Autondm robotok teszt bemeneteinek specifikalasa és automatikus el&allitasa

Napjainkban egyre gyakrabban alkalmaznak modellvezérelt tervezési paradigmdkat az autondém
rendszerek fejlesztése és tesztelése soran. Modellvezérelt tervezés alkalmazasa esetén szlikséges az
adott szakteriilet fogalmait, illetve azok kapcsolatait leiré szakterilet-specifikus nyelv (Domain
Specific Language, DSL) megalkotasara, mely hatékonyan alkalmazhaté tervezési id6ben, valamint a
tesztesetek specifikalasat is lehetévé teszi.

A nyelv tervezésére hatékonyan hasznalhatd az ontoldgia alapui megkdzelités, aminek nagy elénye,
hogy az emberi gondolkodasmddhoz kozel all6 fogalmakkal, tervezési szabalyokkal taldlkozhatunk,
igy a nyelvtervezéshez nem sziikséges mélyebb informatikai ismeret. Az autonédm robotok vilagaban
tobb ontolégiadt is megalkottak mar, példaul a RoboEarth és a KnowRob is alkalmas robotok
kornyezetének és viselkedésének leirdsara. Az ontoldgia-alapu modellez6 eszkdzék hatékonysaga
elmarad az iparban is hasznalatos modellezési keretrendszerekétdl (pl. Eclipse Modeling Framework),
ezért egy transzformacio segitségével célszer( atalakitani a tovabbi feldolgozas elG6tt. Az igy |étrejové
metamodell mar egyszerlien kezelhetd, grafikus modellszerkesztGk segitségével a tesztbemenetek is
felvazolhatdak.

A tesztgenerdlds mddszere egy olyan matematikai kényszerkielégitési probléman alapszik, aminek
egy vazlatos tesztadatot, és a tesztleirasra hasznalt DSL kiilonb6z6 megkotéseit adjuk a bemenetére
és logikai feladatmegoldd segitségével olyan tesztadatot allit el6, ami megfelel az dsszes definialt
jolformaltsagi kovetelménynek. A mddszer egy leképzésen alapszik, ami egy DLS-t (metamodellt és
jolformaltsagi kényszereket) és egy hidnyos tesztadatot leiré modellt var bemenetil. A keretrendszer
a kezdeti modellt kiegészitheti Uj elemekkel, ezzel elGallitva 1-1 helyes példanymodellt, amit az
esettanulmdnyban tesztesetként értelmezhetiink.

Az ismertetett mddszerrel lehet6ség van olyan teszteset generaldsdra, amellyel mar tervezési idében,
szimulatorok segitségével ellendrizni tudjuk példaul egy targonca gép biztonsagi rendszerét, illetve
meg tudjuk vizsgalni, hogy egy extrémnek szamitdé kornyezetben (pl. zsufolt raktdr) hogyan
viselkednek a targonca robotok. Ezdltal a keretrendszer haszndlhatd kilonb6z6 biztonsagkritikus
rendszerek teszteseteinek elGallitasara.

A modszer alapjan elkészilt egy Eclipse rendszerbe integrdlt keretrendszer, amely tdmogatja az
iparban gyakran hasznalt szabvanyos tipusokat, rendelkezik egyszer(i grafikus felllettel, amely
egyszer(ien hasznalhaté.



