Tesztkornyezetek generalasa és monitorozasa autondm robotok

teszteléséhez

Napjainkban kiemelt figyelmet érdemelnek a robotok, mint jellegzetes kiber-fizikai rendszerek.
Korabban féleg az ipari és kutatasi teriileteken voltak jelen, ahol j6l meghatarozott és kénnyen
megfigyelhetd kdrnyezetben mikodtek. Ahogy felhasznalasi médjuk szélesedik, Ugy az emberek és
autonédm robotok interakcidja, illetve kooperacidja is megjelenik. A robotok az emberekkel és
kornyezettel valé interakcid sordn egyre biztonsagkritikusabb szituacidkba kertlhetnek. A robotok
m(ikodésének biztonsdgossagat igy valamilyen mdédon ellendrizni, tesztelni kell.

A kiber-fizikai rendszerek, kovetkeztetésképpen a robotok tesztelése is bonyolult feladat. Ezek a
rendszerek komplex, kornyezetfiiggé funkcionalitassal rendelkeznek, amelyet sziikségszer(en le kell
tesztelni Gzembe helyezés el6tt. Tovabbi nehézséget jelent, hogy a mikodési kornyezetiik, a fizikai
valésag alapvet&en dinamikus és sokszor kooperativ. gy az elterjedt komponens- és integracié
tesztelési mddszerek nem megfelelGek a kbrnyezetfliggs biztonsdgos mikodés vizsgalatahoz. A valés
koérnyezetben torténd, prototipusokon végzett tesztelés viszont koltséges és idSigényes feladat.

Dolgozatom célja egy olyan médszert adni, amivel lehetségessé valik a valds kornyezet egy
szimulacidjaban lefuttatni az egyes teszt forgatokdnyveket (robot misszidkat). Ezzel a valds
tesztkdrnyezet berendezése és a fizikai prototipus megvaldsitasa nélkil elvégezhet6 a tesztelés.
Tovabba a szimulacié megfigyelhet6vé tételével az eredményeket és a tesztelés sordn létrejott
eseményeket rogziteni lehet, igy a teszt lefutdsa precizen kiértékelhet6. Tovdbba a rogzitett adatok
felhasznalhatok tovabbi tesztkdrnyezetek és forgatokonyvek eléallitasara.

Dolgozatomban bemutatok egy olyan, altalam fejlesztett keretrendszert, amely alkalmas robotok
vezérlé komponenseinek tesztelésére. Az Uj eredmény elsGsorban a robot szamara megfelel6
kornyezet legeneraldsa és az ebben futd forgatékonyv megfigyeléséhez sziikséges monitorozd
komponensek kialakitasa. Egy olyan rendszert kellett megvaldsitani, amelyben szétcsatolhato a
monitor a szimulaciotdl, ezek egymastdl figgetleniil fejleszthetSk. Alkalmas fejlett
modellgeneratorok felhaszndlasaval kiilonbo6z6 teszt-kornyezet elrendezések (pl. terem
berendezések) szisztematikus eléallitasa lehetséges. Emellett egy olyan megfigyel6 alrendszert
készitettem, amely a bejové adatokbdl egy megfigyelési modellt épit fel (EMF technoldgiaval), ezaltal
detektalhatdva valik egy esetleges hiba a robot vezérl6rendszerében. Ezen a modellen futasidében
futtathaték modell lekérdezések, amelyek alapjan azonosithatdk hibaesemények és ezekre
végrehajthato szabalyok definidlhatok (a VIATRA-CEP technoldgiaval). A monitor altal elGallitott
jelzések felhasznalhatdk a teszt kiértékeléshez. A teszt rendszer tehat magdba foglalja a kdrnyezet és
keretrendszerben szdmos meglévé technolégiat felhasznaltam (pl. ROS). A feladat kidolgozdsahoz a
motivaciot az ARTEMIS R5-COP eurdpai projekt adta.

A rendszer segitségével fizikai implementacid nélkil is végrehajthatdk és megfigyelhet6k a robotok
kiilonboz6 tesztforgatokonyvei. Ezaltal mar a fejlesztés korai fazisaban detektalhatdk olyan hibak,
amik maskiilonben a fizikai megvaldsitds utan deriilnének ki. igy 6sszességében olcsdbban és
gyorsabban fejleszthetSk a robotok, ezek biztonsagos mikodése pedig alaposabban ellenérizhetd.



