissa kdsitellddn suuria volyymejd: APIn kautta pystytdan
paljon nopeammin hakemaan tietoja kuin menna yksittdin katsomaan jo-
kainen tietue ja siihen liittyvat tiedot. Nopeuttaa huomattavasti, viitaten va-
hén kapasiteettiin, mutta kayttdjat saavat myos tarvitsemansa tiedot nope-
asti.” (Business analyst)
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Toteutuksen nopeudella padstdaan myos siihen, ettd kayttdjiat saavat automaation
tuotoksen kayttoonsd nopeammin. Tama on tarkedd varsinkin sellaisissa tapauk-
sissa, joissa automaation syote tulee kayttdjiltad itseltddn, ja he tavalla tai toisella
odottavat automaation valmistumista. Tyon kohteena olevassa automaatiossa
tallaisesta ei varsinaisesti ollut kyse, mutta haastattelussa nédhtiin tamén olevan
kuitenkin tdrkedd sellaisissa tapauksissa, joissa kadyttdjd odottelee automaation
valmistumista.

5.5 Testauksen helppous

Viimeisend hyotynd API-rajapintojen kdytostd ohjelmistorobotiikassa nousi esiin
testauksen helpottuminen. Jossain tapauksissa kayttoliittymid hyodyntavissa oh-
jelmistorobotiikan toteutuksissa testaus voi olla hankalaa. Kayttoliittymille pitaa
pystyd luomaan monenlaisia erilaisia testitapauksia ja niiden tekeminen voi olla
hyvin haastavaa.

” Automaation toiminta on ldhes aina APIla kayttdessd yksinkertaisempi:

kompleksisuus vdhenee ja testaus on sitd myotd helpompaa” (Ratkaisuark-
kitehti)

APl-rajapintoja hyodyntédessd testauksesta tulee helpompaa kuin kayttoliittymia
kayttdessd. Toteutusten ollessa suoraviivaisempia ja vihemmaén kompleksisia tu-
lee testauksestakin yksinkertaisempaa ja helpompaa.
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6 POHDINTA JAYHTEENVETO

Aiemmassa kirjallisuudessa ei suoraan annettu vastauksia tutkimuskysymyk-
seeni, mutta siitd saa kuitenkin hyvét ldhtokohdat omalle empiiriselle tutkimuk-
selleni. Aiemmassa tutkimuksessa paneuduttiin enemmén ohjelmistorobotiik-
kaan itsessddn tai API-rajapintojen ja ohjelmistorobotiikan asettamiseen vastak-
kain. Kuitenkin aiheesta pddsi hyvin jatkamaan eteenpdin ja yhdistelemdan jo
olemassa olevaa tutkimusta omia tarpeitani vastaavaksi. Oli mielenkiintoista
pddstd miettimddan API-rajapintojen hyodyntdmistd enemmaén osana ohjelmisto-
robotiikan kokonaisuutta kuin sen vastakohtana. Talld ndkemykselld padstaan
paremmin automatisoimaan erilaisia liiketoimintaprosesseja, kun paastdan valit-
semaan kulloinkin paras mahdollinen teknologia automaation toteuttamiseksi.
Mahdollisesti muuten hankalasti automatisoitavissa olevia kohteita padstdan au-
tomatisoimaan tehokkaammin.

Empiirisen tutkimuksen aioin alun perin tehdéa haastattelututkimuksena ja
olisin haastatellut tyokavereitani API-rajapintojen hyodyntdmisestd ja niiden
mahdollisuuksista, mutta matkan varrella paadyinkin tekemddn tapaustutki-
muksen aiheesta. Tutkimuksen kohteena on yksinkertainen automaatio, joka to-
teutettiin osin API-rajapintoja hyodyntamalld ja osin kdyttoliittymid automatisoi-
den. Tdllaiseen toimintamalliin paadyttiin sen takia, koska automaation koh-
teena oli kaksi jarjestelmad, joista toiseen oli hyva API-rajapinta olemassa, mutta
toisen jadrjestelmédn automatisointi jouduttiin toteuttamaan kayttoliittymid hyo-
dyntden. Tamd menettelytapa havaittiin toimivaksi tavaksi ja varmasti jatkossa
vastaavissa tilanteissa paadytdadan myos kdyttaméaan helpointa ja tehokkainta kay-
tettdvissd olevaa tapaa automaation toteuttamiseksi.

Empiirisessd osuudessa sain kerédttyd kokemuksia API-rajapintojen ja kayt-
toliittymien hyddyntdmisestd ohjelmistorobotiikassa ja niiden eri piirteistd. Paa-
sin vertailemaan menetelmien hyvid ja huonoja puolia ja sain vertailtua ndita
kahta keskendédn. Ennen tutkimukseni valmistumista olin kiinnostunut sééste-
tystd ajasta ja automaation toimintavarmuudesta tuotantokdytossa. Kuitenkaan
tutkimuksen kohteena ollut automaatio ei kerennyt olemaan tuotantokaytossa
niin pitk&ddn ettd ndihin asioihin olisi saatu mitattua mink&danlaisia tuloksia. Mie-
lestdni tutkimuksessa nousi esiin kuitenkin muita mielenkiintoisia seikkoja API-
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rajapintojen hyodyntdmisestd ja varsinkin havaitsemani viisi hyotyd API-rajapin-
tojen hyodyntdmisestd oli merkityksellisia.

Aiemmissa tutkimuksissa oli hyvin vdhdn vertailtu API-rajapintojen ja
kayttoliittymid hyodyntdvan automaation eroja ja erilaisia hyotyjd, joten oma
tyoni toi esiin uutta tietoa, jota ei aiemmin ollut tutkittu. Simek ja Sperka (2019)
olivat tutkimuksessaan havainneet API-rajapintojen hyodyntdmisen olevan luo-
tettavampaa kuin vastaavan toteutuksen tekemisen kayttoliittymid hyodyntden.
Tama oli oikeastaan ainoa aiemman tutkimuksen esiin nostama asia API-rajapin-
tojen ja kayttoliittymien hyddyntdmisen vertailussa. Missddn aiemmissa tutki-
linnan helppous, toteutuksen helppous, tehokkuus ja testauksen helppous. Eh-
kadpa API-rajapintojen hyodyntdminen on néhty ohjelmistorobotiikan vastakkai-
sena toimintana eikd niinkddn osana ohjelmistorobotiikkaa, joten néihin asioihin
ei ole aiemmassa tutkimuksessa paneuduttu.

Tutkimukseni tuloksia pystyy hyodyntamdan kdytannossa valitessaan kdy-
tettdvid teknologioita liiketoimintaprosessien automatisoinnissa. Varsinaisesti
mitddn tyokalua kdytettdvan teknologian valintaan en kehittdnyt, eikd se ollut
tarkoituskaan. Tuloksiani pystyy kuitenkin hyodyntdmaan pohtiessaan, minka-
laisella tavalla jokin prosessi on jarkevdd automatisoida. Tutkimuksen kentdlle
tuli uutena tietona erilaiset hyodyt API-rajapintojen hyodyntamisestd, mutta ne
hyotyisivit jatkotutkimuksesta, jolloin niistd saataisiin kattavampi ja parempi ké-
sitys.

Tutkimukseni ei ollut tdydellinen vaan silld oli omat rajoitteensa. Graduni
rajoittui yhteen yksittdiseen tapaukseen, joten se ei véalttamattd kerro koko to-
tuutta aiheesta. Kattavammalla aineistolla olisi luultavasti saanut paremmin
yleistettdvan tuloksen ja olisi mahdollisesti p&dssyt havaitsemaan jonkinlaista
hajontaa tuloksissa. Keskityin pddasiassa API-rajapintojen hyddyntdmisen hyo-
tyihin, enkd koittanut lainkaan selvittdd onko API-rajapintojen hyodyntdamisellad
jonkinlaisia haittoja kdyttoliittymien automatisointiin verrattuna. En varsinai-
sesti koittanut selvittdd miten pystyttdisiin tekeméadn paras mahdollinen valinta
kaytettdavastd automatisointitekniikasta, jos valittavina on sekd API-rajapintojen
hyddyntaminen ettd kayttoliittymien kdyttaminen.

Jatkotutkimuksessa olisi mielenkiintoista nihdad kattavamman aineiston
kayttod ja selvittdd ettd padadytdanko kattavammalla aineistolla samanlaiseen
lopputulokseen. Myoskin olisi mielenkiintoista selvittdd, onko API-rajapintojen
hyodyntdmiselld jonkinlaisia haittoja. Olisi my6s hyva kehittda jonkinlainen vii-
tekehys sille, miten voitaisiin parhaalla mahdollisella tavalla valita kulloinkin
kédytettava teknologia liiketoimintaprosessin automatisoinnissa. Sopivasta viite-
kehyksestd voisi olla hyotya varsinkin kdytannon kannalta. Hyperautomaatio on
yksi tulevaisuuden tdarkeimmistd aiheista liiketoimintaprosessien automatisoin-
nin saralla ja tutkimuksessa olisikin mielenkiintoista ndhda, mitka erilaiset auto-
matisointikohteet sopivat eri tekniikoilla toteutettavaksi. Hyperautomaation
osalta olisi my®s hyva selvittdd miten hankalasti automatisoitavia prosesseja pys-
tyttdisiin automatisoimaan helpommin. Mahdollisimman kattavasti eri
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prosessien automatisoinnissa ohjelmistorobotiikalla on kuitenkin suuri merkitys
niin kayttoliittymid kuin API-rajapintoja hyodyntden.
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LIITE 1 SISALTOANALYYSIN KOODIT
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Muutoksen hallinnan helppous 10
Toteutuksen helppous 8
Luotettavuus 6
Tehokkuus 3
Testauksen helppous 1
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