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Preambule aux exercices
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Exemple fil rouge .
Le Robot

« L'ensemble des exercices fera référence a un exemple fil rouge :
Le Robot

* Une implémentation java servira de support aux exercices sur les
tests structurels, les tests unitaires et une partie des tests

fonctionnels

* Une implémentation Web sera utilisée pour illustrer les outils de
test d’interface Web ainsi que pour le suivi des exigences

« Une description textuelle du Robot et de ses fonctionnalités est
jointe

ClPF%
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2. Mise en ceuvre de |la
Couverture structurelle




Graphe de flot de
controle




Exercice 1 3

Méthode nextForwardPosition

* Produire le graphe de contréle de la fonction ci-dessous
* Produire des cas de test pour couvrir tous les nceuds du graphe

public static Coordinates nextForwardPosition(Coordinates position, Direction direction) {
if (direction == NORTH)
return new Coordinates(position.getX(), position.getY() - 1);
if (direction == SOUTH)
return new Coordinates(position.getX(), position.getY() + 1);
if (direction == EAST)
return new Coordinates(position.getX() + 1, position.getY());
return new Coordinates(position.getX() - 1, position.getY());
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public class Coordinates {

private int x;
private int y;

public Coordinates(int x, int y) {
this.x = x;
this.y = y;

}
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Correction 55 %%

public static Coordinates nextForwardPosition(Coordinates position, Direction direction) {
if (direction == NORTH)
return new Coordinates(position.getX(), position.getY() -
if (direction == SOUTH)
return new Coordinates(position.getX(), position.getY() + 1)
if (direction == EAST)
return new Coordinates(position.getX() + 1, position. getY 0);

return new Coordinates(position.getX() - 1, position.getY
Cas 3:<(1,1), EAST>

oy
oracle : (2,1)

@‘ irection ==8 Cas4:<(1,1), WEST>

oracle : (0,1)

Cas 1:<(1,1), NORTH>
oracle : (1,0)

Cas 2:<(1,1), SOUTH>
oracle : (1,2)

1)

return new Coordinates(position.getX() + 1
position.getY());

return new Coordinates(position.getX() - 1
position.getY())
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Exercice 2 o
Méthode letsGo

 Produire le graphe de contréle de la fonction ci-dessous
* Produire des cas de test pour couvrir tous les arcs du graphe

public List<CheckPoint> letsGo() throws UnlandedRobotException, UndefinedRoadbookException,
InsufficientChargeException, LandSensorDefaillance, InaccessibleCoordinate {

if (roadBook == null) throw new UndefinedRoadbookException();
List<CheckPoint> mouchard = new ArrayList<CheckPoint>();
while (roadBook.hasInstruction()) {
Instruction nextlnstruction = roadBook.next();
if (nextInstruction == FORWARD) moveForward();
else if (nextInstruction == BACKWARD) moveBackward();
else if (nextInstruction == TURNLEFT) turnLeft();
else if (nextInstruction == TURNRIGHT) turnRight();
CheckPoint checkPoint = new CheckPoint(position, direction, false);
mouchard.add(checkPoint);
blackBox.addCheckPoint(checkPoint);
}

return mouchard:;
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class CheckPoint {

public final Coordinates position;
public final Direction direction;
public final boolean manualDirective;

public CheckPoint(Coordinates position, Direction direction, boolean manualDirective) {
this.position = position;
this.direction = direction;
this.manualDirective = manualDirective;

}
}

public enum Instruction {
TURNLEFT,
BACKWARD,
TURNRIGHT,
FORWARD
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Choisir la couverture

if (x>y) read(x, y);
max=x; if (x<0)
else y=-y,
max=y: return y/x;
return max

|
95 5 %%ed
® ® ““‘:
(]
read(x, y);
i=0;
while(i<x) {
y=27Y,
i++:
}
return y/x;

=-2,y=4 x=2,y=4

x=3, y=2 x=1, y=2 =-2,y=4 x=2,y=4
Oracle 3 Oracle 2 Oracle 2 Oracle 2 Oracle 2 Oracle 2
tous nceuds tous arcs chemins
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Exercice 3 .

Méthode lireCoordonnee

 Produire le graphe de contréle de la fonction ci-dessous
* Produire des cas de test pour couvrir tous chemins indépendants

static Coordinates lireCoordonnee(Scanner scanner) {
boolean conforme;
intx = 8;
inty =0,
do {
conforme = true;
String line = scanner.nextLine();
Stringl] tokens = line.replace(*(", "").replace(")", "").split(",");
if (tokens.length != 2) {
conforme = false;
System.out.printIn("Format incorrect. ¢, | ou (c, )");

else
try {
x = Integer.valueOf(tokens[0].trim());
y = Integer.valueOf(tokens[1].trim());
} catch (NumberFormatException e) {
conforme = false;

} whiie (lconforme);
return new Coordinates(x, y);
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Exercice 4 .

Methode compacte

 Produire le graphe de contréle de la fonction ci-dessous
* Produire des cas de test pour couvrir tous les arcs et FPC

static List<Instruction> compacte(List<Instruction> instructions) {
List<Instruction> copieCompacte = new ArrayList<Instruction>();
List<Instruction> instructionsEnAttente = new ArrayList<Instruction>();
for (inti = 0; i < instructions.size(); i++) {
if (instructions.get(i) == TURNRIGHT && instructionsEnAttente.size() == 2) {
instructionsEnAttente.clear();
copieCompacte.add(TURNLEFT),
} else if (instructions.get(i) == TURNRIGHT)
| ins{tructionsEnAttente.add(TURNRIGHD;
else
copieCompacte.addAll(instructionsEnAttente);
instructionsEnAttente.clear();
copieCompacte.add(instructions.get(i));

}
copieCompacte.addAll(instructionsEnAttente);
return copieCompacte;

femto-st MinfVOL 2016

MU ENSCIENCES &
TECHNOLOGIES



Tests unitaires — travaux
pratiques




Powered by

JACOCO

Java Code Coverage

7V .
s eClipse
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Tests avec JUnit ¢
Organisation
* Les tests sont rassembles - Classe de test et classe sous
dans des classes de tests test partagent le méme
package
* Une classe de test = une
suite de test * mais pas le méme repertoire
* Une classe de test est * Avec maven
associee a une seule classe * /src/mainf/java
de source * /srcl/test/java
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Anatomie d'un test unitaire

@Test  Annotation désignant la méthode comme un test
public void testXXX() {
/[Define
Instructions de mise en contexte
[I\When
Instruction sous test
/[Then

Observation et vérification de I'oracle
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Exprimer un resultat attendu .

La classe org.junit.Assert

@Test

public void testXXX() {
//Define
[/\When

/Then
Assert.assertEquals(Oracle, SUT.methodeSousTest(....));
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Tester I'apparition d’'une exception ¢

Forme simple

@Test (expected = ClasseException.class)
public void testXXX() {
//Define

/[/\When

CIPI'S
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Tester I'apparition d’'une exception ¢

Forme avancée

@Rule
Public ExpectedException thrown = ExpectedException.none();
@Test
public void testXXX() {
/I ici 'exception fait échouer le test
thrown.expect(ExceptionAttendue.class);
/l ici 'exception est attendue
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Retirer momentanément un test d'une suit

@lgnore

@lgnore
@Test(expected = ClasseException.class)

public void testXXX() {
/IDefine

//\When

}

Lors de I'exécution de la suite, le test est ignoré mais est mentionné
dans le rapport d’exécution
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Indépendance des tests .

Le résultat d’'un test ne doit pas dependre de I'execution des
tests préecéedents

« Pas d’attributs dans la classe « Attributs dans la classe de

de test test
« Création et initialisation des « Ultilisation des annotations
instances utiles au test dans @Before, @BeforeClass,
chacune des méthodes de @After, @AfterClass
test
« Allege I'écriture des tests lors
* OK pour des classes simples de mises en contexte
ne necessitant pas de mise similaires

en contexte compliqueée
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Independance des tests .
Une exécution par test

@Before

public void setUp() { Cette méthode est exécuté avant chaque

test de la suite
}
@ATfter

blic void tearDown
public vol wn() 1 Celle ci aprés chaque test de la suite

}
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Indépendance des tests

Une seule execution pour la suite (classe) de test

@BeforeClass

public void suiteSetUp() {
Cette méthode est activée avant I'exécution

) du setUp du 1°¢" test de la suite

@AfterClass
public void suiteTearDown() {

Celle ci apres I'exécution du tearDown
} du dernier test de la suite
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Séance de mise en oceuvre

Lancer VirtualBox et choisir la machine Formation TestAutom
Sélectionnez l'utilisateur (mot de passe : partici)

IDE installé : Intellid Idea

Double cliquez sur l'icbne
License : evaluation

x IntelliJ IDEA License Activation
@® Activat€ O Evaluate for free Buy IntelliJ IDEA

Activate license with:

2
"

@ JetBrains Account () Activation code () License server

Username or email:

Password: Forgot?

femto-st MInTVOL 2016 @
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Séance de mise en ceuvre g

Ouverture du projet

Le projet RobotSimple sur lequel vous allez travailler est ouvert au
lancement de I'IDE.

femto-st MinfVOL 2016
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Description du projet .

* les sources modelisent un Robot capable de se déplacer. Le robot
dispose de ses coordonnées et de sa direction (points cardinaux).
Il peut accomplir 2 actions modifiants ses coordonnées
(déplacement avant et déplacement arriere) et 2 actions pour
modifier sa direction (tourner a droite et tourner a gauche). Dans
I'état actuel de I'implémentation, certaines classes n’ont pas
encore d’utilité.

» la classe de test RobotUnitTest contient les premiers tests associés
a la classe Robot. Ces 2 classes sont dans le méme package robot
mais dans des répertoires différents

» la classe BatteryUnitTest testera la classe Battery

CIPI'S
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A réaliser g

Exécuter et compléter

« ouvrir dans I'éditeur de I'lDE la classe RobotUnitTest

Des erreurs apparaissent (Test en rouge)

Placer le curseur d’'insertion dans le mot @Test

Appuyer simultanément Alt + Entrée (propose contextuellement des
corrections)

Choisir « Add ‘JUnit4’ to classpath » puis dans la fenétre qui
s’ouvre « Use ‘JUnit4’ from Intellid IDEA distribution »

Les erreurs de compilation disparaissent

- comprendre et exécuter les tests un a un, compléter les
tests lorsque cela est nécessaire

femto-st
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A réaliser o
Exécuter les tests

* Pour exécuter un test
* placer le curseur de souris sur la méthode de test
* clic droit et sélection P Run 'testLand()’ Ctrl+Maj+F10

* |e test est alors exécuté et le verdict affiché

« Pour exécuter une suite de test (classe)
* placer le curseur de souris sur le nom de la classe dans la fenétre d’édition

ou sur le nom de la classe dans la vue projet
e clic droit et sélection P Run 'RobotUnitTest' Ctrl+Maj+F10

* tous les tests de la classe sont exécutés

* Pour exécuter tous les tests
* placer le curseur de souris sur répertoire java de test dans la vue projet
* clic droit et sélection P Run 'All Tests' Ctrl+Maj+F10

ClPF%
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A réaliser g

Utiliser les outils de couverture integres

* de maniere similaire a I'exécution des tests, il est possible de
demander I'exécution des tests avec mesure de la couverture.
Elle peut étre activée pour un test, pour une classe ou pour tous
les tests. ¥: Run 'All Tests' with Coverage

- IDEA propose plusieurs outils de couverture et pour celui de
I'outil le mode Tracing en plus du mode Sampling
* |e mode sampling permet de calculer la couverture des instructions
* en mode tracing, la couverture des branche est assurée

« Complétez les tests pour atteindre 100% de couverture sur
Robot et sur Battery

ClPF%
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Bilan .

Pendant cette etape, nous avons abordeé :

* |e test unitaire de méthodes simples en utilisant la classe
org.junit.Assert

 le test d’apparition d’exceptions

* |e test de methodes privée

- ['utilisation des outils intégrés de couverture

femto-st MinfVOL 2016
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Tester en isolation o

Le résultat d’'un test ne doit dépendre que des méthodes
sous test

Client Location Film

1,1 * * 1,1

femto-st MinfVOL 2016
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Tester en isolation .
public class Location { public class Film {
private Film film ; private Categorie categorie ;
private Client client ; private String titre ;
public float montant(int duree) { public float prixJour() {
if (client.getCat() == PRIVILEGE) switch (categorie) {
return case Categorie. NOUVEAUTE :
film.prixJour()*(duree-1) ; return categorie.prixBase()
else ... ST
femto-st N
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Tester en isolation

@Test
public void testMontant() {
Film film = new Film() ;
Client client = new Client(PRIVILEGE) ;

Location loc = new Location(film, client) ;

Assert.assertEquals(3.5, loc.montant(2)) ;

Une erreur dans la méthode prixJour de la classe Film
provoquera I'échec de ce test

femto-st
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Tester en isolation o

Utiliser des mock et stub

- Remplacer un objet reel par un simulacre

- Remplacer I'exécution d’'une méthode par une réponse pré-
déterminee

« Contréler le flux d’exécution de la méthode sous test

« Toutes les classes autres que la classe sous test peuvent étre
« mockées »

* Jmock, Mockito....

femto-st MinfVOL 2016
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Le package Mockito ¢

http://mockito.org

@Test

public void testMontant() {
Film film = Mockito.mock(Film.class) ;
Mockito.when(film.prixJour()).thenReturn(3.5) ;
Client client = Mockito.mock(Client.class) ;
Mockito.when(client.getCat()).thenReturn(PRIVILEGE) ;
Location loc = new Location(film, client) ;

Assert.assertEquals(3.5, loc.montant(2)) ;

femto-st MinfVOL 2016
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Mockito - spy ¢

@Test

public void testMontant() {
Film film = Mockito.mock(Film.class) ;
Mockito.when(film.prixJour()).thenReturn(3.5) ;
Client client = Mockito.mock(Client.class) ;
Mockito.when(client.getCat()).thenReturn(PRIVILEGE) ;
Location loc = new Location(film, client) ;

loc.montant(2)) ;

Mockito.verify(film).prixJour();

Le mock mémorise les appels qui lui sont fait. On peut ensuite I'interroger sur
les invocations auxquelles il a répondu.

femto-st MinfVOL 2016
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Mise en ceuvre ¥

Récupeération des sources sur le repository svn

La mise en ceuvre des tests en isolation sera réalisée sur une
deuxieme version du robot. Les sources sont dans le repository svn
local a la machine virtuelle.
* Enligne de commande :
svn checkout svn://localhost/webRobot/RobotComplet

* Depuis I'IDE :

* Lancez Intellid Idea

* Sélectionnez Check out from Version Control — Subversion

* Ajoutez un repository +

* URL : svn://localhost/webRobot/RobotComplet

* Choisissez le répertoire de destination :
o participant/Documents
o /home/participant/Documents/webRobot/RobotComplet

C‘l’
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Séance de mise en ceuvre g

Ouverture du projet sous IntelliJ

* Apres le checkout, IntelliJ propose de créer un projet idea a partir
des sources
* il propose « create project forme existing sources »  Next
* un nom de projet et une localisation sont proposes
(RobotComplet et ~/Documents/RobotComplet) Next
 ldea détecte des fichiers sources dans 2 répertoires Next
* ldea identifie qu’aucune librairie n’est associée au projet Next
 |ldea détecte 2 modules (un pour les sources et un pour les test).
Il faut a cette étape les fusionner.
* sélectionner les 2 modules
* cliquer sur »f«

e nommer le module : robot v [*; test (/home/participant/Documents/RobotBase...

2 ol T
Modules

v main (/home/participant/Documents/RobotBas...

femto-st MinfVOL 2016
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Ouverture du projet sous IntelliJ

Séance de mise en ceuvre

- La derniere étape concerne la configuration du SDK

* Cliquer sur + et choisir JDK

Import Project

Please select project SDK.
This SDK will be used by default by all pr
+ — |
| Add New SDK
= JDK
+ IntelliJ Platform Plugin SDK
@ Mobile SDK
%2 Flex/AIR SDK
#, Flexmojos SDK
‘% Android SDK

Select Home Directory for JDK

achEhG RX O Hide path
| usr/lib/jvm/oracle-java8-jdk-amd64 Iﬁ
» [Cgiceape

» [giceweasel

» [gindicators3

» [ginitramfs-tools

» [zinsserv

» [Egispell

» [gjayatana

v [ajvm [
» oracle-javas-jdk-amd64

» Caklibc

» [3language-selector

» [3ldscripts

» [3libaccount-plugin-1.0

» [3libmbim

» [3libpeas-1.0

» [3libgmi

Drag and drop a file into the space above to quickly locate itin the tree

m [ Cancel] [ Help J

femto-st
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A réaliser .

L'objet de l'étape 2 est d'introduire la prise en compte de la
consommation d’énergie qui integre la consommation de base modulé
par les aspérités du terrain. Pour ce faire, il faut reprendre le code de
Robot et intégrer dans les méthodes en charge des déplacements la
prise en compte de la consommation d’énergie. Le source du Robot a
été modifié en conséquence, il est dans RobotComplet.

Par contre les tests n'ont pas suivi, vous devez les mettre a niveau.

Les consignes pour cette étape sont :
» les tests doivent étre réalisés en isolation
» quelques erreurs se sont glissées dans le code, trouvez les !

CIPI'S
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Qualité du code U

L'IDE peut améeliorer le code

+ L’ajout de plugins ou l'utilisation de regles de l'inspecteur intégre
peuvent participer a 'amélioration de la qualité du code

* Plugin SonarLint : analyse du code dans '|DE et affichage des
regles de codage

femto-st MinfVOL 2016
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Bilan

Cette étape a été I'occasion d’aborder

* |e test en isolation
 [utilisation de bouchons (mock, stubs) avec mockito

« [utilisation de SonarLint

femto-st MinfVOL 20416 @
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Utilisation d'un outil
d'integration continue

MinfVOL 2016 CIWS



» Interface dans un navigateur

« Permet de définir des Jobs

« Donne une vue synthétique de I'état des jobs sur
sa page d’accueill

* Plusieurs jobs peuvent s’enchainer pour un
méme projet

Pour I'installation de Jenkins (non abordée dans cette formation)
http://jenkins-le-guide-complet.github.io/continuous-integration-with-hudson.pdf

femto-st MIRIVOL 2016 %
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Tutorial de création de job .

Intégrer le projet RobotComplet a Jenkins

« Ce document présente les étapes de création et configuration
d'un job Jenkins
 Les étapes d’installation et de configuration de I'outil ont déja été
realisée.
« Jenkins est accessible a I'adresse :
http://localhost:9090/jenkins

femto-st MinfVOL 2016
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Etape préalable o
Mavenisation du projet

* Pour étre intégré au processus de build continu, le projet doit
disposer de scripts de construction qui seront activés par Jenkins
« En Java, une solution est d'utiliser Maven
« Maven utilise des fichiers pom.xml pour spécifier les éléments
utiles a la création du projet
« Maven impose une architecture des fichiers (mais peut aussi étre
utilisé en dehors de cette architecture)
* src/main/java
* src/main/resources

* src/test/java

femto-st MinfVOL 2016
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fichier pom.xml ¢
Version minimale

<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"7>
<project xmins="http://maven.apache.org/POM/4.0.0"
xmins:xsi="http://www.w3.0rg/2001/XMLSchema-instance"
xsi:schemalLocation="http://maven.apache.org/POM/4.0.0
http://maven.apache.org/xsd/maven-4.0.0.xsd">

<modelVersion>4.0.0</modelVersion>

<groupld>fr.test.formation</groupld>

<artifactld>RobotComplet</artifactld>

<version>1.0-SNAPSHOT</version>
</project>

ClPF%

femto-st MinfVOL 2016

TECHNOLOGIES




fichier pom.xml

ajout d'une dépendance sur JUnit

<dependencies>
<dependency>
<groupld>junit</groupld>
<artifactld>junit</artifactlid>
<version>4.12</version>
<scope>test</scope>
</dependency>
</dependencies>

femto-st
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Mettre le projet sous Maven ¢

Adaptation de la structure du projet

- A partir du projet IDEA, ouvrir « Project Structure »

Edit View Navigate Code Analyze
New B

1 Open... [
Open URL...
Open Recent (3
Close Project

2 Settings... Ctrl+Alt+S

[z Project Structure... Ctrl+Alt+Maj+S
Other Settings »

* Puis choisir « Modules »

femto-st MiniVOL 2016
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Adaptation de la structure du projet

Mettre le projet sous Maven

* Le module comporte 2 « Content Root »
* Les supprimer puis en recréer un seul sur RobotComplet

Project Structure

¢ D + - 0

robot
Project Settings =

Project

Libraries

Facets

Artifacts
Platform Settings

SDKs

Global Libraries

Problems

Name: ’ robot

J Sources| Paths | Dependencies|

Language level: l Project default (8 - Lambdas, type annotations etc.) n

Mark as: [T1Sources [T1Tests [iResources [i:Test Resources [F1Excluded

v [ /home/participant/Documents/RobotComplet/src/mai SRR Rl ) (= 40 1e)

v [java
1 robot
[ resources

/home/...RobotComplet/src/main x|
Source Folders

java P, X
/home/...RobotComplet/src/test x

Test Source Folders
java P, X

femto-st
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Mettre le projet sous Maven

Adaptation de la structure du projet

Name: | robot

J Sources I Paths | Dependenciesl

Language level: l Project default (8 - Lambdas, type annotations etc.) .

Markas: [1Sources [ITests PgResources BgTestResources [JExcluded

Select content root directory

Content root is a directory containing all files related to this module

ACHEDG I O @ Hide path
[l/nome/participant/Documents/RobotComplet |G
VLI parucpant
» [ Bureau
v [ Documents
» [1RobotBase
v RobotComplet
v [src
» [ main
v [test
» [java
» [specs
[11mages
1 Modéles
1 Musique
1 Public

Drag and drop a file into the space above to quickly locate itin the tree

v vyvwyy

femto-st
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Mettre le projet sous Maven ¢

Adaptation de la structure du projet

JSources Paths | Dependencies

Language level: l Project default (8 - Lambdas, type annotations etc.) .

Mark as: [1Sources [1Tests [iResources [:TestResources [T1Excluded

v [1 /home/participant/Documents/RobotComplet + Add Content Root

v .idea /home...Documents/RobotComplet x
O3 copyright Source Folders
v Dsrc src/main/java P, X
» [ main src/test/specs/java P X
» [test src/test/java P, X
IDEA trouve 3 répertoires contenant du Java qu'il
associe comme répertoire de sources du projet
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Mettre le projet sous Maven

Adaptation de la structure du projet

J Sources | Paths | Dependencies|

Language level: ‘ Project default (8 - Lambdas, type annotations etc.) -

Mark as: [1Sources - [z Resources [izTest Resources [T1Excluded
v [ /home/participant/Documents/RobotComplet

+ Add Content Root
v [ .idea /home...Documents/RobotComplet
C1 copyright Source Folders
v [src src/main/java P X
v I main
> [iava Test Source Folders
J src/test/java P, X
[ resources
v [test
v [specs
» [Jjava

» [resources

main/java reste comme répertoire de source
test/java devient répertoire de source de test
test/specs/java est pour l'instant retiré des sources

femto-st
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Mettre le projet sous Maven ¢

Générer pom.xml en utilisant IDEA

 La structure est alors conforme a Maven
Clic droit sur la racine du projet
Choisir « Add Framework Support... »

T robot |
5 B Project . |o % | #- I~ | ¢ RobotUnitTest.java x

New >

‘36 Cut ctrl+X

Sélectionner Maven
Le fichier pom.xml est génére, il faut reporter les informations de
groupld et artifactld telles que données précédemment.
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Commit de la nouvelle structure

Mettre le projet sous Maven

File Edit Viev
2 RobotComg
[ Project i
+ [ RobotCon
» [.idea
v [src
v [ mait
» Oje
Can
[arn
v [test
v Oje
vE

* Clic droit sur la racine du projet
Choisir « Subversion »
« Commit Directory

» Os
m pom.xr
» §l External L

New »ain Tonls VS Window Heln
Add Framework Support... AT b
Create External... E
3 cut Ctri+x
o copy ctrisC Add to VCS Ctri+Alt+A =
Copy Path trismajec '970T€ d;
Copyas Plain Text Commit Directory...
Copy Reference Ctrl+Alt+Maj+C Update Directory... ht!
4 paste Ctrlsv Integrate Directory...
Find Usages Alt+F7 EdIt Properties
Find in Path... Ctrl+Maj+F SR
Replacein Path... Ctrl+Maj+R S Revert... Ctri+Alt+Z
i Resolve Text Conflict...
Mark Resolved...
Refactor Cleanup
Raciofavories : A g Show Current Revision
Showimagajihumboails Cutivaigy & Compare with the Same Repository Version
Reformat Code Ct:l*Allt*L Compare with Latest Repository Version
Optimize Imports Ctrl+Alt+O Compare with...
Remove Module Supprimer Eomsare T
Make Module 'robot' [ show History
Recompile Module 'robot’ Ctrl+Maj+F9 show History for Selection
» Run 'All Tests' Ctrl+Maj+F10 Annotate
# Debug 'All Tests' Branch or Tag...
¥% Run 'All Tests’ with Coverage Lock...
[@) Create 'All Tests'... Unlock
Local History » Relocate...
Browse changes..

() synchronize 'RobotComplet’

F
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Creéation du job Jenkins .

Le projet est prét a étre intégre au build continu

Les etapes suivante permette de creer un job jenkins

en rouge : les actions a réaliser pour créer votre job sur le
Robot
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Jenkins - Mozilla Firefox

1 = @) 21:54 {%

'€ Jenkins

x Paged'accueild'Ubuntu x | +

2 (@ localhost

@  s'identifier

Utilisateur:
Mot de passe:

Conserver mes informations sur cet ordinateur

S'identifier

L'identification se fait par login mot de passe,
les mémes que pour acceder au repository svn

Page générée: 12 oct. 2016 21:51:05 CEST RESTAPI Jenkins ver. 2.25
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Dashboard

Tableau de bord [Jenkins] - Mozilla Firefox

Le dashboard comporte 2 zones

ty @ = ) 2331

£} Tableau de bord [Je... x
€ 2 [ localhost:20:

#® Jenkins

Jenkins

% Nouveau ltem
&, Utilisateurs
= Historique des
£ Administr

& Mer

2

NP Ime

d’'attente des constructions

lle d'attente des constructions vide

Etat du lanceur de compilations

1 Au repos
2 Aurepos

Page d'accueil d'Ubuntu

@ part icipant | se déconnecter

[ Ajouter une description

Tous +
S M Nom du projet | aler succes Dernier échec Derniére durée
» TotoJob S. 0. S. 0. ND Q)
Icone: SML

Légende E, RSS pour tout Q RSS de tous les échecs f:] RSS juste pour les derniéres compilations

femto-st

MU BMNSCIENCES &
TECHNOLOGIES

Bodge o™l {3 O O Lz

MinfVOL 2016



Création d’un nouveau job P

Tableau de bord [Jenkins] - Mozilla Firefox 1 m B «€) 23:31

£ Tableau debord [Je... * WGEISEICICaI=RHULTIT TR SN 3

€ 2 [ localhost:20:

@ Jenkins @, rechercher @ part icipant | se déconnecter

Jenkins
|
=+ Nouveau ltem s [&fAjouter une description
- Tous
&, Utilisateurs *
- ) S M Nom du projet | Dernier succes Dernier échec Derniére durée
= Historique des constructions
% Administrer Jenkins L™ TotoJob 8. 0. 8. 0. ND Q)
& Mes vues lcéne: SML

Légende E, RSS pour tout Q RSS de tous les échecs f:] RSS juste pour les derniéres compilations

. Identifiants

ISP DI m

File d’attente des constructions =

]
| [

File d'attente des constructions vide

Etat du lanceur de compilations =

1 Au repos
2 Aurepos

Bodge o™l {3 O O Lz
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Création d’'un nouveau job P

New Item [Jenkins] - Mozilla Firefox LI ] = 4 10:11 %

x| +

@  participant | log out

Enter an item name
RobotUnitTest
<_ .
- Requied field == 1. Nommer le job

s Freestyle project

This is the central feature of Jenkins. Jenkins will build your project. combining any SCM with any build system, and
this can be even used for something other than software build.

Maven project

Build a maven project. Jenkins takes advantage of your PO tic?y. re@ht@i:sfiqﬂral@ typ$ de job

This is designed so that you can use Jenkins as a dashboard of your existing automation system.

Multi-configuration project

' Suitable for projects that need a large number of different configurations, such as testing on multiple environments,
platform-specific builds, etc.

Folder

' Creates a container that stores nested items in it. Useful for grouping things together. Unlike view, which is just a

filter, a folder creates a separate namespace, so ypu can pave multiple things of the same name as long as they are
in different folders. g_ ail e r

% External Job

‘ i ' This type of job allows you to record the execution of a process run outside Jenkins, even on a remote machine.
B

=

e a new item from other existing, you can use this option:

- O TEIVE R T O
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Configuration du job

RobotUnitTest Config [Jenkins] - Mozilla Firefox ty B = o 1027 %
+

€ @ localhost @& | |®Recher wB ¥ & O

E £ Jenkins Qe @

RobotUnitTest

£ RobotUnitTest Conf... x Wl ICIeat IR MV ITLITTREES

&

)

part icipant log out

Jenkins

é serer - Nomimage et description du job

. - Gestion de la conservation des
| « build » Jenkins
‘-} Description - Désactivation rapide du job
il - Exeécution concurrente
L

[Plain text] Preview T
Discard od bids ®

Disable Automated Maven Repository Cleanup

This project is parameterized ®
Disable this project @
@

Execute concurrent builds if necessary

Advanced...

ament

. [

BoO@ypa™ ik 3O 0 Lt
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Configuration du job P

RobotUnitTest Config [Jenkins] - Mozilla Firefox ty @ = ) 1036 &

£l RobotUnitTest Conf... % YGELERIEISIIR ROLITIET

€ ) @ | localhost:9090/job/RobotunitTest/configure @ | |C@Rechercher wBe a0

Jenkins RobotUnitTest

General Source Code Management B Triggers

W
m
T
i}

Job en charge de la surveillance de non-régression au niveau composant - passage des

oulgSetngs st Aton La conservation des éléments
constrdits par Jenkins peut

———— s’exprimer en durée et/ou en

E——— - nombre de builds conservés

Discard old builds @

<)
[—|
é e
2

1J Strategy Loa Rotation :|

|

Days to keep builds =

i empty, build records are only kept up to this number of days

Max # of builds to k o)

if not empty, only up to this number of build records are kept

Advanced...

Disable Automated Maven Repository Cleanup
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Configuration du job

RobotUnitTest Config [Jenkins] - Mozilla Firefox

ty B = ¢) 1047 &

@ £ RobotUnitTest Conf... x WENERICISQEIR AV TS
2 € /2 O localhost:209 e ¢ ¢ | |“@Recher
E Jenkins RobotUnitTest
ene Source Code Management B Trigge B Er e Pre Ste
;4 s ettinas Actions
é Source Code Management
i 2 None
% ° Subversion
& Modules
Repository URL svn://localhost/webRobot/RobotComplet
-
’I—J Credentials participant/***** j AT

Local module directory

Repository depth infinity j

Ignore externals

Add module...
Additional Credentials Add additional credentials...

Check-out Strategy Use 'svn update' as much as possible

° Configuration des acces au
serveur svn

@

1

Use 'svn update' whenever possible, making the build faster. But this causes the artifacts from

the previous build to remain when a new build starts.

Repository browser (Auto)

10

Bl -

1@

Advanced...

- W OUIEINUEY &
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Configuration du job

RobotUnitTest Config [Jenkins] - Mozilla Firefox 1 m = ) 10:54 %

& RobotUnitTest Conf... % WEIEICILIEIRNULITTRNE SN 3

Jenkins RobotUnitTest

de Management Build Triggers

D
=
B
B
Z.

Build Triggers -
Build whenever a SNAPSHOT dependency is built @

) Schedule build when some upstream has no successful builds (2 -

C Trigger builds remotely (e.g., from scripts) @ -

() Build after other projects are built @ _
() Build periodically @

Poll SCM @ -
@

Schedule H10721**
/' \ Toutes les 10 mn entre 7h et 21h,

tous les jours, tous les mois

i, No schedules so will never run

Ignore post-commit hooks | @

m‘ Apply ‘
d starts

|

€ ) 2 )® | localhost:9090/job/RobotUnitTest/configure ¢ || C@Rechercher B8 ¥ A O

autasetrgs  ost il Acton Le job peut étre lanceé sur :

un changement dans les
librairies du projet

a distance

apres un autre job
périodiquement
surgmodification des
sources du projet (commit)

Bo@y el eLefe ,
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Configuration du job P

RobotUnitTest Config [Jenkins] - Mozilla Firefox 13 m = <€) 12:14 %
€ ) @ | localhost:9090/job/RobotUnitTest/configure & || C@Rechercher B8 3+ A O =
? Jenkins RobotUnitTest
Genera Source Code Management Build Triggers Build Environment Pre Steps Build

- i 4 Bu Settings

é Build

i Root POM pom.xmi @

% Goals and options @
‘ Advanced...

—

1J

I
@*W
Qo@ypa ™ @G ® Leftis ,

Maven integre un cycle de production dans lequel les étapes s’enchainent
dans un ordre préétablit. Ici test indique qu’il faut réaliser toutes les étapes
jusqu’a test
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Lancer le job manuellement ‘

RobotUnitTest [Jenkins] - Mozilla Firefox

£ RobotUnitTest [Jen... x WEIERCISIIRNTITTITTINE SN 3

€ ) localhost ¢ ||c® B ¥ & O
# Jenkins g @

RobotUnitTest

part icipant log out

Jenkins

ENABLE AUTO REFRESH

Back to Dashboard . .
N Maven project RobotUnitTest

|, Status
N
— Job en charge de la surveillance de non-régression au niveau composant - passage des tests unitaires du projet aprés chaque commit
= Changes Conservation des 3 derniers builds
‘Zedit description
@ Workspace .#edit description

S Project

® Delete Maven project i ]
Works| Dace

Ve, Configure
; 00000000
Modules

I z# Recent Changes
- =

[] subversion Poliing Log

L Move Permalinks

o Last build (#2). 5 min 4 sec ago
o Last failed build (#2). 5 min 4 sec ago

e trend = o Last unsuccessful build (#2). 5 min 4 sec ago
3 * Last completed build (#2). 5 min 4 sec ago
t
0#n '
Oct 13,2016 12:13 PM
o#n

Oct 13,2016 11:23 AM

E) RsS for all £ RSS for failures

PPN IFL I ICIOIE L )
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B RobotUnitTest #4[...

localhost:

# Back to Project
| Status
"= Changes
B Console Output
> Edit Build Information
®© Delete Build
[ Tag this build
[T] Test Resutt
» Redeploy Artifacts
42 See Fingerprints

& Previous Build

RobotUnitTest #4 [Jenkins] - Mozilla Firefox

onsulter le résultat e

RobotUnitTest [Jenkins] - Mozilla Firefox

° B
B e

Jenk

£ RobotunitTest [Jen... x

localhost

Jenkins

RobotUnitTest

# Back to Dashboard

| Status
"> Changes
@ Workspace
£2) Build Now
© Delete Maven project
#% configure

Modules

[Z] Subversion Poling Log

L Move

§3 Build History trend =

B Paged'accueild'Ubunty % | +

Build #4 (Oct 13, 2016 4:12:46 PM)

- peyision: 5

22" Cranges

1. Test runable (datall)

Module Builds

RobotComplet 21 sec

Page generated: Oct 13, 2016 4:14:17 P

Page d'accueild

Haod descri

@ = o 1614 4

Maven project RobotUnitTest

Job en charge de la survelllance de non-régression au niveau composant - passage des tests unitaires du projet aprés chaque commit
Conservation des 3 demiers bullds

@edt description

Disabie Project
b Workspace

—## Recent Changes
=

D Latest Test Result (3 failures
m Latest Test Result (3 failures

13
* Permalinks
N

o Last build (#4). 1 min 14 sec ago

o Last successtul bulld (#4), 1 min 14 sec ago
o Last falled bulld (#3), 3 hr 53 min ago

o Last unstable build (#4). 1 min 14 sec ago

u w0 4)

BoSyamg(de L ,

participant | log out

Jenkins - Mozilla Firefox

Q Jenkins Paged'accueild'Ubuntu x| <+

€ localhost: E

Qoo I

part iclpant

Jenkins RobotUnitTest Test Result

# Back to Project

Test Result

\ Status
— 3 fallures , 2 skipped
= Changes —
38 tests
B Console Output wodule Fail @t Total (@
= Edit Build Information r.test.formation:RobotComplet 3 43 38 +38
© Delete Build
[ Tag this buid Failed Tests
[7] Test Result fr.test formation:RobotComplet
» Redeploy Artifacts Test Name Duration Age
&=/ See Fingerprints 4 robot BatteryUnitTest testCharge 27ms 1
< robot. BatteryUnitTest.testUseMax 1ms 1
& Previous Build
3 < robot. RobotUnitTest.testLetsGo 2ms 1

SCIENCES &
TECHNOLOGIES
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Ajouter |la publication des
rapports de test
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fichier pom.xml

ajout d’'un plugin d’édition de rapport

<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"7>
<project xmins="http://maven.apache.org/POM/4.0.0"

<version>1.0-SNAPSHOT</version>

</dependencies>
<reporting>
<plugins>
<plugin>
<groupld>org.apache.maven.plugins</groupld>
<artifactld>maven-surefire-report-plugin</artifactld>
<version>2.19.1</version>
</plugin>
</plugins>
</reporting>
</project>
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Publication des rapports de test en htrhl

RobotUnitTest [Jenkins] - Mozilla Firefox 13 = <) 16:14 %

[ERCLEO TS d B W Page d'accueil d'Ubuntu x| +

€ 9 @ localhost c ||C®r che wBE $§ & O
@ Jel‘lkins @  participant |log out

RobotUnitTest

Jenkins ENABLE AUTO REFRESH

R fackio Deshboand Maven project RobotUnitTest

— Job en charge de la surveillance de non-régression au niveau composant - passage des tests unitaires du projet aprés chaque commit
= Changes Conservation des 3 demiers builds

(), Status

’ edit description
@ Workspace (#redit description

’ Disable Project
B ow
(© Delete Maven projeg i

Workspace
00000000

»" Configure

~ Modules " Recent Changes
- ) ) S
u Subversion Polling Log
9 Latest Test Result (3 failures )
4. Move e
% Build History trend = m Latest Test Result (3 failures )
1§
* Permalinks
#4 Oct 13,2016 4:12 PM 4

e Last build (#4). 1 min 14 sec ago
o # * Last successful build (#4). 1 min 14 sec ago
e Last failed build (#3). 3 hr 53 min ago
Last unstable build (#4). 1 min 14 sec ago
o # e Last unsuccessful build (#4). 1 min 14 sec ago
Oct 13.2016 12:13 PM e Last completed build (#4). 1 min 14 sec ago

Oct 13,2016 12:20 PM

) BSS for all [ RSS for failures _
localhost:9090/job/RobotUnitTest/modules

ROBy @™ O Leftss
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RobotUnitTest Config [Jenkins] - Mozilla Firefox

£ RobotUnitTest Conf... % WElERsRCIatl={R MU TINS5

Publication des rapports de test en htrhl

ty @ = 0 1625 &%

€ G

localhost Jure

Jenkins RobotUnitTest

Post Steps

Run only if build succeeds
regardless of build result

@ | | CORecherche wBa ¥ & O

Post Steps

Run only if build succeeds or is unstable @ Run

Should the post-buiki steps run only for successful builds, etc

Add post-build step ~

Execute SonarQube Scanner

|  Execute Windows batch command
Execute shell
Invoke Ant

Invoke Gradle script

Invoke top-level Maven targets

Provide Configuration files

SonarQube Scanner for MSBuild - Begin Analysis
SonarQube Scanner for MSBuild - End Analysis

Save Apply ‘

Page generated: Oct 13,2016 4:224:31 PMCEST RESTAPI Jenkins ver. 2.25
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Publication des rapports de test en htrhl

RobotUnitTest Config [Jenkins] - Mozilla Firefox 13 m = 4) 16126 &
@ £ RobotUnitTest Conf... % WENERCICaZIR RV STRNE S 3
€  localhost c||c® v wBa ¥ # =

Jenkins RobotUnitTest

Post Steps

Post Steps

Run only if build succeeds Run only if build succeeds or is unstable ° Run
regardless of build result

ﬂ Should the post-build steps run only for successful buikds, etc.
-
J1J

Invoke top-level Maven targets @

| I

Maven Version (Default)

Advanced...
Add post-build step ¥

Build Settings

E-mail Notification

Post-build Actions

el -
femuw-sc SEF Y LI Y
MU BENSCIENCES & MHWN@L 2©ﬂ@
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Publication des rapports de test en htrhl

ty @ = o) 2109 &

RobotUnitTest Config [Jenkins] - Mozilla Firefox
[ER:CLLN A A M Page d'accueil d'Ubuntu x| +
€ (@ localhost:9090/job/R itTes jure @ | |€®Rechercher wBa 3 # =
Jenkins RobotUnitTest
Build Settings P A
N E-mail Notification
Post-build Actions
Publish HTML reports 3 (3)
Reports n
HTML directory to archi‘ RobotComplet/target/site > @
Index page[s] index.html @
Report title HTML Report @
Publishing options...
Add
%"mﬂactbn v
- - |
Corbeille
had _—
Bo@ya™mid (e e Leftse
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Accés aux rapports html ’

RobotUnitTest [Jenkins] - Mozilla Firefox 1 m = «€) 21:19 &%

Paged'accueild'Ubuntu % | RobotComplet-Projec... x | =+

@ participant |log out

Jenkins RobotUnitTest ENABLE AUTO REFRESH

& Backlo Deshiboand Maven project RobotUnitTest

O, Status

®
— Job en charge de la surveillance de non-régression au niveau composant - passage des tests unitaires du projet aprés chaque commit
= Changes Conservation des 3 demiers builds

’ edit description
¥ Workspace (&

- Disable Project

Test Result Trend
(Q Delete Maven project

Eg HTML Report B
4% Configure _

Modules E Workspace
00000000

L:] Subversion Poffing Log ‘
£ Recent Changes
I HTML Report —#" Recent Changes

1. Move
Latest Test Result (3 failures / £0)

Build History trend =
B Latest Test Result (3 failures / £0)

count

(just show failures) enlarge

1t
1t
# Oct 13, 2016 9:05 PM ¥ Permalinks
#8 Oct 13,2016 5227 PM e Last build (#9). 14 min ago
® Last successful build (#9). 14 min ago
O #7 Oct 13,2016 5:24 PM .

Last failed build (#7). 3 hr 54 min ago

Last unstable build (#9). 14 min ago

.
CJ RSS for all B RSS for failures e Last unsuccessful build (#9). 14 min ago
e Last completed build (#9). 14 min ago

Bo@ya™ i) s Letr ,

WEEESCiEnces & MinfVOL 201

TECHNOLOGIES




Ajouter une analyse
statique du code avec
Sonar

CIrS
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9.2 %%ed
O d
O7%. Soe
SonarQube Serveur g
Outil d’analyse de qualité du code
- Permet une analyse statique * serveur accessible sur
du code http://localhost:9000
- Vérifie le respect de régles - L’analyse peut étre lancée
de codages pré-etablies depuis le répertoire du projet
par :
* Donne des métriques sur la °* mvn sonar:sonar

qualité du code
« L'analyse peut étre lancée
depuis un job Jenkins
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RobotUnitTest Config [Jenkins] - Mozilla Firefox ty @ = ) 2309 %

£ RobotuUnitTest Conf... x SonarQube Java Plugin - Plugin... SonarQube Platfor... x | = tortoisesvn-Errori... x | =+

€ ) @ | localhost:9090/job/RobotUnitTest/configure ¢ ||C®@Rechercher wB 3§ A 9O

Jenkins RobotUnitTest

General Source Code Management Build Triggers Build Environment Pre Steps Build Post Steps

Post Steps

Run only if build succeeds Run only if build succeeds or is unstable o Run

&
E
)
=
regardiess of build result
L

Should the post-build steps run only for successful builds, etc.

Invoke top-level Maven targets (?)

Maven Version = (Default)

L

Goals ite sonar:sonar v

Advanced...

Add post-build step

Build Settings

E-mail Notification

Post-build Actions

= —— [ x |
. J °

| x |
femto-st MinlVOL 2096
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Recuperer I'analyse
Sonar dans I'|DE
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Qualité du code o

Feedback Sonar

- L'analyse Sonar déclenchée par un job Jenkins est silencieuse

* Le développeur doit consulter le serveur SonarQube pour
prendre connaissance des rapports

 L'utilisation du Plugin SonarQube dans Idea permet d'obtenir
cette boucle de feedback

* Les éléments d’analyse sont alors disponibles dans I'IDE

aVOL 2910
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4. Test fonctionnel et son
automatisation




Test d'Acceptation en
Java




Définition o

Un test d’acceptation est un test métier permettant de valider tout ou partie
d’une fonctionnalité.

Les tests d’acceptation permettent au client de vérifier qu’'une fonctionnalité
a été implémentée. Si 'ensemble des tests d’acceptation d’une fonctionnalité

sont verts, le client peut accepter la fonctionnalité.

Par nature se sont des tests fonctionnels.

ClPF%
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Test d'acceptation & Application

Tests d’acceptation

Fixture

Code de 'application

femto-st MInTVOL 2016 @
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Acteurs du test d’acceptation

Le client définit la fonctionnalité a implémenter et
Tests d’acceptation les tests d’acceptation associés

Le developpeur code I'application et les fixtures
permettant de réaliser le lien entre les tests
d’acceptation et le code

Fixtures

Code de l'application

femto-st MInIVOL 2@1}@%
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Outils du Test d’Acceptation
COnco rdion

HTML — difficile

) FitNesse

wiki — accessible

Similaire a Junit —
intégration aux suites de
test

Nécessite un serveur

d’interprétation

Visualisation des résultats

dans le wiki Résultats dans une page

différente

http://fitnesse.org/ http://www.concordion.org/

femto-st MIRIVOL 2016 @
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Utilisation de Concordion o

Distribution

« Soit en utilisant maven
<dependency>
<groupld>org.concordion</groupld>
<artifactld>concordion</artifactld>
<version>2.0.3</version>
<scope>test</scope>
</dependency>

« Soit en téléchargeant I'archive sur le site http://concordion.org
e http://dl.bintray.com/concordion/downloads/concordion-2.0.3.zip

C‘l’
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Principes de fonctionnement

* Appareiller des pages html
avec des instructions
concordion

pour extraire les valeurs
d’entrée
pour appeler les fixtures

pour comparer les résultats
aux oracles

Utilisation de concordion g

- Ecrire les fixtures java qui
vont :

mettre en forme les entrées
recueillies dans les pages

html

créer les instances de SUT
utiles a l'interprétation de la
page

mettre en forme les

résultats pour les retourner
dans la page

femto-st

MU ENSCIENCES &
TECHNOLOGIES

MinfVOL 2016



Exemple

Le Robot

Ceci est la page principale de description des tests d'acceptations sur le robot.

Caractéristiques du robot

Le robot posséde certaines spécificités :

o Pour la gestion des déplacements
o Pour la gestion de I'énergie

* Pour la gestion de la cartographie

Au départ, le robot se trouve en vol, il atterrit & des coordonnées qui lui sont spécifiées. Ces coordonnées correspondent ensuite & son
point de départ pour toute action qu'il souhaite effectuer. Lorsqu'il se pose, le robot est systématiquement orienté vers le nord.

<«

Sil'on donne l'ordre au robot de se poser en coordonnées (3, 2), sa direction sera obligatoirement nord.

Fonctionnement du robot en condition réelle

Lors du fonctionnement en condition réelle du robot, il est important de prendre en considération la surface sur laquelle il doit se déplacer
mais également le point qu'il doit atteindre. En effet, cela va intervenir dans le calcul de 'itinéraire & suivre. Ainsi, un autre module qui
compose le robot est le calculateur d'itinéraire. Celui-ci couple & la fois la gestion de I'énergie et le déplacement du robot afin de
déterminer quel itinéraire le robot doit suivre pour consommer le moins d'énergie possible (le plus court chemin n'est pas forcément le
moins codteux).
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Exemple .

Appareillage du source html

<div class="example">
Si 1'on donne l'ordre au robot de se poser en coordonnées <span concordion:set="#coordonnee">(3, 2)</span>,

sa direction sera obligatoirement <span concordion:assertEquals="directionAfterLanding(#coordonnee)">nord</span>.
</div>
| (Attribute concordion:assertEquals is not allowed here more... (%Fl)l

« Les commandes concordion prennent place dans des balises qui
peuvent étre soit déja dans la page soit ajoutées spécialement

- <balise concordion:set="#variable”>valeur</balise> permet de capturer
valeur dans la page html pour I'affecter a #variable

« <balise concordion:assertEquals="methodeDeFixture(#variable)”’>valeur</balise>
permet d’appeler methodeDeFixture avec #variable en parametre
et de comparer le résultat avec valeur

CIPI'S
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Exemple

Fixture

@RunWith(ConcordionRunner.class)
public class RobotFixture {

private Robot wallE = new Robot(@, new Battery());

public String directionAfterLanding(String coordonnees) throws LandSensorDefaillance {
String trim = coordonnees.replace('("', ' ').replace(')', ' ').trim();
String[] split = trim.split(", ");
wallE. land(new Coordinates(Integer.valueOf(split[@]), Integer.valueOf(split[1])), new LandSensor(new Random()));
return directionAsString();

}
P trection direcsom 100 1 « La méthode de la fixture extrait les
:rzaéiﬁeiﬁéi;n;g;%tieéiiﬂéﬁﬁﬁ12?‘i; éléments de la chaine de caractéres
return e.getilessage(); quelle recoit en argument
e ot « La fixture construit un objet sous test
cose E1T: Mf « La méthode appelle la méthode a tester
A,  La méthode retourne, sous forme d’'une
< g— chaine de caracteéres, le résultat de
- I'exécution de la méthode sous test
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Exemple

Le Robot

Ceci est la page principale de description des tests d'acceptations sur le robot.

Caractéristiques du robot

Le robot posséde certaines spécificités :

* Pour la gestion des déplacements

* Pour la gestion de I'énergie

« Pourla gosion o  cariograste La page produite integre les
Au départ, le robot se trouve en vol, il atterrit & des coordonnées qui lui sont spécifiées. Ces coordonnées correspondent Ve rd i Cts d e S te Sts SO u S

ensuite a son point de départ pour toute action qu'il souhaite effectuer. Lorsqu'il se pose, le robot est systématiquement

e ienent forme d’une coloration verte
Sil'on donne l'ordre au robot de se poser en coordonnées (3, 2), sa direction sera obligatoirement nord.
ou rouge des valeurs des

Fonctionnement du robot en condition réelle oracles

Lors du fonctionnement en condition réelle du robot, il est important de prendre en considération la surface sur laquelle il doit
se déplacer mais également le point qu'il doit atteindre. En effet, cela va intervenir dans le calcul de ['itinéraire a suivre. Ainsi,
un autre module qui compose le robot est le calculateur d'itinéraire. Celui-ci couple a la fois la gestion de I'énergie et le
déplacement du robot afin de déterminer quel itinéraire le robot doit suivre pour consommer le moins d'énergie possible (le
plus court chemin n'est pas forcément le moins coGteux).

y Concordion
3:41:03 CET
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Agilite et Tests d’Acceptation .

Les méthodes agiles utilisent des cycles de développement courts pendant
lesquels sont pris en charge la réalisation de "stories". La définition et la
"mise en page" des tests d’acceptation prennent naturellement place avant
de débuter I'implémentation relative a une story.

ATDD : Acceptance Test Driven Development
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Exercice o8

Spécifications sur le Robot

« Dans I'IDE, reprenez le projet RobotComplet

« Considérez le répertoire spec fournit

* Intégrez test/specs/java comme répertoire de source de tests

» Marquez test/specs/resources comme repert0|re de ressources
de test "_‘- Subversion >

: Q’J synchronize 'resources’ [ Sources Root
|

[0 Test Sources Root

d Showin Files
- [[2 Resources Root

Directory Path ctri+Alt+Maj+2
B i [z Test Resources Root
i Compare With... Ctrl+D P Excluded
Mark Directory as [% Generated Sources Root

femto-st MiniVOL 2016
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Exercice

Spécifications sur le Robot

* Modifier le pom.xml

<dependency>
<groupld>org.concordion</groupld>
<artifactld>concordion</artifactld>
<version>2.0.3</version>
<scope>test</scope>
</dependency>
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Exercice .

Spécifications sur le Robot

« Exécutez les tests (comme des tests Junit)
 Les résultats de I'exécution sont disponibles dans des fichier html

dans le répertoire /tmp/concordion
« La page Mouvement.html est appareillée et la fixture
MouvementFixture.java est disponible.

* Appareillez la gestion de I’Energie

femto-st MinfVOL 2016
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Integration a Jenkins .

Définition d’un profil dans pom.xml

« Dans le fichier alnclureDansPom.xml vous trouverez la définition
d’'un profile adapté a I'exécution des tests d’acceptations
* Ce profile permet de :

* spécifier des répertoires non usuels comme répertoires de tests ou
de ressource de tests

» effectuer la copie des fichiers images vers les répertoires de
production de concordion (les pages résultats integrent alors les
images)

* gspécifier le répertoire de sortie de concordion

femto-st MinfVOL 2016
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Integration a Jenkins .

Création d’'un job dédié aux tests d’acceptation

* Reprenez les étapes de création d’'un nouveau job Jenkins

* Pour ce qui déclenche le build choisir « Construire a la suite
d’autres projets » et utiliser le job de tests unitaires comme projet
amont

* Pour les cibles de build : site —Pacceptance-test

* Pour les Actions a la suite du build (cf slide suivant)

* Publish Concordion test report
* Publish HTML reports

femto-st MinfVOL 2016
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RobotAcceptanceTest Config [Jenkins] - Mozilla Firefox

RobotComplet

RobotAcceptanceTest

Code Management Build

Post-build Actions

Post-build Actions

Publish Concordion test report

Concordion report location | RobotComplet/ta

Publish HTML reports

Reports
HTML directory to archive

Index page[s]

Report title

HTML directory to archive
Index page[s]

Report title

En -

0

x Java Plugin-PlL...

aQ

rget/concordion

RobotComplet/target/site

index.html

HTML Report

RobotComplet/target/concordion

Index.html

Acceptance Test Report

SonarQube Plat...

Publishing options...

Publishing options...

®@ ® &

@
@
@

f;m

X | = tortoisesvn-Err... X

e ¥ a0

Q) 11:24 &%

+
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Test Fonctionnel de site
Web




Processus d’automatisation

sudo apt-get remove firefox

} sudo apt-get install firefox=45.0.2+build1-Oubuntu
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Test Selenium / Java 3

L'objectif de cette étape est de simuler le comportement du
navigateur pour :
Tester le comportement de la page
Contréler que le résultat obtenu est conforme au résultat
escompté suite a une action utilisateur
« Les tests sont décrits en Java et s’appuient sur jUnit (utilisation
d’assertions)
e Librairies existantes : Selenium, HtmIUnit...
« Créer un projet Java ou Maven, ajouter les 2 libs ou dépendances :

<dependencies>
<dependency>
<groupId>junit</groupId>
<artifactId>junit</artifactId>
<version>4.12</version>
<scope>compile</scope>
</dependency>

<<dependency>
<groupId>org.seleniumhqg.selenium</groupId>
<artifactId>selenium-java</artifactId>
<version>2.53.1</version>

</dependency>
</dependencies>

CIPI'S
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Deux types : Serveur ou Add-on

Site http://www.seleniumhq.org/

Installer Selenium IDE (Add-on Firefox) :

Menu : 'Outils
— Modules Complémentaire

— Extensions’

Version 2.9.1.1 signed

Lancer Selenium :

'Outils— Selenium IDE’

| BON

Etape 1 — Configurer / Installer

Untitled (untitled suite) - Selenium IDE 2.8.0 *

Cas de test

Base URL  https://code.google.com/

Untitled *
Commande Cible Valeur
open about:addons
click id=category-theme
4
%
Commande v
Cible v Select Rechercher
Succes : 0 Valeur
Echecs : 0
Référence \Ul-Element Combinaison Info~ Vider
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Etape 2 — Jouer un test .

* Aller sur l'url et enregistrer @ :
http://localhost/webRobot/Accueil.php

» Utiliser le bouton dans Selenium IDE : < =

 Dans Selenium Fichier—Exporter le test sous ...—Java / Junit4 / WebDriver
« Sauver le fichier dans vos sources de projet IDEA

» Rafraichir dans Idea vos sources, corriger les dépendances (Selenium-Java,

Junit, libs...) et corriger nom du package et « / » dans variable baseUrl
« Exécuter vos premiers tests unitaires.

Ajouter des vérifications :
« Par exemple vérifier que la valeur de x vaut O Il faut utiliser :
 Méthode de test : Assert.assertEquals(String 1, String 2)
* Reécupération de la valeur de "x" :
driver.findElement (By.id("x")).getText ()

femto-st MinfVOL 2016
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Exercice .

« Créer vos tests fonctionnels sur I’Application webRobot
« Connecter vous a l'url :
http://localhost/webRobot/Accueil.php
 Veérifier que le comportement du robot est bien conforme aux attentes,
tester :

« Le déplacement du robot dans toutes les directions

« Un déplacement avec retour au point de départ

« La remise a 'état initial du robot apres avoir fait 5 déplacements

CIPI'S
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: . o “ «o:
Autre WebDriver : htmlUnit **’ g0d
» Pilote pour appel sans ouverture de navigateur L4

« Simplifie le test d’application web sans navigateur (build continue)
* Normalement, livré avec Selenium mais plus depuis la version 2.43

« Téléchargeable a http://htmlUnit.sourceforge.net ou mettre la dépendence maven :

<dependency><groupIld>org.seleniumhqg.selenium</groupId>
<artifactId>htmlunit-driver</artifactId> <version>2.21</version></dependency>

* Une extension du framework jUnit et Selenium

import org.junit.*;
import org.openda.selenium.htmlunit.HtmlUnitDriver;

public class RobotSeleniumTest {
private HtmlUnitDriver driver; private String baseUrl; private String valX;

@Before

public void setUp() throws Exception {
driver = new HtmlUnitDriver(true);

baseUrl = "http://localhost/webRobot"; }

@Test

public void testRobotSelenium() throws Exception {
driver.get (baseUrl+"/Accueil.php");
valX = driver.findElementById("x").getText();
Assert.assertEquals("Erreur sur abscisse", valX,"0");

P}
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|dentification des
exigences
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Le Robot

Caractéristiques du robot :

Gestion des déplacements
Gestion de I'énergie
Gestion de la cartographie

Etat initial :

Le robot se trouve en vol.
Il atterrit a des coordonnées qui lui sont spécifiées et en direction du nord.

Ces coordonnées correspondent ensuite a son point de départ pour toute action
gu'il souhaite effectuer.

La batterie a initialement 20 unités de charges
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Cartographie

Zone de cartographie
* Ne peut étre réalisée qu’a 'arrét
®* Uncarré de9x9

* Chaque activation de la caméra permet d'agréger des éléments de cartographie et
d'augmenter la partie connue de la carte.

* Une premiere cartographie est systématiguement effectuée lorsque le robot
atterrit.

Type de terrain identifié :

Terre
* Roche
* Boue
e Sable

* |nfranchissable

femto-st MInTVOL 2016 @
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Le déeplacement

Mouvement par mouvement

¢ Déplacements mouvement par mouvement :

Le robot peut se déplacer soit en avant soit en arriere.

Il peut également faire une rotation sur lui-méme d'un quart de tour soit
dans le sens des aiguilles d'une montre, soit dans le sens inverse.
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I 4 .
L' énergie
Chaque mouvement réalisé par le robot colte de I'énergie

Consommation en fonction du terrain
* Terre :1unité
* Roche : 2 unités
* Boue : 3 unités
* Sable : 4 unités

En cas d’insuffisance énergétique :
* Lerobot s'arréte.

* Il ne répond plus tant que la charge n'est pas redevenue suffisante.

Récupération d’énergie (capteur solaire) :
* Il récupére N unités d'énergie chaque M temps avec les capteur déployés
* Aucune autre action n’est possible pendant la charge

e MInVOL 2016 @



Organisation de |'atelier

Objectifs fonctionnels

Cartographie
Déplacements mouvement par mouvement
Gestion de I'énergie

Identification des caractéristiques fonctionnelles (exigences)
Identification des points de contrble et d’observation

Pour chaque exigence, définition des cas (passant et non passant)
a couvrir :

Définition du contexte de test
Définition des données d’entrée
Définition des attendus
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Exemple : Exigences Cartographie‘ .

Définition des exigences

* ExO0:Lacartographie ne peut étre réalisée qu’a 'arrét.
* Ex1:Une premiere cartographie est systématiquement effectuée
lorsque le robot atterrit.

* Ex2:A/l'étatinitial, aucune case n’est connue.

* Ex3:Lacartographie renseigne chaque case par la nature de son
terrain :
Terre,
Roche,
Boue,
Sable,
Infranchissable.

®* Ex4: Lacartographie permet de couvrir un carré de 9x9.
* Ex5:Lacartographie permet d'agréger les éléments des cases

couvertes aux elements de cartographie deja connus.
femto-st MiniVOL 2016
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Exemple : Exigences Cartographie

Définition des points de contrdle et d’'observation

* Points de contréle :

* Faire atterrir le robot

* Déplacer le robot :
Aller en avant
Aller en arriere
Tourner a droite
Tourner a gauche

* Faire une cartographie autour du robot

e Points d’observation :
® La carte dU terrain connue
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©
Exemple : Exigences Cartographie .
Exemple de scénario

* ExO: La cartographie ne peut étre réalisée qu’a I'arrét.

* Ex1:Une premiere cartographie est systématiguement effectuée lorsque le robot
atterrit.

* Ex2:Al'étatinitial, aucune case n’est connue.
* Ex3: Lacartographie renseigne chaque case par la nature de son terrain.
* Ex4: Lacartographie permet de couvrir un carré de 9x9.

®* Ex5:Lacartographie permet d'agréger les éléments des cases couvertes aux éléments
de cartographie déja connus.

® TEST 1 :Aucune cartographie en vol (ExO)
1. Action : Faire une cartographie
2. Observation :

« La cartographie n’est pas réalisée (Ex0)
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Exemple : Exigences Cartographie
Exemple de scénario

* ExO: La cartographie ne peut étre réalisée qu’a I'arrét.
* Ex1:Une premiere cartographie est systématiguement effectuée lorsque le robot
atterrit.

* Ex2:Al'étatinitial, aucune case n’est connue.
* Ex3: Lacartographie renseigne chaque case par la nature de son terrain.
* Ex4: Lacartographie permet de couvrir un carré de 9x9.

®* Ex5:Lacartographie permet d'agréger les éléments des cases couvertes aux éléments
de cartographie déja connus.

® TEST 2 : Une premiére cartographie est réalisée a I'atterrissage (Ex1)
1. Action : Faire atterrir le robot
2. Observation :

« Une cartographie est réalisée (Ex1)

« Chaque case du carré de 9x9 est renseignée (Ex3,Ex4)

e e ,
] (Ex2,Ex4) S
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Exemple : Exigences Cartographie .
Exemple de scénario

* ExO: La cartographie ne peut étre réalisée qu’a I'arrét.
* Ex1:Une premiere cartographie est systématiguement effectuée lorsque le robot
atterrit.

* Ex2:Al'étatinitial, aucune case n’est connue.
* Ex3: Lacartographie renseigne chaque case par la nature de son terrain.
* Ex4: Lacartographie permet de couvrir un carré de 9x9.

®* Ex5:Lacartographie permet d'agréger les éléments des cases couvertes aux éléments
de cartographie déja connus.

° TEST 3 : Deux cartographies successives donnent le méme résultat (Ex5)
1. Action : Faire atterrir le robot, Faire une cartographie

2. Observation :
- La cartographie doit étre identique a celle de I'atterrissage (Ex5)

«  Chaque case du carré de 9x9 est renseignée (Ex3,Ex4)
«  Aucune case en dehors du carré de 9x9 n’est renseignée (Ex2,Ex4,Ex5)
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Exemple : Exigences Cartographie .
Exemple de scénario

* ExO: La cartographie ne peut étre réalisée qu’a I'arrét.

* Ex1:Une premiere cartographie est systématiguement effectuée lorsque le robot
atterrit.

* Ex2:Al'étatinitial, aucune case n’est connue.

* Ex3: Lacartographie renseigne chaque case par la nature de son terrain.

* Ex4: Lacartographie permet de couvrir un carré de 9x9.

®* Ex5:Lacartographie permet d'agréger les éléments des cases couvertes aux éléments
de cartographie déja connus.

°* TEST 4 : Cartographies identiques avec un mouvement d’aller-retour (Ex5)
1. Action: Faire atterrir le robot, Avancer le robot, Reculer le robot, Faire une
cartographie
2. Observation :
. La cartographie doit étre identique a celle de I'atterrissage (Ex5)
. Chaque case du carré de 9x9 est renseignée (Ex3,Ex4)

. Aucune case en dehors du carré de 9x9 n’est rpncpignép (FY?IFYA,FY';)
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Exemple : Exigences Cartographie .
Exemple de scénario

* ExO: La cartographie ne peut étre réalisée qu’a I'arrét.
* Ex1:Une premiere cartographie est systématiguement effectuée lorsque le robot
atterrit.

* Ex2:Al'étatinitial, aucune case n’est connue.
* Ex3: Lacartographie renseigne chaque case par la nature de son terrain.
* Ex4: Lacartographie permet de couvrir un carré de 9x9.

®* Ex5:Lacartographie permet d'agréger les éléments des cases couvertes aux éléments
de cartographie déja connus.

° TEST5:Agrégation des cartographies avec un mouvement (Ex5)
1. Action: Faire atterrir le robot, Avancer le robot, Faire une cartographie
2. Observation :
. La cartographie obtenue est un rectangle de 10x9 (Ex5)
. La cartographie contient celle de I'atterrissage plus une ligne (Ex5)
. Chague case du rectangle de 10x9 est renseignée (Ex3,Ex4)
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Exemple : Exigences Cartographie‘ .

Variation des scénarios

® TEST 1: Aucune cartographie en vol ® TEST 2 :- Nature du terrain a

®* TEST 2 : Une premiere cartographie est I'atterrissage ?
réalisée a |'atterrissage ®* TEST 3:- Nature du terrain ?

®* TEST 3 : Deux cartographies - Orientation du robot ?
successives donnent le méme résultat - Cartographie hors atterrissage ?

®* TEST 4 : Cartographies identiques avec
un mouvement d’aller-retour

®* TEST5 : Agrégation des cartographies
avec un mouvement

TEST 4 : - Direction de l'aller-retour ?
- Chemin plus complexe ?
- Orientation du robot ?
* TESTS:
o Nature du mouvement :
variationen X eten,
sur plusieurs lignes/colonnes,
carrées 9x9 strictement adjacent,

carrées 9x9 non adjacents
o Confronter plus de 2 cartographies
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A vous de jouer .

En vous inspirant de I'exemple precedent

* Objectifs fonctionnels
* Déplacements mouvement par mouvement
®* Gestion de I’énergie

* Meéthode :

* |dentification des caractéristiques fonctionnelles (exigences)
* |dentification des points de controle et d’observation
* Pour chaque exigence, définition des cas (passant et non passant) a
couvrir :
Définition du contexte de test
Définition des données d’entrée
Définition des attendus

femto-st MinfVOL 2016

TECHNOLOGIES

C‘l’



Gestion des exigences
avec Squash
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Squash TM - identification

Téléchargement : htip://www.squashtest.org

Connexion serveur : http://localhost:8080/squash

The administrator default login is adminfadmin (you can change this password in the "My account (admin)” menu).

Go to the "Administration” menu (in the upper right corner) to create new users and projects, or change this default home message.

e MinfvoL 2016 \g§y/
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Squash TM — page de démarrage

HOME ] Global fitter Administration < My account (admin)

The administrator default login is adminfadmin (you can change this password in the "My account (admin)” menu).

Go to the "Administration” menu (in the upper right corner) to create new users and projects, or change this default home messag
e

Logout
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Squash TM - Exigences ‘ d

Requirements Workspace (] + Global fiter 4 Administration 2 My account (admin) ¢y Logout

- ~m
& * Test Project-1

r +* webRobot

| << | webRobot

Attachments | Upload Attachment | | Organize |




Requirements Workspace

u u

New folder ...

New requierement...

Squash TM - Exigences ¢ d

[] w Globalfiter 4 Administration 2 My account (admin) ¢y Logout

| << | webRobot

Attachments | Upload Attachment | | Organize |




Squash TM - Exigences ¢ d

Requirements Workspace ] + Gilobal fiter 4 Administration & My account (admin) ¢y Logout

| << | webRobot

N

u Add a Requirement x
Name : Avancer
i % webRobot

Reference © | av1 1

Criticality : | 1-Major - J

| F—

Category |; Functional -

Non functional = ‘ ‘ ) ‘ I E!
Use case
Business A
- |
Test requirement —
Undefined _
Ergonomic avancer lorsque le terrain le permet.
cription | Performance
Technical
User story

Security

=]
M
n

1

F

Add another Add




Reqmrem;% g H%&g% gé 9 éiﬂba fitter Administration My account (admin)

‘ % Test Project-1
a * webRobot
4- | Gestion des déplacements

1 Avl - Avancer

ﬁ.nnn

Logout

Avl - Avancer
Created on : 2016/10/08 18:16 (admin) ) )
Rename Create a new version Print

Updated on : never

General Informations [ID = 258]

Vemsionnb - 1 [Miew version history]
Reference : Avl
Status 1-Work in progress

Criticality

1-Major

Category [ Functional

Le robot doit pouvoir avancer lorsque le terrain le permet

Coverage indicators

Verification and validation rates perimeter - Choose a perimeter

0%

Coverage rate :

verifying this requirement

# Project Reference Test Case Type

No matching records found -




Squash TM — Cas de test P

Test Cases Workspace [[] w» Global fitter Administration My account (admin) Logout

|<< | webRobot
u ﬂ Dashboard

New folder ...
New test case...

Attachments




Squash TM — Cas de test bee aa

Test Cases Workspace [[] w» Global fitter Administration My account (admin) Logout

| << | webRobot
- -m
Ajouter un cas de test X

Nom : Test de déplacement
Référence : | tf_avl

[

B I Ui =|® =

A

Police - 5

‘ Taille ~

Tester le déplacement vers le haut

Description :

4




Squash TM — Cas de test 4 )

Test Cases Workspace [[] » Global fitter Administration My account {admin) Logout
tf_avl - test de déplacement haut

Created on : 2016/10/08 18:26 (admin)
+Je B B consmnsen =
I * Test Project-1
¥ * webRobot
L. | Test de déplacement

& /) tf_avl - test de déplacement haut Description {IT'= 220]

Attachments Executions

Reference : - .
Description :
Status : | 1-Work in progress - || Confirm || Cancel |
Auto. schpt : o
3-Approved
4-Obsolete

Aftributes 5-To be updated

Meight - [4-Luw :JJ Confirm || Cancel | [ Jauto

Nature : [Functional :J‘ Confirm || Cancel |

Type - | Undefined 2 || Confirm || Cancel |
Undefined |

Compliance

e Correction
Prerequisite :

Reqgression

nd-to-end
Requiremeg==Tinl:1 st case

# Project

1 webRol

Show | 30 |
-— =,

=

- -




Squash TM — Cas de test

Test Cases Workspace [[] « Global fiter Administration My account (admin) Logout

| << | tf av1 - test de déplacement haut

Created on : 2016/10/08 18:26 (admin)
Updated on : 2016/10/08 18:44 (admin) m

Information Attachments Executions
W™ tf avl - test de déplacement haut Parameters = -
= Name Description Source Test Case |
1 Nature_du_terrain (Click to edit...) 0
2 Valeur_graine (Click to edit...) n |

Datasets [+ I

# Dataset Nature_du_terrain Valeur_graine |

1 Boue Boue 3 0

2 Infranchissable Infranchissable 10 n

3 Roche Roche 1 0

4 Sable Sable 2 )

5 Terre Terre 9 n
Show |30 * | enies: ad 41 b B




Campaign Workspace

u ﬂ

New folder ...

New Campaign...
Add Iteration...

Squash TM — Campagne de tests =~ * d

(] + Global fiter Administration My account (admin) Logout

<< webRobot

e o —08oo

Attachments Upload Attachment Organize




Squash TM — Campagne de tests 4

Campaign Workspace ] « Global fiter Administration My account (admin) Logout

<< 1 - Itération 1

Created on : 2016/10/09 11:10 (admin) .
= i3 cte ot o 3
n u u B Updated on : 2016/10/09 11:10 (admin) Run automated tests
I * Test Project-1 Dashboard Information Execution Plan Attachments
Ea * webRobot
4| Déplacement (_
i A & Filter
4 \alidation
i o 1- Itération 1 & Location | Mode — Ref. Test Wt bataset Test suite Status 9% success User Last;_-r::ecmion
» testde
1 webRobot f avl yermcementhaut & BOUS - ready 0 - - o8
» testde ;
2  webRobot f avl e renthaut b Infranchissable - ready 0 k R o8
¥ testde =
3 webRobot favl oot cmenthaut b ROChe - ready 0 - - o9
» testde
() W ebFtobot et déplacement haut = EELE il EELT 0 i - ° a
¥ testde
5 webRobot if avl déplacement haut L Terre - ready 0 - - ° a
Show | 30 * | enties dd 41 p pp
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Squash TM — Rapport

Report Workspace

<< Report : Requirement Coverage By Tests

=% Execution Followup : Drashinoerd for recquirsmen Coverags Reqensmen Bt by Project
= Qualitattve tollowup
Global By criticality
Projects Total Critical Major Minor Undefined
Requirement Coverage By Tests @ In progress Total 2 o 2 o o
¢ Coverage rate 50 % i1/ 100 % o/ 50 % 1/ 100 % o/ o 100 % ro/o
Total 0 o o 0 o
q Report | format) : Far Pppmval
¢ Coverage rate 100 % o/ 100 % o/ 100 % o/ 100 % o/ o 100 % o/
Test cases report (editable format) © Approved TE L L L L L E
¢/ Coverage rate 100 % o/ 100 % o/ 100 % o/ 100 % o/ o 100 % o/
Total o o o o i)
Obsolete
Coverage rate 100 % o/ o 100 % o/ 100 % o/ 100 % o/ o 100 % o/ o
Total Requirements 2 o 2 o o
Coverage rate (by at least one TC) 50%1/2) 100 % (o 0) 50% (1/2) 100 % (o0, 0} 100 % (000
I
Total 2 0 2 0 o
In progress
Coverage rate 50 % (1/2 100 % o/ 50 % 2/ 100 % (ovo 100 % o/
Total 0 0 o 0 0
For Approval
Coverage rate 100 % o/ o 100 % jo/o 100 % joso 100 % (o/o0 100 % o/
Total 0 o ] 0 0
Approved
Coverage rate 100 % o/ 100 % (oo 100 % o/ 100 % o/ 100 % (oo L
Total 0 0 0 0 0
Obsolete
Coverage rate 100 % ro/o 100 % o/ 100 % (oo 100 % o/ 100 % o/
Total Requirements 2 0 2 0 0
Coverage rate (by at least one TC) 50% (1/2) 100 % o/ o) 50% j1/2) 100 % (o o) 100 % o 0)
MU ENSCIENCES & WAL\ WIL, £291© v
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Squash TM — Tableau de suivi Y

Management Workspace (] « Global fiter Administration My account (admin) Logout
<< Suivi Deplacement ~
u u B Created on : 2016/10/09 12:21 (admin) e
= Generated on 2016/10/09 at 13:01 Favorite Rename
a Suivi Exgicences Tests vs Exigences Execution tests
4- | Deplacement o 10 35
’- h Execution tests o 3.0
™ Suivi Deplacement 9 05 3.0 =
» h Suivi Exgicences o258 ;
“ |l Tests vs Exigences R & 2.5
M| 259 0.0 =
1 c 20
Requirement ID =
¢ 15
>
w
1.0 3
0.5
0.0
D.?g.“"'
Execution status

S MInVOL 2016




Build Executor Status

Jd:name’

' Build a free-style software project
This is the central feature of Jenkins. Jenkins will build your project, combining any SCM with any build system, and this can be even used for something other than software build.

£

' Build a maven2'3 project
Build a maven 2/3 project. Jenkins takes advantage of your POM files and drastically reduces the configuration.

£

' Build multi-configuration project
Suitable for projects that need a large number of different configurations, such as testing on multiple environments, platform-specific builds, etc.

Ir_\l

~ Monitor an external job
This type of job allows you to record the execution of a process run outside Jenkins, even on a remote machine. This is designed so that you can use Jenkins as a dashboard of your existing

automation system. See the documentation for more details.

O Copy existing Job
cay froml templateSquashTAExeceutionMavenJob

E Help us locslize this page

Page generated: Oct 12, 2016 8:28:32 PM REST AFI Jenkins ver. 1.532.3
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Configure Job Squash-TA .

Jankins FabTAJob caonfiguration

— EREGUI U LT L DU 1 | e Y

Advanced Project Options

Advanced...

Source Code Management

./ cvs
. CVS Projectset

oSvastsion

Modes Repositary URL svn:/localhost/webRobot/RobotSquash @
Unable to access http://subversion.example.com/svn/repos/automation_sample/'trunk : svn: E175002: OPTIONS /svn/repos
° lautomation_sample/trunk failed (show details)
(Maybe you need to enter credential?)

Mettre le bon svn

Local module directory (optional) |' _ @
Repositary dapth option [ ity - (7]
Ignore extemals option I'T! @

E

CIPI'S
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Exercice [0 Shee ™

Ecrire les exigences liees aux déplacements dans squash TM
Ouvrir dans I'environnement le canevas proposeé dans le svn robot
Lancer les 2 tests dans votre environnement

Développer les scripts « TA » correspondant aux tests associés aux
exigences en utilisant le canevas propose :

» Les fichiers Junit sont a mettre dans :
<projet>/src/squashTA/resources/selenium/java

» Les fichiers script TA sont a mettre dans :
<projet>/src/squashTA/tests

Associer dans squash TM les scripts TA correspondant
Lancer une campagne / itération pour valider
Regarder le rapport lié a l'itération
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