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Abstract: This article concerns automation of software and hardware testing using the robotic tes-
ting system called RQA. It describes a design of an interface producing test scenarios using the ro-
botic testing system. Next it elaborates metrics measured during testing used for quality assurance
of the system uder test. One of the topics covered is a visualization of test data and measurements
for an easy overview of quality.
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1 UVOD

Vyvoj software postupuje vysokym tempem a vznikaji nové pozadavky na zajistovani jeho kvality.
Cisté softwarové testovani ma své nedostatky, kdy takové testovani nemusi obsahnout viechny
problémy a tuskali typicka pro spojeni se specifickym hardwarem. Tato prace se zabyva otazkou,
jak efektivné vytvaret nové testovaci scénafe S minimalni zat€zi pro operatora, ovSem s redlnym
hardwarem, ktery navic mtize byt proménny [3]. Dalsim dalezitym aspektem je vizualizace dat tes-
tovani, aby byly vystupy a zavéry testu prehledné a vypovidajici pro kazdého. Vysledky testovani
je tieba dlouhodobé¢ automaticky vyhodnocovat a zdiraznit trendy ve zméné kvality na zakladé
naméienych tdaji béhem testovani.

ROZBOR

Ve firmé YSoft pracuji na projektu Robotického testovaci systému pro kontrolu kvality (zkracené
RQA — Robotic quality assurance). Tento byl zpocatku navrhuty pro potfeby testovani Y Soft SafeQ
na multifunkénim zafizeni ovladaném pies rozhrani uréené primarné pro ¢loveéka, tedy dotykovy
terminal. Jedna se o roboticky manipulator, kameru a fidici software, systém zpracovani obrazu z
kamery a dalsi komponenty. Roboticky manipulator provadi akce na dotykovém terminalu[1] (tap,
swipe) podle zadaného testovaciho scénare, jak je vidét na Obrdzku 1.

Cely systém se sklada z nékolika dil¢ich aplikaci, které maji vymezenou zodpovédnost a
komunikuji spolu (viz Obrazek 2). Aplikace RQA Robot control posila instrukce robotickému
manipulatoru o pohybu na uréité pozice na terminalu, robot tedy vykona tuto akci a terminal
zareaguje obvykle zménou obrazovky. Kamera na pozadavek zachyti tuto zménu a odesle snimek
aplikaci Image processing pro dal$i zpracovani. Image processing posle vysledek zpracovani
do Robot control, ktery tak ziska zpétnou vazbu o uspésnosti akce [4].

2.1 TVORBA TESTOVACICH SCENARU

Pro automatizovanou tvorbu testovacich scénaiti bylo nutné vytvoftit jednotny format testt, které je
robot schopny provést a také uzivatelské rozhrani, které je intuitivni a produkuje testovaci scénare
v tomto formatu. Do robotického systému RQA jsem implementoval zakladni akce, jako poklepani
na znamé tlacitko nebo skupinu tladitek, ovéfeni pozadované obrazovky nebo navigace na uréitou
obrazovku pres znama tlacitka (dostupna v databazi znamych prvkd). Spojenim téchto zékladnich
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akci dohromady vznika slozena akce, ktera pfinasi vyssi funkcionalitu, a mize byt vyuzita pii tvor-
bé riznych scénaid.

Nejdiive jsem pro tvorbu testti vytvoiil open-source framework pro automatizované akceptacni a
regresni testy jménem Robot Framework vyuzivajici syntaxi Gherkin. Ten vyuziva princip tvorby
keywordd, coz jsou uzivatelsky definované slozené akce. Vyhodou toho pfistupu je znovupouziti
keywordd pro rtizné testované zafizeni, testovaci scénaf se tedy napsal pouze jednou a mél byt
kompatibilni se v§emi testovanymi zafizenimi. Problémem byly odchylky v novych testovanych
zafizenich a nasledna uprava testovacich scénatu tak, aby se zachovala kompatibilita se soucasny-
mi zafizenimi. Kazd4 tuprava byla tedy velmi ¢asove€ narocna nebo zptsobila zaneseni nechténych
chyb a vykazovani falesné pozitivnich nalezt. Dal$i nevyhodou se ukazala pomérné dlouha doba
identifikace pfesné piiciny chyby testu. Systém vykazoval velkou miru falesnych nalezt (70 az 90
%) a to nejen béhem ladéni testovacich scénaiu.

Zkusil jsem tedy zménit piistup k tvorb€ testovacich scénatii a zakomponovat je ptimo do robotic-
kého systému RQA. Misto vytvafeni v externim frameworku pomoci textového zapisu jsem zaved|
rozhrani pro pieneseni znalosti testovaciho inZenyra (jak vypada test) pfimo do zakladnich akci ro-
bota. Dany navrh se ulozi do databaze a dale je k dispozici byt kdykoliv automaticky spustén pfi
pravidelnych testech (kazdy den nebo ¢astéji podle potieby).

Obrazek 1: Roboticky manipulator pied testovanym terminalem
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Tento piistup také pfinesl snadnéjsi identifikaci pti¢iny chyby. Protoze testy jsou pod spravou sa-
motného testovaciho systému, a ne externiho frameworku, dojde ke srovnani chybného pribéhu se
vzorovym, zda se zménila napf. pozice definovaného tlacitka, vzhledu obrazovky nebo jiné nasta-
veni. Pokud neni zjiSténa relevantni zména v internich datech testovaciho systému, zvySuje se
pravdépodobnost, ze nalezena chyba je skutecné zptisobena zménou v testovaném systému.

Pro vizualizaci vysledkl jsem vytvoftil prfehlednou dashboard se shromazdénymi vysledky za vy-
brané obdobi a kategorie testdl. Obsahuje procentualni Gspésnost testli, miru pokryti automatizova-
nymi testy a vyvoj uspésnosti testll na vybranych zafizenich v ¢ase. Tohle se ukazalo jako dalsi
zjednoduseni prace s robotickym testovacim systémem a uSetfeni Casu pii analyze vysledki testa.
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Obriazek 2: Blokové schéma systému RQA

3 ZAVER

V tomto ¢lanku jsem naznacil fungovani automatického testovaciho systému RQA vyuZzivaného
zejména pro testovani software Y Soft SafeQQ na multifunkénich zatfizenich. Zabyval jsem se zptiso-
bem tvoreni testovacich scénarti a jejich nasledném spousténi véetné méfeni vybranych kritérii kva-
lity. Vysledky testovani se dlouhodobé shromazd'uji a vizualizuji se do denniho nebo tydenniho
souhrnu s dal$imi uziteCnymi udaji, jako pokryti testli, procentualni ispé$nost nebo pocet testt
ukonéenych se stejnou chybou. Ve srovnani s manualnim testovani ma automatizované testovani
fadu benefitl, zejména uSetieny Cas operatora, moznost testovani v libovolnou denni dobu, ptesné
opakovani zadanych testii nebo nezavislost na individualnim posuzovani operatora. Nevyhody spo-
jené s pomérné vysokym mnozstvim faleSnych nélezi chyb jsem zmirnil zvySenim robustnosti sa-
motnych akci, jejich opakovanim a zménou piistupu K tvorbé testovacim scénaium. Hlavni pfinos
se ukazal byt v posunu od pouhého nastroje k operovani s multifunkénimi zatfizeni na komplexni
testovaci systém se zodpovédnosti od tvorby testll pies jejich spusténi az po vizualizaci a vyhodno-
ceni vysledkd testl.
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