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Samonaprawiajacy sie robot — quasi-transakcyjnosé

robota RPA?

Self-healing robot — quasi-transaction robot RPA

Abstrakt: Przedmiotem rozwazan sa wnioski z realizacji roz-
szerzenia funkcjonalno$ci oprogramowania narzedziowego Wi-
zlink® o przelomowe rozwigzanie adresujace problem ,broken
bot syndrome”. Wraz ze wzrostem praktycznego uzycia w orga-
nizacjach robotéw RPA automatyzujacych czynnosci pracow-
nikéw w interakeji z aplikacjami ujawnily sie¢ problemy, ktérych
skali nie dalo si¢ przewidzie¢ przed wdrozeniem automatyzacji.
Jednym z nich jest rozwazany niniejszym problem z nie korcze-
niem przez robota RPA calego zbioru czynnosci przewidzianych
w jego scenariuszu. Rozwigzaniem tego problemu bylo opra-
cowanie i zaimplementowanie innowacyjnych mechanizméw
quasi-transakcyjnosci robota. Rozwigzanie wzorowane jest na
monitorach transakeji (CICS, Tuxedo) i modelu transakcyjnosci
ACID. Dzieki temu w znakomitej wiekszosci robot jest w stanie
automatycznie ponowi¢ wykonanie przerwanej transakcji lub
ja wycofa¢. Robot odwolujacy sie do ekranéw aplikacji bizne-
sowych nie ma jednak takiej swobody dzialania jak systemy za-
rzgdzania baza danych. Stad opracowany mechanizm okreslono
mianem quasi-transakcyjnym, bo nie jest rozwiazaniem w pelni
uniwersalnym.

Stowa kluczowe: Robotic Process Automation, RPA, broken bot
syndrome, quasi-transakcyjnos¢ robota RPA, oprogramowanie
narzedziowe Wizlink®.
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Summary: The subject of consideration are the conclusions from
the implementation of the extension of the functionality of the
Wizlink® tool software with a breakthrough solution addressing
the problem of «broken bot syndrome». With the increase in the
practical use of RPA robots in organizations that automate the
activities of employees in interaction with applications, problems
revealed the scale of which could not be predicted before the
implementation of automation. One of them is the problem of the
RPA robot not completing the entire set of activities provided for
in its scenario. The solution to this problem was the development
and implementation of innovative quasi-transaction mechanisms
of the robot. The solution is modelled on transaction monitors
(CICS, Tuxedo) and the ACID transaction model. Thanks to this,
in the vast majority of cases, the robot is able to automatically
repeat the interrupted transaction or withdraw it. However, a ro-
bot referring to business application screens does not have such
freedom of action as database management systems. Hence, the
developed mechanism was called quasi-transactional, because it
is not a fully universal solution.

Key words: Robotic Process Automation, RPA, broken bot syn-
drome, quasi-transaction robot RPA, Wizlink® tool software.

JEL classification codes: M15, M21; M41, M54

Wstep

Rozwiazania Robotic Process Automation od lat obecne sg w organiza-
cjach dostarczajac funkcjonalnosci do automatyzacji proceséw. Na rynku
funkcjonuje wielu dostawcéw oprogramowania do budowania i uruchamia-
nia robotéw cyfrowych RPA. Dostarczaja oni produkty zbudowane w oparciu
na podobnej cho¢ nie takiej samej idei. Ro$nie skala zastosowan, a tym samym
poszerza si¢ spektrum do obserwacji, analiz, wyciggania wnioskéw oraz for-
mulowania zalozen dla dalszego rozwoju. Organizacje zajmujace si¢ analiza
rynku produktéw informatycznych i ich dostawcéw (jak Gartner, Forrester,
IRPAAI) od wielu lat prowadza analizy rynku RPA jako wyraznie wydzielone-
go obszaru z rynku IT oraz systematycznie publikuja szacunki wzrostu tego
rynku w perspektywie lat. Firmy §wiatowe zajmujace si¢ wysoko przetworzo-
nymi ustugami dla biznesu (jak Deloitte, McKinsey) oferuja swe ustugi w tym
obszarze, organizuja cykliczne spotkania poswiecone tej tematyce a takze do-
starczaja wynikéw analiz sytuacji klientéw korzystajacych z narzedzi robo-
tycznych na calym $wiecie.
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Robotic Process Automation jest wiec trwalym trendem oddzialujac na
funkcjonowanie organizacji niezaleznie od ich innych cech (jak wlasno$c,
branza, model biznesowy itp.). Wptyw RPA na dzialania i strategie organi-
zacji jest takze przedmiotem badan akademickich i coraz liczniej publiko-
wanych z nich wnioskéw, cho¢ nadal wiele wiodacych opinii publikowanych
jest w formie nierecenzowanych materialéw, ktérych autorami sa specjalisci
i praktycy.

Niniejszy artykul skupia si¢ na analizie rozwoju funkcjonalnosci przedsta-
wiciela produktu klasy RPA, oprogramowania narzedziowego Wizlink®. Ce-
lem pracy jest prezentacja wynikéow prac B+R oraz ocena spelnienia przez
powstale rozwigzanie przyjetych zalozen. Rozwazana funkcjonalnos$cia jest
mechanizm quasi-transakcyjnosci robota postrzegany jako rozwigzanie pro-
blemu nieefektywnej obstugi proceséw biznesowych i transakcji przez mie-
szane zespoly (ludzie i roboty).

Przeglad literaturowy

Roboty cyfrowe automatyzuja procesy pierwotnie wykonywane przez
czlowieka w cyfrowym srodowisku pracy odwotujac sie do ekrandéw aplikacji
(GUI). W zwigzku z tym, roboty programowe odtwarzaja choreografie ruchéw
i czynnosci wykonywanych przez czltowieka w ekosystemach IT. Powszechna
fatwo$¢ uzycia narzedzi robotycznych i zdolno$¢ do adaptacji pozwalaja fir-
mom na tworzenie i wdrazanie robotyzacji poprzez zwinne projekty.

W niniejszym opracowaniu kierujemy sie szerokim rozumieniem pojecia
RPA ogtoszonym przez IEEE CAG, ktéra definiuje RPA jako wykorzystanie
»prekonfigurowanej instancji oprogramowania, ktéra wykorzystuje reguly
biznesowe i predefiniowana choreografie dziatan, aby zakonczy¢ autonomicz-
ne wykonanie kombinacji proceséw, dziatan, transakeji i zadan w jednym lub
kilku niepowigzanych systemach oprogramowania w celu dostarczenia wyni-
ku lub ustugi™.

RPA to podejscie do automatyzacji proceséw w ramach szerokiej puli réz-
nych technologii automatyzacji proceséw, z ktérych kazda obstuguje inne

Y Dokumenty standaryzujace: IEEE Guide for Terms and Concepts in Intelligent Process
Automation, IEEE Corporate Advisory Group, IEEE 2755-2017 oraz IEEE Guide for
Taxonomy for Intelligent Process Automation Product Features and Functionality, IEEE
2755.1-2019. IEEE Guide for Taxonomy for Intelligent Process Automation Product Fea-
tures and Functionality.
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procesy i cele gospodarcze®. Roboty cyfrowe uzyskuja dostep do systeméw
i wykonuja zadania w przewazajacej czesci podobnie jak ludzie lub poprzez
ich nasladowanie®.

Robotic Process Automation (RPA) zdefiniowane jest réwniez jako auto-
matyzacja wysokonaktadowych, powtarzalnych i prozaicznych proceséw ma-
nualnych poprzez zaangazowanie zaawansowanych robotéw programowych,
tzw. botow. RPA pozwala organizacjom zautomatyzowac te zadania w taki
sposéb, jakby wykonywala je prawdziwa osoba w réznych aplikacjach. RPA
wykorzystuje roboty programowe do ,nasladowania” dzialan przeszkolonego
uzytkownika w celu wykonania zadania, w tym punktéw decyzyjnych zwigza-
nych z jego realizacja.”

A.Sobczak twierdzi, ze robot cyfrowy jest ,programem komputerowym
dzialajacym na z géry zdefiniowanym algorytmie i stuzagcym do automatycz-
nego wykonywania proceséw biznesowych lub ich czesci i zwykle imituje
prace czlowieka™. Jakkolwiek przedmiotem rozwazan jest oprogramowanie
narzedziowe, to warto podkresli¢, ze jego wdrozenie nie jest przedsiewzie-
ciem informatycznym w dotychczasowym postrzeganiu, ale przede wszyst-
kim jest przedsiewzieciem biznesowym z niewielkim komponentem IT®.

Rozwazajac przestanki podejmowania wysitku wdrozenia rozwiazan opar-
tych na oprogramowaniu narzedziowym RPA zwraca si¢ uwage na czynno-
$ci, ktorych realizacja nie dodaje wartosci (kosztowo) efektywnie i w sposob
skalowalny, a takze na skrdcenie czasu realizacji prac.’® (Sutherland, 2013).
Obserwuje sie znaczacy przyrost zastosowan produktéow RPA w skali §wiata.

)
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To oznacza nie tylko wzrost rynku, ale takze ujawnianie si¢ probleméw eks-
ploatacyjnych, ktérych nie przewidzieli twércy narzedzi.

Problem ,broken bot syndrome” zaistnial medialnie w 2020r. Jako pierw-
szy publicznie nazwal i oméwil go E.Hochstein podczas konferencji ,Ro-
botic Process Automation Summit”'!. Kolejna publiczna dyskusja odbyta sie
w marcu 2021 pod hastem ,Jak uniknac¢ pulapki RPA: Marnowanie cennych
zasobdw na wsparcie botéw”'% Zasygnalizowano wéwczas problem wielu or-
ganizacji, ktére wdrozyty roboty RPA a polegajacy na potrzebie zaangazowa-
nia zasob6w ludzkich do identyfikowania i rozwigzywania niedokonczonych
zadan przez roboty.

W 2021 Jim Walker zasugerowal nawet, ze produkcja botéw zostanie spo-
wolniona, poniewaz tworcy robotéw musieli zosta¢ odsunieci od swoich za-
dan, aby pomdc w zarzadzaniu incydentami."

Idea RPA znajduje zastosowanie nie tylko do budowania prostych, poje-
dynczych zastosowan. Za jej pomoca mozliwe staje si¢ zwinne budowanie ca-
tych proceséw cyfrowych a tym samym mozemy méwic, ze RPA to narzedzie
ewolucji cyfrowej.'* Dlatego tak wazne jest wyposazenie oprogramowania
narzedziowego do uruchamiania robotéw RPA w mechanizmy, ktére zaadre-
suja ujawnione problemy dostarczajac mechanizméw w pelni automatycznie
realizujacych proces.

Wizlink® — oprogramowanie narzedziowe do tworzenia i uruchamia-
nia robotéw cyfrowych RPA

Powstanie produktu byto odpowiedzia na zapotrzebowanie na uniwersal-
ne i elastyczne narzedzie do tworzenia robotéw cyfrowych RPA. W polowie
lat 90-tych ubieglego stulecia na rynku oferowano bowiem szereg produktéw
pozwalajacych budowac i uruchamia¢ roboty cyfrowe odwotujace si¢ jedy-
nie do jednego typu aplikacji biznesowych. Kolejnym fundamentalnym zato-
zeniem bylo, ze produkt jest przeznaczony dla uzytkownikéw biznesowych,

W Hochstein E. Surviving Broken Bot Syndrome: Scaling, Managing, and Maintaining your grow-
ing digital workforce successfully, “Robotic Process Automation Summit”, 07 February, 2020,
Chicago History Museum.

12) https://www.choiceworx.com/resources/ (dostep 21.01.2023).

13 Walker J. What the heck? “broken bot syndrome™, 2021, https://www.linkedin.com/pulse/what-
heck-broken-bot-syndrome-jim-walker (dostep 23.01.2023).

W Doguc O. Robot Process Automation (RPA) and Its Future, “Handbook of Research on Strategic
Fit and Design in Business Ecosystems” (ed. Hacioglu U.), IGI Global, 2019.
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a nie dla programistéw. Wspolczesnie okresla sie takie produkty platformami
zero-code® platform a trend kiadacy nacisk na tworzenie rozwiazan za ich
pomoca okresla si¢ mianem citizen programing'®.

Pierwsze kluczowe zalozenia odnosnie cech produktu wynikaly z ob-
serwacji rzeczywistych sytuacji uzytkownikéw. Stad, przedmiotem analizy
byta wigekszos¢ srodowisk uzytkowych wystepujacych w zastosowaniach
biznesowych. Tak powstal Wizlink® 1.0 jako uniwersalne narzedzie do
budowania i uruchamiania robotéw cyfrowych RPA odwolujacych sie do
aplikacji: napisanych dla Windows (gruby klient, klient-serwer) — nieza-
leznie od jezyka programowania, uruchomionych w przegladarkach in-
ternetowych (w tym takze Java, JEE), jak rowniez terminalowych: UNIX/
Linux, IBM AS/400 (i/series), IBM mainframe oraz aplikacji znakowych
dziatajacych pod systemem MS-DOS. Kluczowymi zalozeniami decydu-
jacymi o uniwersalnosci oprogramowania narzedziowego, ktére cechu-
ja wszystkie wersje Wizlinka® s3: operowanie na obiektach ekranowych,
brak ingerencji w kod aplikacji (ani Zrédlowy ani wykonywalny) oraz nie
sieganie do bazy danych aplikacji.

Od strony uzytkowej, oprogramowanie narzedziowe Wizlink® sktada
sie ze Srodowiska do budowania scenariusza robota cyfrowego RPA oraz
uruchamiania robota cyfrowego. Srodowisko do budowania scenariusza
robota cyfrowego sklada si¢ z dwoch gtéwnych elementow:

* edytora graficznego stuzacego do redagowania scenariusza robota,
* zbioru predefiniowanych komponentéw (aktywnosci), z ktérych bu-
dowany jest scenariusz robota.

Wypuszczenie kolejnej wersji Wizlinka® (2.0) wiazalo sie z opracowa-
niem autorskiego narzedzia orkiestracji Wizlink® BCC. Podstawe stano-
wily doswiadczenia zgromadzone podczas wdrozen Wizlink® 1.0, opinie
klientéw oraz szeroka analiza publikacji i opinii wyglaszanych na fo-
rach tematycznych i konferencjach branzowych. Identyfikowano glosy
i opinie wskazujace na problemy wynikajace z uzycia narzedzi klasy RPA
w zastosowaniach biznesowych a takze pojawiajace si¢ wyzwania i barie-
ry do przelamania nieznane wczesniej IT tam, gdzie nie postugiwano sie
produktami RPA.

15 GeleedstM. Identifyingthemostcritical featuresoflow-codeplatforms;[w:]Msc.InformationMan-
agement; https://www.researchgate.net/publication/358497539 Identifying the most critical
features of low-code platforms; dostep 28.01.2023.

1) Mason D. Ubiquitous Citizen Programming; “Procedia Computer Science” 98/2016; s. 169 —173.
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Kluczowymi cechami produktu Wizlink® (robot + orkiestrator) sa:

Automatyczne wykrywanie probleméw w interakcji z aplikacjami i ob-
stuga takich bledéw poprzez kontrolowane powtarzanie nieudanych
operacji; robot Wizlink® nie musi uzywa¢ pauz w celu dokoniczenia
interakcji, ale wykrywa sam jej poprawne zakonczenie i kontynuuje
prace.

Automatyczna obsluga bledéw z wykorzystaniem scenariusza alterna-
tywnego oraz mozliwosci powtdrnej realizacji catego zadania.
Rozproszony model logowania, co odcigza orkiestrator od dzialan
zwiazanych z logowaniem.

Heterogeniczna farma robotéw — mozliwo$¢ automatycznego zarzg-
dzania robotami cyfrowymi i innymi automatyzacjami zbudowanymi
za pomoca dowolnych narzedzi (nie tylko Wizlink®), co pozwala na
uruchamianie specjalizowanych wykonawcéw RPA do specjalistycz-
nych czynnosci a w efekcie uzupetniaja sie¢ kompetencje, co pozwala
realizowac zlozone zadania.

Ochrona przed przeciazeniem srodowiska IT spowodowanym przez
farme prace robotéw — automatycznie steruje tempem pracy robotow
w taki sposdb, aby pracownicy nie odczuli przecigzenia systeméw biz-
nesowych i mogli z nich korzysta¢ bez zaklécen i opdznien.
Bezposrednia (natywna) wspoélpraca z aplikacjami znakowymi po-
przez wbudowane emulatory terminali/$rodowisk (UNIX/Linux, IBM
AS/400 (i/series), IBM mainframe, MS-DOS).

Repozytorium obiektéw ekranowych — pozwala na ich powtérne uzy-
wanie w scenariuszu oraz tatwg i bezpieczna zamiane w calym scena-
riuszu przy konserwacji robota.

Gléwny proces biznesowy realizowany przy uzyciu Wizlink® BCC:

1.

o

Wprowadzenie pakietu zadan przygotowanego poza BCC przez uzyt-
kownika biznesowego.

Wealidacja pakietu polegajaca na sprawdzeniu cech pakietu, ktére beda
decydowac o sposobie przetworzenia pakietu.

Wprowadzenie do kolejki zadan do wykonania — BCC rozdziela zada-
nia z pakietu z nich tworzy kolejke zadan dla robotéw.

Zarzadzanie kolejka zadan, w tym alokacja zadan do robotow.
Monitorowanie wykonywania zadan

Zamkniecie przetwarzania pakietu (uzytkownik biznesowy odbiera
wyniki).
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Rysunek 1. Struktura logiczna Wizlink® BCC
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Zrédto: opracowanie wlasne.

Orkiestrator Wizlink® zarzadza w sposéb automatyczny farma robotéw,
korzysta z zalogowanych danych o przebiegu wykonania oraz udostepnia
administratorowi konsole do podgladu stanu parametréw opisujacych
dziatanie farmy robotéw i do ewentualnego podjecia recznych dziatan (rys.1).

Doswiadczenia z wdrozenia farmy robotéw zarzadzanej przez orkiestra-
tor Wizlink® BCC oraz analiza sygnalizowanych nierozwigzanych probleméw
eksploatacyjnych omawianych na tematycznych formach zainicjowala prace nad
rozwiazaniem, ktdére zostalo okreslone mianem quasi-transakcyjnosci robota
Wizlink™"”.

Scenariusz alternatywny w Wizlink®

Wizlink® posiada opracowany i wdrozony produkcyjnie mechanizm sce-
nariusza alternatywnego, ktéry stanowil Proof of Concept dla planowanej

17 Jakkolwiek jedna z cech orkiestratora BCC jest mozliwo$¢ zarzadzania heterogeniczna farma
robotéw (czyli robotami wykonanymi przez dowolne narzedzia robotyczne, nie tylko Wi-
zlink®), to opracowany mechanizm odnosi sig tylko do robotéw Wizlink®, gdyz ich uzycie
wymaga wprowadzenia tego wymogu w scenariuszu na etapie jego opracowywania.
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quasi-transakcyjno$ci. Schemat blokowy scenariusza alternatywnego okresla
kroki do wykonania w przypadku, gdy nie jest mozliwe wykonanie scenariu-
sza gléwnego.
Scenariuszem alternatywnym moze by¢:
* tylko bardzo krétka informacja o czynnosci, w ktdrej scenariusz prze-
stal dziata¢ poprawnie — a taki scenariusz jest juz tutaj predefiniowany,
* moze to by¢ réwniez do$¢ skomplikowany scenariusz, pozwalajacy na:

* zapisanie aktualnego stanu scenariusza na wypadek awarii,

* przekazanie danych do logéw do analizy,

* wystanie maila do odpowiedniej osoby z informacja

* lub zrestartowanie calego scenariusza.

* mozliwe jest takze wykonanie przez robota dziatan odwracajacych
uprzednio wykonane czynnosci — w sposéb specyficzny dla kazde-
go robota.

Dotychczasowe doswiadczenia produkcyjne z uzyciem scenariusza alter-
natywnego potwierdzily jego wartosci uzytkowe na etapie identyfikowania
i rozwigzywania probleméw z robotem, ktéry nie dokonczyt zadania.

Koncepcja metody quasi-transakcyjnosci robota Wizlink®

Quasi-transakcyjno$c¢ robota Wizlink® ma na celu budowanie scenariuszy,
ktére automatycznie, w warstwie narzedziowej, pilnuja transakcyjnosci (w za-
kresie na jaki pozwolg integrowane aplikacje biznesowe). Taka transakcyjno-
$cig bedzie mozna objac te wszystkie typy aplikacji, ktére pozwala obstugiwac
Wizlink. Obecnie ten problem nie jest rozwigzany przez zaden produkt na
poziomie narzedziowym, cho¢ — przynajmniej teoretycznie — mozna ta-
kie cechy nada¢ odpowiednio konstruujac indywidualny scenariusz robota.
W praktyce jednak tak zabezpieczone roboty nie sa tworzone, z uwagi na ich
bardzo duzy stopienn skomplikowania i zwigzany z tym duzy koszt (wigkszy,
niz koszt opracowania samego robota).

Oczekiwaniami merytorycznymi od metod quasi-transakcyjnosci sa:

* Mozliwo$¢ wskazania w scenariuszu robota cyfrowego miejsc, kto-
rych dotycza aktywnosci zwigzane z quasi-transakcyjnoscia, jest to
aktywnosc¢ niezbedna dla twércy (autora) scenariusza; nie jest mozli-
we objecie quasi-transakcyjnoscia wszystkich aktywnosci zapisanych
w scenariuszu, gdyz moga na to nie zezwala¢ uwarunkowania srodowi-
ska przetwarzania, kwestie te powinny by¢ rozstrzygane na etapie pro-
jektu scenariusza i analizy cech srodowiska eksploatacji produkcyjnej,
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Mozliwos¢ rejestrowania (logowania) na potrzeby ewentualnego

przyszlego odtworzenia wykonania scenariusza w toku realizowania

scenariusza kazdej aktywnosci a takze sposobu jej zakonczenia w celu:

* identyfikowania miejsca wystapienia sytuacji awaryjnej, ktéra za-
trzymala bieg scenariusza,

* zmian wprowadzonych przez scenariusz robota w dotychczaso-
wym przebiegu, ktére w zwiazku z wystapieniem awarii zostaly
nieukonczone,

W przypadku poprawnego zakoriczenia sie¢ wykonywania scenariusza

dane te nie sg dalej niezbedne i nie musza by¢ przechowywane

Mozliwo$¢ rejestrowania sposobu zakonczenia realizowania ak-
tywnosci: czy wykonala sie czy jej realizacja zakonczyta sie btedem
a w szczeg6lnosci mozliwos¢ zarejestrowania wystapienia sytuacji
awaryjnej w sposob, ktéry w kolejnym przebiegu scenariusza pozwoli
robotowi z tej informacji skorzystac.
Mozliwo$¢ rejestracji przebiegu robota niezbedna do automa-
tycznego ponownego przejscia (bez udzialu czltowieka) czyli od-
tworzenia przebiegu scenariusza robota; zapewni to odpowiednio
zorganizowane automatyczne logowanie kazdego kroku; w ko-
lejnym (powtérkowym) przejsciu scenariusza robot musi umieé
skorzysta¢ z zalogowanych danych przechodzac wszystkie juz
wykonane kroki i dokonujac poréwnania wykonania (pierwszego
i biezacego).
Mozliwos$¢ odtworzenia przebiegu robota do punktu awarii i ponow-
nego zrealizowania czynnosci objetych scenariuszem, przy czym au-
tor scenariusza okresli, czy:
* zostanie wykonane sprawdzenie, czy efekt poszczegélnych czynno-
$ci jest taki sam jak poprzednio,
* lub czy sprawdzenie tego jest niecelowe lub nieuzasadnione (np.
odczyt biezacej godziny czy aktualnego salda rachunku)
Automatyczne odtworzenie przebiegu robota az do punktu awarii
w poprzednim przebiegu, w ktérym ulegt awarii polegac bedzie na au-
tomatycznym odtwarzaniu przebiegu korzystajac z zarejestrowanych
charakterystyk poprzedniego wykonania scenariusza. Jest to kluczowa
metoda tej funkcjonalnosci.
Mozliwos$¢ oznaczenia punktéw bez odwrotu — z uwagi na charak-
terystyke srodowiska cyfrowego, w ktérym dziala scenariusz nalezy
dopusci¢ mozliwo$¢, ze scenariusz robota nie bedzie mégt powtérzy¢
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wszystkich swoich krokéw. Tworca scenariusza musi mie¢ mozliwos¢
oznaczenia, od ktérego miejsca staje sie to niewykonalne.
Typowo w literaturze rozpatruje sie 4 nastepujace cechy transakcyjnosci'®:

* atomowos$¢ — przejawia sie tym, ze zbidér operacji wchodzacych
w sktad wykonywanej transakgcji jest obstugiwany w catosci lub wcale,
a rozpoczeta a niedokoniczona transakcja jest wycofywana zapewnia-
jac, ze czesciowe wykonanie transakcji nie pozostawi zadnych efektéw
W systemie,

* spojnos¢ — transakcja dokonuje poprawnej transformacji stanéw prze-
prowadzajac system z jednego stanu spdjnego do innego stanu sp6jnego,
logika biznesowa zapewnia integralno$¢ przetwarzanych i skladowa-
nych danych, zmienianych podczas wykonywania transakcji,

* odizolowanie — inne procesy nie maja mozliwosci oddziatlywania i in-
gerowania na wykonanie i przebieg transakcji, wykonanie transakcji
w sposéb wspotbiezny prowadzi do takich samych wynikéw, jakie mo-
glyby by¢ uzyskane po seryjnym wykonaniu transakcji (czyli wykona-
niu w izolacji),

* trwalo$¢ — efekty pomyslnie zakonczonych transakeji zostaja skutecz-
nie zachowane lub moga zosta¢ odtworzone po dowolnej awarii.

Powyzszy zbiér cech transakcyjnosci byl podstawa opracowania koncepcji
i zalozen dla quasi-transakcyjnosci robotéw Wizlink. Jednak nie jest mozliwe
pelne zaimplementowanie wszystkich cech transakcyjnosci w oprogramowa-
niu narzedziowym do budowania scenariuszy robotéw odwolujacych sie je-
dynie do GUI aplikacji biznesowych. Podstawowymi ograniczeniami, ktérych
nie mozna wyeliminowac sa:

* funkcjonalno$¢ aplikacji biznesowych, do ktérych odwotuje sie robot
w toku swej pracy; zazwyczaj nie udostepniaja one mozliwosci anulo-
wania wykonanych operacji,

* réwnolegtla praca z wieloma aplikacjami, z ktérych cho¢ jedna nie ma
wbudowanych uniwersalnych metod korzystania z transakcyjnosci,

* poszczegolne aplikacje, do ktérych odwoluje sie robot w toku swej
pracy, moga stosowac rézne warianty odizolowania transakcji.

Wynika stad konieczno$¢:

* oznaczania w scenariuszu punktu, za ktérym nie sposéb dochowac

transakcyjnosci w razie awarii,

18 Connolly T. M., Begg C. E., Database Systems: A Practical Approach to Design, Implementa-
tion and Management. New Jersey, NJ: Pearson 2014, s. 623.
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* opracowania zalecen dla twdrcdw scenariuszy, jak je tworzy¢, aby
punkt wystepowal mozliwie péZno w scenariuszu.
Opracowane modele metod zostaly poddane weryfikacji zgodnie z przyje-
tym na wstepie kryteriami oceny (tab. 1).

Tabela 1: Procentowy przyrost czasu wykonania z wlaczona metoda
quasi-transakcyjnosci

Miara Przyrost czasu trwania (%)
max 5,32%
min 0,92%

$rednia 1,72%

Zrédio: analiza statystycznych wynikéw przeprowadzonego testu metody rejestracji przebiegu
robota.

Najwyzszy uzyskany w wyniku testu przyrost czasu realizacji scenariusza
z wlaczona metoda rejestracji przebiegu robota wynosi 5,32% (dla wartosci
maksymalnych).

Maksymalne wydluzenie czasu pracy robota testowego przy 100 krot-
nym powtdrzeniu przebiegu z aktywnym laboratoryjnym modelem metody
rejestracji przebiegu robota w celu pdzniejszego jego odtwarzania wyniosto
5,32%.

Czas realizacji scenariusza z aktywna metoda rejestracji przebiegu robota
jest wiec tylko nieznacznie wyzszy od czasu realizacji scenariusza bez aktyw-
nej metody rejestracji. Oznacza to, ze w zastosowaniu produkcyjnym uzycie
mechanizméw quasi-transakcyjnosci nie bedzie generowac istotnych obcia-
zen dla srodowiska robotycznego.

Podsumowanie

Przedmiotem rozwazan jest transakcyjno$¢ robota RPA, ktéra na potrze-
by prac zostata zdefiniowana jako sytuacja, gdy powtdrny przebieg scena-
riusza jest identyczny z poprzednim i daje taki sam rezultat. Opracowane
modele metod realizujacych mozliwy w technologii RPA zakres transak-
cyjnosci, zostaly poddane weryfikacji w oparciu o przyjete kryteria. Otrzy-
mane efekty byly zadowalajace. Czasy reakcji byly nizsze, niz przyjete jako
nieprzekraczalne.
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Przeprowadzone pierwsze uzycie produkcyjne spelnilo oczekiwania twor-
c6w metody. Gromadzone w toku eksploatacji charakterystyki zachowania sie
scenariuszy z aktywna metoda quasi-transakcyjnos$ci nie odbiegaja razaco od
tych uzyskanych w toku testow laboratoryjnych. Dalsze prace polega¢ beda
na zintegrowaniu powstalych metod z produktem Wizlink' w celu uzyskania
spéjnego srodowiska narzedziowego. Niezbedne bedzie finalne opracowanie
aktywnosci zwigzanych z quasi-transakcyjnoscia i wlaczenie ich do zbioru ak-
tywnosci Wizlink-

Zaimplementowana metoda quasi-transakcyjnosci ma szanse wplynac
na sposéb myslenia o budowaniu zautomatyzowanych za pomoca RPA pro-
ceséw biznesowych jak i modeli biznesowych. Ograniczenie zaangazowania
pracownikéw w obstudze niezakonczonych transakcji pozwala wykorzystaé
ich potencjal w zadaniach twérczych i kreatywnych niezbednych w rozwoju
organizacji.
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