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Taman opinnaytetyon tarkoituksena oli suunnitella ja toteuttaa fyysinen testausrobotti mobiilitesti-
automaation tueksi. Robottia ei kehitetty korvaamaan muita automaatiotyokaluja, vaan sen tarkoi-
tuksena on avustaa mobiilitestiautomaatiota tilanteissa, joissa tarvitaan testilaitteen kosketusnay-
ton manipulointia fyysisin kosketuksin.

Opinnaytetyon aihe tuli tietylta yritykseltd, mutta tdma ratkaisumalli voi hyodyttad myos muita sa-
mankaltaisissa tilanteissa olevia tahoja. Opinnaytetyd paatettiin toteuttaa yleisluontoisesti, joten
siita jatettiin pois joitain tunnistettavia sovellus- ja testiymparistokohtaisia yksityiskohtia. Tyon
alussa kerrottiin yleisesti mobiilitestiautomaatiosta ja niista tyokaluista, joita kaytettiin testausrobo-
tin ja valmiin testiympariston kehittamisessa.

Robotin toteutuksessa hyddynnettiin 3D-tulostinta, jota muokattiin niin, ettd sen ohjaaminen oli
mahdollista testiymparistdsta kayttden vakiintuneita laiteohjausmetodeja ja G-koodi-koneohjaus-
kielta. Testiymparistdon luotiin uusi Python-kirjasto, johon maariteltiin ohjausmetodit, joita hyddyn-
taen robottia voitiin kayttaa saumattomasti osana testausymparistoa.

Valmista testausrobottia testattiin luomalla sille mobiilitestausymparistd, joka sisélsi kaikki tarvitta-
vat ominaisuudet sen toimintojen varmistamiseksi. Testilaitteina kaytettiin neljaa mobiililaitetta,
joille testattava sovellus asennettiin. Testiymparistoon luotiin 20 identtisté testitapausta, jotka suo-
ritettiin satunnaisesti nailla testilaitteilla. Testausrobotti suoritti kaikkien testitapausten kirjautumis-
vaiheet onnistuneesti.

Lopputuloksena saatiin toimiva fyysinen testausrobotti, joka toimii maaratylla tavalla osana mobii-
litestausymparistoa. Varmennustestaus osoitti laitteen luotettavuuden, ja testausrobotti otettiin heti
kayttoon osaksi testausymparistoa yritykselle, joka oli aiheen alkuperainen tarpeenasettaja.
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This thesis aimed to design and implement a physical testing robot to support mobile test automa-
tion. The robot was not meant to replace other automation tools but to assist in situations where
physical touch manipulation of the test device's touchscreen is required

The thesis provided an overview of mobile test automation and the tools used in the development
of the testing robot and the test environment. The robot was implemented using a 3D printer, which
was modified to be controlled from the test environment using established device control methods
and G-code machine control language. A new Python library was created for the robot within the
test environment, defining control methods that enabled its seamless integration into the testing
environment.

The completed testing robot was tested by creating a mobile testing environment specifically de-
signed to ensure all its functionalities. Four mobile devices were used as test devices, with the
tested application installed on them. Twenty identical test cases were created in the test environ-
ment and randomly executed on each test device. The testing robot successfully completed all the
login steps for each test case.

As a result, a functional physical testing robot was achieved, operating as intended as part of the
mobile testing environment. Verification testing demonstrated the device's reliability, and the testing
robot was immediately put into use as part of the testing environment for the company that had the
initial need for it.

Keywords: test automation, robot, device control, testing, automation, mobile applications
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1 JOHDANTO

Mobiilisovellusten kehittajat ja julkaisijat kayttavat usein kolmansien osapuolien tunnistussovelluk-
sia varmistaakseen asiakkaiden paasyn palveluihinsa. Samoin tekee eras yritys, jonka tarpeesta
taman opinnaytetyon aihe syntyi. Yrityksen testiautomaatio on tahan asti toteutettu verkko-ohjain-
pohjaisilla tydkaluilla, jotka mahdollistavat testattavan sovelluksen ohjaamisen komentosarjojen

avulla ilman tarvetta fyysiselle vuorovaikutukselle testilaitteen kosketusndyton kanssa.

Yrityksen kayttaman kolmannen osapuolen tunnistussovelluksen kehittdja on estanyt sovelluksen
ohjelmallisen manipuloinnin. Sovelluksen kirjautumisvaiheessa vaadittavan PIN-koodin syo6ttami-
nen edellyttaa fyysista kosketusta laitteen kosketusnayttdon, miké tarkoittaa sit, etta yrityksen
kayttamien komentosarjapohjaisten automaatiotyokalujen hyodyntaminen sen automatisoinnissa
ei ole mahdollista. Testattava mobiilisovellus vaatii uudelleenkaynnistyksen ja sisaankirjautumisen
jokaisen testitapauksen valissa, joten kirjautumisprosessin automatisointi on kriittisen tarkeaa tes-

tien suorittamisen kannalta.

Taman opinnaytetyon tarkoituksena on kuvata fyysisen testausrobotin kehittamista mobiilitestiau-
tomaation tueksi. Testausrobotin tavoitteena ei ole korvata muita automaatiotyokaluja, vaan paivit-
taa testiautomaatioymparisto tukemaan robotin kayttda silloin, kun se on tarpeellista. Testitapaus-

ten muut vaiheet suoritetaan perinteistd komentosarjapohjaista automaatiota hyodyntaen.

Valmis testausrobotti toimii simuloituna ihmiskayttajana, joka syottdéd mobiilisovelluksen kirjautu-
misvaiheessa PIN-koodin laitteeseen kosketusnayton kautta. Tama mahdollistaa testiautomaatio-
prosessin sujuvan etenemisen ilman keskeytyksia. Koko testauksen toteuttaminen fyysisen robotin
avulla ei ole tarpeellista, silla perinteiset komentosarjapohjaiset automaatiotyokalut soveltuvat |-

hes poikkeuksetta mobiilisovellusten testaamiseen

Tassa opinnaytetyossa ei ole tarpeellista eritella tiettyja sovelluksia tai niiden julkaisijoita, silla rat-
kaisu on yleisluontoinen ja sita voi hyodyntaa vastaavissa tapauksissa myos muiden testiautomaa-

tioratkaisujen yhteydessa.



2 MOBIILISOVELLUSTEN AUTOMAATTINEN TESTAAMINEN

Testiautomaatio on vakiintunut kaytantd ohjelmistoalan yritysten testausprosesseissa, olipa ky-
seessa mobiilisovellusten tai muiden ohjelmistoratkaisujen kehittdéminen. Mobiilisovellusten auto-
maattinen testaus vahentaa manuaalisen tyon tarvetta, mika helpottaa erityisesti suurten testimas-
sojen suorittamista usein ja s@annallisesti. Hyvin suunniteltu automaatiotestaus suorittaa testit no-

peammin kuin ihmiskayttaja ja aina samalla tarkkuudella. (1, sivut 3-4.)

Mobiilitestiautomaation toteuttaminen nykyaikaisilla tyokaluilla tarjoaa monipuolisia ratkaisuja lahes
kaikkiin testaustarpeisiin. On olemassa useita eri alustariippumattomia testaustyokaluja, joita voi-
daan kayttaa testiautomaation suorittamiseen useilla eri laitteilla yhtaaikaisesti ja riippumatta kayt-
tojarjestelmasta. Esimerkiksi Robot Framework on alustariippumaton testiautomaatiokehys, joka

tarjoaa tyokalut kaikkien laitteiden ja sovellusten testaamiseen. (2.)

Vaikka testiautomaatioon panostaminen yleensa kannattaa, kaikkea ei valttamatta kannata auto-
matisoida. Voi olla esimerkiksi kannattavampaa suorittaa manuaalisesti sellaiset testitapaukset,
jotka suoritetaan vain kerran tai hyvin harvoin. Sen lisaksi kayttdkokemustestauksen automatisointi
voi olla haasteellista, koska sovelluksen kayttokokemus on suunniteltu ihmiskayttajille eika sen au-
tomatisointi ole valttamattd mahdollista. Testiautomaation suunnittelu vaatii alkuinvestointeja ja
huolellista suunnittelua, mutta pitkalla aikavalilld se voi tuottaa merkittavia etuja yrityksille. (1, sivu
3.)

21 Mobiilisovellusten testiymparisto

Testiymparistd on kokonaisuus, joka kasittda kaikki tarvittavat resurssit, tyokalut ja menetelmat
testien suorittamiseen. Se voi sisaltaa esimerkiksi tietokoneen, testaustyokaluja, testilaitteita seka
sopivat tyotilat testausta varten. Testiymparist6 voi koostua useista kohdennetuista ymparistoista
eri testausvaiheisiin tai -tyyppeihin, kuten yksikkotestiymparistd tai suoritustestiymparistd. Se voi

my0s sisaltda useita keskenaan liitettyja jarjestelmia tai virtuaaliymparistdja. (3, luku 3.184.)



Mobiilitestiautomaation yhteydessa testiymparisto voi sisaltaa esimerkiksi tietokoneen, johon on
asennettu tarvittavat testausohjelmat, kuten testikehys ja viestintaprotokollat tietokoneen ja testi-
laitteiden valilla. Testilaitteina voi kayttaa joko fyysisia mobiililaitteita tai emulaattoreita, joihin tes-

tattava sovellus on asennettu.

Mobiilitestaus ei yleensa edellyta fyysisia automaatioratkaisuja, kuten fyysista robottia, testilaittei-
den tai -sovellusten ohjaamiseen. Sen sijaan usein kaytetaan automaatiotyokaluja, jotka hyodyn-
tavat laitteiden valisia verkko-ohjainprotokollia. Esimerkiksi Appium on automaatiotyokalu, joka I&-
hettaa komentosarjoja mobiililaitteen verkko-ohjaimelle ja saa laitteen suorittamaan erilaisia toimin-

toja, kuten painikkeiden painamista ja nayton lukemista. (4.)

2.2 Mobiilitestiautomaation tyokalut

2.21 Robot Framework

Testiautomaatiokehys ohjaa testiprosessien kulkua ja tarjoaa rakenteen ja tyokalut testien suorit-
tamiseen. Yksi suosittu testiautomaatiokehys on Python-pohjainen ja avoimen Iahdekoodin Robot
Framework. Se on suunniteltu tukemaan alustariippumatonta testiautomaatiota ja ohjelmistorobo-
tiikan kehittamista. Robot Framework on laajalti kaytetty testiautomaatiotyokalu seka pienissa etta

suurissa yrityksissa ympari maailman. (2.)

Paul Laihosen artikkelin "Robot Framework: Menneisyys, Nykyhetki ja Tulevaisuus" mukaan Robot
Frameworkin kehitys alkoi vuonna 2005 suomalaisen Pekka Klarkin diplomityostd. Sen kehitta-
mista jatkoi samana vuonna Nokia Networks, joka julkaisi siita avoimen lahdekoodin version
vuonna 2008. (5.)

Nykyaan Robot Frameworkia yllapitaa voittoa tavoittelematon konsortio nimelta Robot Framework
Foundation, jonka tavoitteena on varmistaa automaatiokehyksen kehittdmisen jatkuminen ja sen
saatavuus tulevaisuudessa. Robot Frameworkin virallisten verkkosivujen mukaan Robot Fra-
mework Foundationin jaseniin kuului vuonna 2022 ainakin 49 yritysta, mukaan lukien Nokia, Nor-

dea, Finnair ja Veikkaus. (6.)



Robot Frameworkin syntaksi koostuu yksinkertaisista avainsanoista (keywords), joiden avulla tes-
titapaukset (test cases) luodaan. Taman syntaksin ihmisluettavuus erottaa sen monista ohjelmoin-
tikielista, ja sen helppokayttoisyys mahdollistaa kehyksen kayton ja testitapausten luomisen myos

ilman varsinaista ohjelmointikokemusta tai alan koulutusta. (2.)

Robot Frameworkissa testitapaukset kirjoitetaan robot-tiedoston Test Cases -osion alle (kuva 1).
Testitapaukset koostuvat avainsanoista (kuva 2), jotka voivat olla maaritetty joko itse luoduissa
avainsanakirjastoissa tai tuotu muista kirjastoista, kuten Builtin ja AppiumLibrary, jotka on kehitetty

Robot Frameworkia varten. (3.)

#ick Test Cases ok

Login to Mobile App And Verify Home Screen

[ ]

Wait Until Login Page Is Displayed
Open Authentication Application
Login With Pincode Using Test Robot
Verify That Home Screen Is Displayed

Kuva 1. Esimerkki Robot Frameworkilla luodusta helposti testitapauksesta.

Click Element

Input Text

Kuva 2. Esimerkki avainsanojen Click Element ja Input Text kéyttdmisestd Robot Frameworkin
testitapauksessa.

Robot Frameworkin verkkosivuille on listattuna suosituimmat siséiset ja ulkoiset kirjastot, jotka hel-
pottavat testikehyksen kayttda (2). Esimerkiksi suosituin Selenium2Library-kirjasto sisaltaa val-
miiksi maariteltyja avainsanoja etenkin verkkosivutestaamiseen (7) ja mobiilitestaukseen on tarjolla
kattava AppiumLibrary-kirjasto, joka sisaltaa avainsanoja mobiilisovellusten testaamiseen ja kor-
kean tason metodit mobiililaitteiden kanssa kommunikoimiseen (8). Robot Framework mahdollistaa
my0s muiden ohjelmointikielten, kuten Pythonin ja Javan, kehittdmien kirjastojen saumattoman

kayton osana testiymparistoa (2).



Robot Frameworkin modulaarinen arkkitehtuuri (kuva 3) mahdollistaa testikehyksen skaalautuvuu-
den ja sopivuuden kaikkiin testaustarpeisiin (9.). Jotkut kirjastot kayttavat ulkoisia tyokaluja testaa-
misen tukena, kuten mobiililaitteiden ja mobiilisovellusten testaamiseen kehitetty AppiumLibrary-
kirjasto. AppiumLibrary kayttaa Appium -testiautomaatiotyokalua testikehyksen ja testilaitteen vali-

sen viestinnan mahdollistavana menetelména. (10, sivu 16.)

Test Data

sessseseeeeieiiioieieieeeeeeeeooee o oo st data syntax

Robot Framework

.- Test library API

Test Libraries

Test Tools
-------------------------------------------------- Application interfaces

System Under Test

Kuva 3. Robot Frameworkin arkkitehtuuri. (11.)

2.2.2 Appium

Appium on avoimen lahdekoodin automaatiotyokalu, joka on suunniteltu natiivi-, hybridi- ja mobiili-
verkkosovellusten seka tyopoytasovellusten testaamiseen. Se on toteutettu Node.js-ymparistossa
ja toimii verkkopalvelimen tavoin tarjoten rajapinnan mobiililaitteiden hallintaan testikehyksen

kautta. Appium lahettda komentosarjoja mobiililaitteille, mika mahdollistaa mobiililaitteiden oman
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testikehyksen kayton sovellusten ohjaamiseen. Appium toimii viestintémenetelmana testikehyksen,

kuten Robot Frameworkin, ja testilaitteiden valilla (kuva 4) (10, sivu 16.).

iOS-laite
(XCUlITest)

Robot Framework
Appium client

." “. \ Android-laite

(UiAutomation)

Kuva 4. Appium toimii viestintéty6kaluna testikehyksen ja mobiililaitteiden vélill.

Appium kayttaa mobiililaitteiden omia verkko-ohjaimia, kuten UiAutomatoria Android-laitteille ja
XCUITestia iOS-laitteille, kommunikoidakseen mobiilisovellusten kanssa. Témé mahdollistaa alus-
tariippumattoman testiautomaatioympariston kehittamisen seka iOS- ettd Android-kayttdjarjestel-

mille kehitettyjen sovellusten testaamiseen (10, sivut 16-17.).

2.2.3 AppiumLibrary

AppiumLibrary on mobiilisovellusten testaamista varten kehitetty kirjasto, joka integroituu saumat-
tomasti Robot Framework -testiautomaatiokehykseen. Tama kirjasto tarjoaa Robot Frameworkille
korkean tason metodit kommunikointiin testilaitteiden kanssa sek& valmiita avainsanoja, jotka hel-

pottavat testitapausten luomista (8.).

AppiumLibrary-kirjaston avainsanoja kaytetaan Robot Frameworkissa samalla tavalla kuin muitakin
avainsanoja. Esimerkiksi avainsana "Open Application" kdynnistaa testattavan sovelluksen mobii-
lilaitteessa, kun taas avainsana "Close Application" sulkee sovelluksen testin paatyttya (8.). Kirjas-
ton avainsanoja voidaan kayttaa testitapauksissa sovelluksen hallintaan ja sen toimintojen testaa-

miseen.
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3 TESTAUSROBOTIN TOTEUTUS

Tassa luvussa esitellaan fyysisen testausrobotin toteutuksen vaiheita mobiilitestiautomaation tu-
eksi. Testausrobotin lisaksi testiymparistdon kuului nelja Android-laitetta, joihin testattava sovellus
ja tunnistussovellus asennettiin. Testiymparistoon kuului myos Mac-tietokone, johon oltiin asen-

nettu tarvittavat automaatiotyokalut. Testiautomaatiokehyksena kaytettiin Robot Frameworkia.

Mobiilisovelluksen testaamisessa hyddynnettiin Appium-verkko-ohjainprotokollaa (8.) ja Robot Fra-
meworkin AppiumLibrary-kirjastoa. Fyysista testausrobotti suunniteltiin toimimaan vain testitapauk-
sen kirjautumisvaiheessa, jolloin sovelluksen ohjaaminen Appiumin lahettamien komentosarjojen
avulla ei ole mahdollista. Robotin toimintaperiaate suunniteltiin niin, etta kirjautumisvaiheessa se
aktivoituu ja ohjaa testilaitetta fyysisesti koskettamalla sen nayttéa ja kirjaa kayttajan sisaan. Ta-
man jalkeen testiymparisto jatkaa testitapauksen suorittamista Appium-automaatiotyokalua hyo-

dyntaen.

3.1 Toteutustavan valinta

Testausrobotille maariteltin muutama vaatimus: Robotin on oltava helposti muokattavissa, ohjat-
tavissa jollain yleisella koneohjauskielella ja siihen kehitettavalle testausalustalle pitad mahtua
nelja mobiililaitetta testauskayttoon. Laitteen ei pitaisi myoskaan vaatia ylimaaraisten ohjelmistojen
lataamista testeja suorittavalle tietokoneelle. Ylimaaraisiksi ohjelmistoiksi ei lasketa esimerkiksi
yleisia python-kirjastoja, mutta erillisten ajureiden tai mahdollisen muokattavan laitteen mukana

tulevien ohjelmistojen lataamisen ei pitéisi olla pakollista.

Heti alussa kiinnostuin 3D-tulostimista ja niiden kayttamisesta robotin perustana. Huomasin, etta
3D-tulostimet ovat yleensa kevyita ja helposti muokattavissa, koska tulostimen fyysiset osat voi-
daan yleensa vaihtaa ja irrottaa helposti. Yleisimpia 3D-tulostimia ohjataan G-koodi-koneohjaus-
kielelld, joka on vakiintunut CNC-laitteiden ohjauksessa. G-koodikomennoilla ohjattaville laitteelle

voidaan syo6ttaa ohjauskomentoja esimerkiksi tietokoneelta USB-johdon kautta. (11, luku 5.)
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Markkinoilla on runsaasti erilaisia 3D-tulostimia, ja useimmat niista toimivat samankaltaisella peri-
aatteella. Suurimmat erot tulostimien valilla liittyvat tulostuslaatuun, likkeiden tarkkuuteen ja tulos-
tusnopeuteen. Tekniset erot eivat kuitenkaan vaikuta merkittavasti laitteen soveltuvuuteen tahan
kayttotarkoitukseen, silla 1ahes kaikki saatavilla olevat tulostimet tayttaisivat testausrobotille asete-
tut vaatimukset. Valitsin tulostimen yrityksen sisaisen kanavan kautta, koska yksi suosituimmista
3D-tulostinmalleista oli saatavilla yhteistyokumppanimme valikoimassa, ja olin vakuuttunut siita,

etta se sopii tarpeisimme.

Paatin valita Creality Ender 7 -3D-tulostimen muokattavaksi laitteeksi erityisesti sen avoimen ra-
kenteen ansiosta, mika mahdollistaa testauksessa kaytettavien mobiililaitteiden helpon kasittelyn
seka tulostimen tulostuspaan muokkaamisen tarpeidemme mukaisesti. Ender 7 -tulostimen alusta
on sopivan kokoinen, jotta siihen mahtuu useita mobiililaitteita samanaikaisesti. Laitetta voidaan
ohjata tietokoneen SerialPortin ja USB-johdon avulla kayttden G-koodikomentoja, eika sen ohjaa-
minen vaadi erillisten ohjelmistojen asentamista tietokoneelle. Projektissa kaytdssani oleva Mac-

kayttojarjestelma sisaltaa tarvittavat ajurit taman 3D-tulostimen ohjaamiseksi.

Kuva 5. Creality Ender 7 ennen muutoksia.
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3.2 3D-tulostimen muuttaminen testausrobotiksi

Crealityn Ender 7 -3D-tulostimeen tehtiin tarvittavat fyysiset muutokset, jotka tekivéat siita testaus-
robotin. Tulostuspaa korvattiin kosketuskynélléa (kuva 6), joka toimii ihmiskayttajaa mukailevana

kosketuspaana. Kosketuspaalla voidaan ohjata testauksessa kaytettavaa mobiililaitetta.

Lisaksi tulostimesta poistettiin materiaalinsyottokomponentteja jaahdyttava kovaaaninen tuuletin.
Tuulettimen poistaminen on perusteltua, koska se on kovadaninen ja oletusarvoisesti jatkuvasti
paalla, mika saattaisi aiheuttaa hairiota erityisesti toimistoymparistossa. Osien poistaminen ei vai-

kuta robotin turvallisuuteen, koska tulostus- ja materiaalinsyottotoimintoja ei kaytetd mobiilisovel-

lusten testauksessa.

Kuva 6. Tulostimen tulostuspéé korvattiin tavallisen kosketusnéyttokynén kérjellé.

Robottia ohjataan sarjaporttina toimivan USB-johdon kautta G-koodikomennoilla. Ohjaamista tes-
tattiin ennen ohjauslogiikan lisda@mista testiymparistoon lahettdmélla yksinkertaisia G-koodimuotoi-
sia testikomentoja laitteelle, jotta sen toiminnallisuudet saadaan varmistettua. G-koodikomennot
lahetettiin laitteeseen kayttdmalla Pythonia ja PySerial-kirjastoa (kuva 7). Kosketuspéaéata ohjataan
millimetrin tarkkuudella x-, y- ja z-akseleiden suuntaisesti. Luvussa 3.3. kerrotaan tarkemmin tulos-

timen liikuttamisesta G-koodikomentojen avulla ja sen ohjauslogiikasta.
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import serial
import time

ser = serial.Serial('/dev/tty.usbserial-21310', 115200)

ser.write(b'G28\n"')
time.sleep(5)

ser.write(b'Gl X50 Y40 Z20 F3000\n')
time.sleep(10)

ser.close()

Kuva 7. G-koodikomennot léhetettiin 3D-tulostimelle Pythonin ja PySerial-kirjaston avulla.

Kun laitteiden valisen kommunikaation toimivuus varmistettiin, testausrobottiin suunniteltiin tes-
tausalusta mobiililaitteita varten. Alustassa on nelj@ paikkaa puhelimille, joiden sijainti alustalla
maariteltiin laitekohtaisesti testiymparistossa. Puhelimet sijoitettiin laitteen reunoille siten, etta tes-
tausrobotin kosketuspaan ymparilla oleva kotelo mahtuu lepaamaan alustan keskella tarvittaessa
(kuva 8).

Kuva 8. Testilaitteet asetettiin testausalustan reunoille niin, ettd kosketuspéé koteloineen mahtuu
tarvittaessa turvallisesti lepddmaéén alustan keskella.
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3.3 Robotin ohjaamiseen kaytettavat tyokalut

3.3.1  G-koodi-koneohjauskieli

G-koodi on koneohjauskieli, jota kaytetddn numeerisesti ohjattujen laitteiden, kuten useimpien 3D-
tulostinten, jyrsinkoneiden ja sorvien, liikkeiden ja toimintojen ohjaamiseen. G-kooditiedosto koos-
tuu sarjasta komentoja, joita koneen ohjain tulkitsee ja suorittaa. Naita komentoja ovat esimerkiksi
tyokalun siirtaminen tiettyja reitteja pitkin, nopeuden ja likesuunnan saataminen seka muiden ko-

neen toimintojen, kuten tydkalun vaihdon, jaahdytyksen ja lammityksen, ohjaaminen. (11, luku 6.)

3.3.2 PySerial-kirjasto ja sarjaporttiyhteys

PySerial on Python-kirjasto, joka mahdollistaa kommunikoinnin sarjaporttiyhteyden kautta erilais-
ten laitteiden, kuten 3D-tulostimen ja tietokoneen, vélilld. Se hoitaa sarjaporttiyhteyden tekniset
yksityiskohdat ja tarjoaa kayttoliittyman datan lahettamiseen ja vastaanottamiseen laitteiden valilla.
(12.) Tassa projektissa PySerial-kirjastoa kaytetaan testausrobotin ohjaamiseen sarjaporttina toi-

mivan USB-kaapelin kautta.

3.3.3 PyRobotControl-kirjaston luominen testausrobotin ohjaamiseen

Testiympariston testikehyksen ja testausrobotin saumattoman yhteistyon varmistamiseksi ympa-
ristdon luotiin uusi Python-kirjasto nimelté PyRobotControl (kuva 17.). Tamé kirjasto siséltaa kaikki
tarvittavat metodit G-koodikomentojen lahettamiseksi testausrobotille sarjaportin kautta Robot Fra-
meworkista késin. PyRobotControl.py-tiedoston koko sisaltd on saatavilla liitteissa 1, 2 ja 3.

PyPrinterControl-kirjasto hyddyntaa PySerial-kirjastoa, jonka metodit mahdollistavat kommunikoin-
nin testausrobotin ja tietokoneen vélilla sarjaportin kautta. PySerial-kirjasto hoitaa sarjaporttiyhtey-
den tekniset yksityiskohdat ja tarjoaa kayttolittyman datan lahettamiseen ja vastaanottamiseen
laitteiden valilla PyPrinterControl-kirjaston kayttoon. (12.)
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3.4 Testausrobotin ohjauslogiikka

3.41 Testilaitteen tunnistus testiymparistosta

Projektin testiautomaatioymparistd on suunniteltu siten, etta testikehykseen on tallennettuna tietyt
laite- ja sovelluskohtaiset muuttujat, jotka maarittavat muun muassa testaamisessa kaytettavan
laitteen ja testattavan sovelluksen asetukset. Nama laite- ja sovelluskohtaiset muuttujat on maari-

telty testiympariston setup.robot-tiedostossa (kuva 9).
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Setup = setup.robot

*ex Settings ek

AppiumLibrary
*#% Variables k%

s{ UiAutomator2

${ Oneplus1@Pro

$1{ http://0.0.0.08:4723/wd/hub
$4{ UiAutomator2

$1{ Android

$1{ me.test.app.beta

$1{ me.test.app.start.SplashscreenActivity
${ ${ ¥${/}..%{/Yapks/TestApp.apk

${ 9

${ true

${ true

${ true

${ ${s{ }_DEVICE_ID}

Kuva 9. Laite- ja sovelluskohtaiset asetukset on mééritelty testiympériston setup.robot-tiedostoon.

Setup.robot-tiedostossa maaritellyt muuttujat ovat tarkeita jokaisen testitapauksen alussa, silla ne
ohjaavat testirobotin kosketuspaata siirtymaan testilaitteen laheisyyteen ja varmistavat sovelluksen
kaynnistymisen oikealle laitteelle. Laitekohtaista DEVICE-muuttujaa kaytetaan fyysisen testausro-
botin kirjautumisprosessin suorittamiseen halutulle laitteelle, kun taas DEVICE_ID-muuttujaa hyo-
dynnetdan oikean testilaitteen ohjaamiseen Robot Frameworkin AppiumLibrary-kirjaston avulla
(kuva 10).
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aunch Mobile Application
Move Robot To Start Position  %{

Open Application

Kuva 10. Laitekohtaisten muuttujien avulla Robot Framework tietéd, mille testilaitteelle testattava
Sovellus avataan, ja mité laitetta testausrobotin pitéé ohjata.

3.4.2 Robotin ohjaaminen alustan koordinaattien perusteella

Testausrobotin ohjaaminen testausalustan paalla perustuu alustan koordinaatistoon. Alustan mitat
ovat 260 mm pituutta, 260 mm leveytta ja 220 mm korkeutta. Kosketuspaan nollakoordinaatit ovat
x- ja y-akseleiden suuntaisesti alustan nurkassa ja korkeussuunnassa alustaa vasten (kuva 11).
Robotin kosketuspaata likutetaan G-koodikomentojen avulla x-, y- ja z-akseleita pitkin ja sita liiku-
tetaan testiymparistosta kasin syottamalla robotille G-koodikomennot, joissa koordinaatit iimoite-

taan millimetreina.
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Kuva 11. Robotin kosketuspéaaté liikutetaan alustan p&élla x-, y- ja z-akselien mukaisesti syotté-
mélla laitteelle G-koodikomentoja, joka méarittavat, mihin sijaintiin tulostuspaa liikkuu. Tulostimen
Jokaisen akselin nolla-arvo sijaitsee laitteen alanurkassa (merkitty punaisella).

3.43 Robotin automaattinen kalibrointi testiajon alussa

Kun testiajo kaynnistyy, testausrobotti suorittaa automaattisen kalibroinnin ennen ensimmaisen
testitapauksen suorittamista. Tama kalibrointiprosessi varmistaa, etta laitteen kosketuspaan sijain-
titiedot ovat maaritelty oikein. Se estdd mahdolliset virheet tai tekniset ongelmat, kuten tormailyt

testilaitteisiin tai alustaan.

Tulostimen kalibrointiprosessi alkaa silla, etté se nostaa laitteen kosketuspaata 5 mm ylospéain. Sen
jalkeen kosketuspaa lahtee likkumaan kohti alustan reunaa x-akselin suuntaisesti, kunnes se tor-
maa ja tunnistaa reunan. Taman jalkeen kosketuspaa likkuu y-akselin suuntaisesti kohti alustan
reunaa, toistaen saman hallitun tdrmaamisen. Reunantunnistusliikkeiden avulla robotti pystyy las-

kemaan alustan vertikaalisen keskipisteen (kuva 12).

Kun kosketuspaan sijainti on kalibroitu x- ja y-akselien suuntaisesti, se siirtyy alustan keskelle ja
laskeutuu sité vasten, kunnes se tunnistaa olevansa siina kiinni (kuva 12). Taman jalkeen robotti
tietda kosketuspaansa sijainnin kaikkien akselien suuntaisesti eika likuta sita virheellisesti vaaraan

suuntaan missaan testausprosessin vaiheessa.
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Kuva 12. Testausrobotti kalibroi kosketuspéénsé sijainnin ennen ensimmaisté testitapausta mittaa-
malla sen sijainnin etsiméllé ensin x- ja y-akselien suuntaisesti alustan reunat (kuvassa vaiheet 1
Jja 2) ja siirtymélla sitten alustan keskelle, jossa robotti laskeutuu testausalustaa vasten (kuvassa
vaiheet 3 ja 4).

Automaattisen kalibroinnin jalkeen robotti siirtdd kosketuspaansa valitun testilaitteen ylapuolella
olevaan testilaitekohtaiseen oletussijaintiin. Tdma nopeuttaa testausrobotin suorittamaa kirjautu-
misprosessia tulevissa testitapauksissa. Kalibrointia ei tarvitse suorittaa uudelleen jokaisen testin
yhteydessa, koska robotti muistaa tallennetut sijaintitiedot, kunnes sen virta katkaistaan. Turvalli-
suussyista robotti on asetettu suorittamaan automaattisen kalibroinnin aina ennen ensimmaisen

testitapauksen suorittamista, vaikka sita ei koskaan sammutettaisi.

3.44 Robotin suorittama kirjautumisvaihe

Kun testausrobotti on kalibroinut itsensa ja siirtanyt kosketuspaansa laitekohtaiseen oletussijaintiin,
se odottaa aktivointikaskya testiautomaatiokehykseltd. Samalla Robot Framework asentaa testat-
tavan sovelluksen testilaitteeseen ja aloittaa testitapauksen suorittamisen Appiumin verkko-oh-

jainprotokollaa kayttaen.

Kun testitapaus etenee kirjautumisvaiheeseen ja PIN-koodin sy6ttoon, Appiumin kaytto keskeytyy
jafyysinen testausrobotti aktivoituu. Robotti syottaa PIN-koodin sovellukseen ja kirjaa testikayttajan
sisaan kayttamalla laitteen kosketusnayttoa. Taman jalkeen kosketuspaa palaa takaisin laitekoh-

taiseen oletussijaintiin odottamaan seuraavaa aktivointikutsua.
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Testitapauksen suorittaminen jatkuu taman jalkeen Appiumin avulla, kunnes testiautomaatiokehys

aktivoi testausrobotin uudelleen seuraavan testitapauksen alkaessa.
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4 TESTAUSROBOTIN TESTAUS JA VARMENNUS

41 Testiautomaatioymparisto

Tassa luvussa esitellaan tarkemmin testausrobotin kayttéa testiautomaatioympariston osana. Ro-
botin testaamista ja varmennusta varten on luotu uusi testiautomaatioymparisto, joka sisaltaa vain
robotin toiminnallisuuden osoittamiseen tarvittavat olennaiset asiat. Kuvassa 13 kuvataan testiajon

kulkua yksinkertaisesti ja myohemmin tassa luvussa kasitellaan tarkemmin sen toimintaa.

Testausrobotille ldhetetaan komento,
joka aloittaa robotin alkukalibroinnin.
Testien aloituskomento suoritetaan.

!

Testiajo paattyy,

Robot Framework
tallentaa tulokset results-
kansioon.

Onko testitapauksia
vield suorittamatta?

1 KYLLA
Robot Framework suorittaa

testitapauksen loppuun
Appiumin verkko-ohjain-
protokollaa hyédyntaen.

Testausrobotti siirtaa kosketuspaan
testilaitekohtaiseen oletussijaintiin.

Kun testitapaus etenee
kirjautumisvaiheeseen,
testausrobotti kirjaa kdyttajan
sisdan.

Robot framework suorittaa
testitapausta Appiumin verkko-
ohjain-protokollaa hyddyntéaen.

Kuva 13. Testiajon eteneminen.

Testiymparistoon on luotu kaksikymmenta identtista testitapausta, mika auttaa varmistamaan tes-
tausrobotin toimivuuden perakkaisten testien aikana.

Alkukalibrointi, joka suoritetaan testiautomaatioprosessin alussa, lisaa testauksen kestoa noin kah-

dellakymmenella sekunnilla. Kuitenkin, koska kalibrointi suoritetaan vain ensimmaisen testitapauk-

sen yhteydessa, se ei vaikuta merkittavasti usean testitapauksen suorittamisen kokonaiskestoon.
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Robot Framework-testiautomaatioympariston kansiorakenne on esitetty kuvassa 14. Opinnayte-

tyon liitteet-osiossa on saatavilla kaikki tassa luvussa mainitut testiympariston tiedostot.

Elements

L — login_elements.robot

Keywords

|: common_keywords.robot
login_keywords.robot

Libraries

L — PyRobotControl

L pyRobotControl.py
Setup
L setup.robot
Tests
L login_tests.robot
apks
L — TestApp.apk
run_tests.sh

Kuva 14. Robotin toiminnan varmentamiseen kéytetyn testiautomaatioympéristén kansiorakenne.

4.2 Testiajon eteneminen

Testiautomaatioprosessi kaynnistetaan suorittamalla testiymparistoon lisatty run_tests.sh-tiedosto
(kuva 15). Tiedoston rivilld kolme maaritellddn mobiililaite, jota kaytetdan testauksessa, ja rivilla
viisi Python-komento kutsuu PyRobotControl-kirjaston (liitteet 1, 2 ja 3) move_robot_to_home_po-
sition()-funktiota. Tama funktio 1ahettaa testirobotille kaskyn suorittaa alkukalibrointi ja siirtda robo-
tin kosketuspaa testausalustan keskelle odottamaan aktivointikaskya testiymparistolta. Tiedoston
rivilld 9 annetaan robot-komento, joka kdynnistaa login_tests.robot-tiedostossa (liite 4) sijaitsevien

testitapausten suorittamisen.
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$ run_tests.sh
You, 1 second ago | 1 author (You)

device="0neplusl@Pro"

python3 Libraries/PyRobotControl/PyRobotControl.py move_robot_to_home_position

9 robot ——outputdir results/ —-v DEVICE:$device Testsl

Kuva 15. run_tests.sh-tiedoston suorittaminen aloittaa testiajon.

Kun robotin alkukalibrointi on suoritettu, testitapausten suorittaminen alkaa automaattisesti. Jokai-
sen testitapauksen alussa Robot Framework suorittaa common_keywords.robot-tiedostossa (liite
5) maaritellyn avainsanan Launch Mobile Application, joka siirtaa robotin kosketuspaan testilaitteen

laheisyyteen ja kaynnistaa testattavan sovelluksen (kuva 16).

Launch Mobile Application
Move Robot To Start Position

Open Application

Kuva 16. Launch Mobile Application -avainsana suoritetaan jokaisen testitapauksen alussa. Se
siséltdé kaksi avainsanaa: Avainsana Move Robot To Start Position kutsuu PyRobotControl-kirjas-
ton move_robot_to_start_position()-funktiota, joka siirtdé robotin kosketuspéén valitun testilaitteen
laheisyyteen ja avainsana Open Application avaa testattavan sovelluksen valitulla testilaitteella.

Tassa projektissa maaritellyt identtiset testitapaukset (Kuva 17) etenevét seuraavalla tavalla: Odo-
tetaan, ettd sovellus on avautunut testilaitteella ja sen etusivu on nakyvilla. Taman jalkeen avataan
tunnistussovellus, testausrobotti kirjaa testikéyttajan sisaan ja lopuksi vahvistetaan kirjautumisen

onnistuminen tarkistamalla, etta testisovelluksen etusivulla oleva "welcome"-teksti on nékyvilla.
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Testitapausten kayttamat avainsanat 10ytyvat testiympariston login_keywords.robot-tiedostosta
(liite 6).

#+k Test Cases =

Login to Mobile App Anmd Verify Home Screen
| 1
Wait Until Login Page Is Displayed
Open Authentication Application
Login With Pincode Using Test Robot
Verify That Home Screenm Is Displayed

Login to Mobile App And Verify Home S5creen :z
| 1
Wait Until Login Page Is Displayed
Open Authentication Application
Login With Pincode Using Test Robot

Verify That Home Screem Is Displayed

Kuva 17. Testiympéristd6n on luotu kaksikymmenté identtista testitapausta havainnollistamaan ro-
botin kéytén vaikutusta testiajon kokonaiskestoon.

Kun kaikki testitapaukset on suoritettu, tulokset tallentuvat automaattisesti testiympariston "re-

sults"-kansioon, josta niita voi tarkastella.

4.3 Testiajon toistaminen testausrobotin toiminnan varmistamiseksi

Suoritin kaksikymmentd identtisté testitapausta satunnaisesti neljélla eri mobiililaitteella varmis-
taakseni testausrobotin luotettavuuden, ja tulokset olivat vakuuttavia. Yksikaan testitapaus ei kes-
keytynyt kirjautumisvaiheessa. Robotin alkukalibrointi suoritettiin ennen varsinaista testiajoa, joten
se ei ndy Robot Frameworkin luomassa raportissa (kuva 18).

Testi suoritettiin tietyn yrityksen mobiilisovellusta vasten, ja projektin yleisluonteisuuden vuoksi

paatin jattaa tarkemmat raportin lokitiedot ja kuvat sovelluksen testaamisesta pois.
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Test Details [___Loc |

All Tags Suites Search

Tag:
Status: 19 tests total, 19 passed, 0 failed, 0 skipped
Total Time: 00:07:55.621
Name % ... ... Status + ... x Elapsed + x Start / End %
Tests. Login Tests. LOgin to Mobile App And Verify Home Screen 1 PASS 00:00:24.952 20230510 17:41:21.465
20230510 17:41:46.417
Tesis.Login Tests. LOgin to Mobile App And Verify Home Screen 10 PASS 00:00:24.862 20230510 17:45:06.875
20230510 17:45:31.737
Tests. Lagin Tests. Login to Mobile App And Verify Home Screen 11 PASS 00:00:24.906 20230510 17:45:31.737
20230510 17:45:56.643
Tests. Login Tests. Login to Mobile App And Verify Home Screen 13 PASS 00:00:25.145 20230510 17:45:56.643
20230510 17:46:21.788
Tests. Login Tests. Login to Mobile App And Verify Home Screen 14 PASS 00:00:24.903 20230510 17:46:21.788
20230510 17:46:46.691
Tests. Login Tests. Login to Mobile App And Verify Home Screen 15 PASS 00:00:24.669 20230510 17:46:46.691
20230510 17:47:11.360
Tests. Lagin Tests. Login to Mobile App And Verify Home Screen 16 PASS 00:00:25.003 20230510 17:47:11.360
20230510 17:47:36.363
Tests. Login Tests. Login to Mobile App And Verify Home Screen 17 PASS 00:00:24.678 20230510 17:47:36.363
20230510 17:48:01.041
Tests. Lagin Tests. Login to Mobile App And Verify Home Screen 18 PASS 00:00:24.433 20230510 17:48:01.041
20230510 17:48:25.474
Tests. Login Tests. Login to Mobile App And Verify Home Screen 19 PASS 00:00:25.037 20230510 17:48:25.474
20230510 17:48:50.511
Tests. Lagin Tests. Login to Mobile App And Verify Home Screen 2 PASS 00:00:24.677 20230510 17:41:46.417
20230510 17:42:11.004
Tests. Login Tests. Login to Mobile App And Verify Home Screen 20 PASS 00:00:26.577 20230510 17:48:50.511
20230510 17:49:17.088
Tests. Login Tests. Login to Mobile App And Verify Home Screen 3 PASS 00:00:24.982 20230510 17:42:11.004
20230510 17:42:36.076
Tests. LoginTests. LOgin to Mobile App And Verify Home Screen 4 PASS 00:00:24.889 20230510 17:42:36.076
20230510 17:43:00.965
Tests. Login Tests. Login to Mobile App And Verify Home Screen 5 PASS 00:00:25.125 20230510 17:43:00.965
20230510 17:43:26.080
Tests. LoginTests. LOgin to Mobile App And Verify Home Screen 6 PASS 00:00:24.664 20230510 17:43:26.081
20230510 17:43:50.755
Tests. Login Tests. Login to Mobile App And Verify Home Screen 7 PASS 00:00:25.946 20230510 17:43:50.755
20230510 17:44:16.701
Tests. LoginTests. LOgin to Mobile App And Verify Home Screen 8 PASS 00:00:23.718 20230510 17:44:16.701
20230510 17:44:40.419
Tests. Login Tests. Login to Mobile App And Verify Home Screen 9 PASS 00:00:26.455 20230510 17:44:40.420

20230510 17:45:06.875

Kuva 18. reports.html. Yksikéén testitapaus ei pyséhtynyt kirjiautumisvaiheeseen.
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5 TULOKSET JA JATKOKEHITYS

5.1 Tulokset

Fyysisen testausrobotin valmistaminen 3D-tulostinta muokkaamalla ei ollut monimutkainen pro-
sessi. Tulostimen muuttaminen robotiksi vaati vain pienia laitteeseen tehtavia fyysisia muutoksia.
Tahan projektiin valittu Ender 7 -3D-tulostin osoittautui hyvaksi valinnaksi, silla sen liittdminen tes-
tiautomaatioymparistdon oli mutkatonta ja onnistui ongelmitta. Opinnaytety6ta tehdessa muiden
tulostinmallien kokeilu ei ollut mahdollista, joten suorituskykyvertailua laitteiden valilla ei voitu suo-

rittaa.

Muokatun tulostimen ohjelmistoon ei tarvinnut tehda muutoksia lainkaan ja sita ohjaavalle tietoko-
neelle ei tarvinnut asentaa ylimaaraisia tyokaluja tai ohjelmistoja. Testausrobotin ohjaamisen mah-
dollistamien Robot Framework -testiautomaatioymparistosta onnistui vakiintuneita laiteohjausme-
todeja kayttaen ja joustavan testikehyksen ansiosta se toimi saumattomasti ohjelmallisen automaa-

tiotestauksen tukena.

Luvussa 4.3 robotin kayttoa testattiin toistamalla kaksikymmenta identtista testitapausta satunnai-
sesti ymparistoon lisatyilla neljalla mobiililaitteella ja robotin toiminta oli varmaa ja sen kaytto osoit-
tautui luotettavaksi. Testausrobotti toimi maaratylla tavalla osana mobiilitestausymparistoa ja var-
mennustestaus osoitti laitteen luotettavuuden. Taman opinnaytetyon valmistuessa robotti on aktii-

visessa kaytdssa osana yrityksen testiautomaatioymparistoa, jota varten se kehitettiin.

5.2 Jatkokehitys

Jatkossa robottia voisi kehittda niin, ettd se hyddyntéisi kameraa ja koneoppimista testaamisen
parantamiseksi. Tasséa opinnaytetydssa esitelty testausrobotti navigoi vain valmiiksi ohjelmoituja
reitteja pitkin, eika varsinaisesti lue testilaitteiden tiloja tai kommunikoi niiden kanssa. Tama tarkoit-
taa sita, ettd robotin kayttdmahdollisuudet ovat hyvin rajoittuneita ja se pystyy talla hetkella toista-

maan vain tarkkaan maaritetyt toiminnot.
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Robottia voisi kehittaa alykkaammaksi ja monipuolisemmaksi testaustyokaluksi lisaamalla siihen
kameran, joka ottaa kuvia laitteiden naytdista ja testattavasta sovelluksesta. Se voisi kayttaa kuvia
esimerkiksi sovelluksessa navigoimiseen ja laitteen paikantamiseen riippumatta sen sijainnista tes-

tausalustalla.

Koneoppimista hyodyntaen robotti voisi oppia tunnistamaan kuvista sovelluksen sisaltoa ja paran-
tamaan testauksen laatua. Se mahdollistaisi minka tahansa mobiililaitteen kayttamisen testilait-
teena ja koko sovelluksen testaamisen ihmiskayttajan tavoin, koska silloin robotti osaisi navigoida
testattavassa sovelluksessa itsendisesti kosketusnayton kautta. Koneoppimisalgoritmeja kaytta-

maélla robotti voi myds oppia aiemmista testituloksista ja parantaa tarkkuuttaan ajan myota.
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6 POHDINTA

Opinnaytetyon tavoitteena oli kuvata fyysisen testausrobotin suunnittelua ja toteuttamista ohjelmal-
lisen automaation tueksi. Robotille oli tarve yrityksessa, joka tarvitsi fyysisen ratkaisun mobiilitesti-
automaatioprosessien tukemiseen. Vaikka tarve tuli talta tietylta yritykseltd, ratkaisun yleisluontei-
suus mahdollistaa taman opinnaytetyon hyddyntamisen myds muissa vastaavanlaisissa testiauto-
maatioratkaisuissa. Siksi opinnaytetyd paatettiin toteuttaa niin, etté se kuvaa testausrobotin kaytt6a

yleisesti testiautomaation tukena minka tahansa sovelluksen testaamiseen.

Tyon tekeminen oli kokonaisuudessaan erittain mielenkiintoinen prosessi, koska se syntyi aidosta
tarpeesta ja yhdisti testiautomaation ja robotiikan. Ongelmaan ei ollut suoraa ratkaisua valmiina ja
sain suunnitella ja toteuttaa projektin itse. Aihe kiinnosti minua myds henkilokohtaisesti, silla tassa

tyossa kaytetyt testiautomaatiotyokalut olivat minulle tuttuja.

Minulla ei ollut aiempaa kokemusta robottien rakentamisesta tai tydskentelysta robotiikan parissa.
Laiteohjauksen ja 3D-tulostimen toiminnasta oppiminen oli kinnostavaa ja oli hienoa paasta kokei-
lemaan jotain uutta. Tama projekti tarjosi minulle mahdollisuuden laajentaa osaamistani ja oppia

uusia taitoja.

En tiennyt, mita odottaa talta projektilta, silla minulla ei ollut aikaisempaa kokemusta 3D-tulostinten
ohjaamisesta, saati fyysisten robottien kayttamisesta Robot Framework -testiautomaatiokehyksen
rinnalla. Robotin suunnittelu ja rakentaminen sujui kuitenkin ilman suurempia ongelmia ja olen lop-

putulokseen hyvin tyytyvainen.

Tyon tarkoitus oli suunnitella ja toteuttaa fyysinen testausrobotti mobiiliautomaatiotestaukseen tu-
eksi ja mielestani opinnaytetydn tuottamien yleisluontoisena toimi siina hyvin. Tydsta jouduttiin jat-
taméaan pois joitain yksityiskohtia, kuten tarkempia kuvia robotin kaytosta testattavan sovelluksen
kanssa ja yksityiskohtaisemmat lokitiedot testien suorituksesta. Kuvat sovelluksen testaamisesta
ja tarkemmista lokitiedoista olisivat ehka tarjonneet tarkemman kuvan robotin toiminnasta, mutta
mielestani oli parempi ratkaisu pitaa opinnaytetyo yleisluontoisena ja jattaa sovellukset tunnista-

mattomiksi.
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PYROBOTCONTROL.PY, OSA 1 LITE 1

Libraries > PyRobotControl > PyRobotControl.py > ...
You, 12 minutes ago | 1 author (You)
import argparse
import serial
import time

You, 12 minutes ago | 1 author (You)
class Movement:
def __init_ (self, port):

self.ser = serial.Serial(port, 115200)

def __del_ (self):
if hasattr(self, 'ser'):
self.ser.close()

x_axis(self, pos):
time.sleep(1)

command = f'G@ X{posi\n'
self.ser.write(command.encode())

y_axis(self, pos):
time.sleep(1)

command = f'G@ Y{pos}\n'
self.ser.write(command.encode())

z_axis(self, pos):
time.sleep(1)

command = f'G0 Z{pos}\n'
self.ser.write(command.encode())

home(self):

time.sleep(1)
self.ser.write(b'M106 S@\n')
time.sleep(1)
self.ser.write(b'Ge Z40.00\n')
time.sleep(1)
self.ser.write(b'G28\n")
self.ser.write(b'G@ Z25.00\n')

start_position(self, device):

if device == "Oneplusl@Pro":
self.ser.write(b'GO X30.00\n")
self.ser.write(b'G@O Y45.00\n"')
elif device == "SamsungGalaxyS21":
self.ser.write(b'G@ X213.00\n"')
self.ser.write(b'Ge Y35.00\n")
elif device == "SamsungGalaxyA53":
self.ser.write(b'G@ X225.00\n")
self.ser.write(b'G@ Y218.00\n")
elif device == "GooglePixel6":
self.ser.write(b'Go X45.00\n"')
self.ser.write(b'GO Y230.00\n')
else:
raise ValueError("Invalid device name: {}".format(device))
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PYROBOTCONTROL.PY, OSA 2 LIITE 2

if __name__ == '__main__':
parser = argparse.ArgumentParser()
parser.add_argument('function', choices=["'move_robot_to_home_position'])
args = parser.parse_args()

if args.function == 'move_robot_to_home_position':
m = Movement('/dev/tty.usbserial-21310"')
m. home()

move_robot_to_home_position():
m = Movement('/dev/tty.usbserial-21310")
m. home()

move_robot_to_start_position(device):
m = Movement('/dev/tty.usbserial-21310"')
m.start_position(device)

login_with_pincode_by_button_presses_{(device):

m = Movement('/dev/tty.usbserial-21310")

if device == "Oneplusl@Pro":
m.z_axis(25)
m.x_axis(30)
m.y_axis(45)
m.z_axis(17)
m.z_axis(25)
m.y_axis(60)
m.z_axis(17)
m.z_axis(25)
m.y_axis(45)
m.z_axis(17)
m.z_axis(25)
m.y_axis(60)
m.z_axis(17)
m.z_axis(25)
m.y_axis(45)
m.z_axis(17)
m.z_axis(25)
m.y_axis(60)
m.z_axis(17)
m.z_axis(25)
m.start_position(device)
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PYROBOTCONTROL.PY, OSA 3 LITE 3

elif device == "SamsungGalaxyS21":
m.2z_axis(25)
m.x_axis(213)
m.y_axis(35)
m.z_axis(16)
m.2z_axis(25)
m.x_axis(197)
m.z_axis(16)
m.z_axis(25)
m.X_axis(213)
m.2z_axis(16)
m.z_axis(25)
m.x_axis(197)
m.z_axis(16)
m.2z_axis(25)
m.x_axis(213)
m.z_axis(16)
m.z_axis(25)
m.x_axis(197)
m.z_axis(16)
m.z_axis(25)
m.start_position(device)
elif device == "SamsungGalaxyA53":
m.z_axis(25)
m.x_axis(225)
m.y_axis(218)
m.2z_axis(15)
m.2z_axis(25)
m.y_axis(203)
m.z_axis(15)
m.2z_axis(25)
m.y_axis(218)
m.z_axis(15)
m.z_axis(25)
m.y_axis(203)
m.2z_axis(15)
m.z_axis(25)
m.y_axis(218)
m.2z_axis(15)
m.2z_axis(25)
m.y_axis(203)
m.z_axis(15)
m.z_axis(25)
m.start_position(device)
elif device == "1A151FDF6Q0OF23":
m.z_axis(25)
m.x_axis(45)
m.y_axis(230)
m.z_axis(15)
m.z_axis(25)
m.x_axis(57)
m.2z_axis(15)
m.z_axis(25)
m.x_axis(45)
m.z_axis(15)
m.2z_axis(25)
m.x_axis(57)
m.z_axis(15)
m.z_axis(25)
m.X_axis(45)
m.2z_axis(15)
m.z_axis(25)
m.x_axis(57)
m.2z_axis(15)
m.2z_axis(25)
m.start_position(device)
else:
raise ValueError("Invalid device name: {}".format(device))
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LOGIN_TESTS.ROBOT LITE 4

You, 1 second ago | 1 author [ You)
#*k Variables sk
L2 }  login

#kk Settings sk

Test Suite for Logim related

LES LS

AppiumLibrary
« « JKeywords/ login_keywords. robot
«« fKeywords/ common_keywords. robot

Launch Mobile Application
Close Application

*kk Test Cases dakk

Login to Mobile App And Verify Home Screen

[ 1

Wait Until Login Page Is Displayed
Open Authentication Application
Login With Pincode Usinmg Test Robot
Verity That Home Screen Is Displayed
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COMMON_KEYWORDS.ROBOT LITES

Keywords > = common_keywords.robot > ...
You, 1 second ago | 1 author (You)
fkkk Settings xkk
Library AppiumLibrary
Library BuiltIn
Library ../Libraries/PyRobotControl/PyRobotControl.py
Resource .. /Setup/setup.robot

*kk Keywords sk

Launch Mobile Application
Move Robot To Start Position  ${DEVICE}

Open Application ${APPIUM_SERVER}
deviceName=${DEVICE}
automationName=${AUTOMATION_NAME}
platformName=${DEVICE_PLATFORM}
udid=${DEVICE_ID}
app=${APP_LOCATION}
appPackage=${APP_PACKAGE}
appActivity=${APP_ACTIVITY}
noReset=${NoReset}
forceAppLaunch=${ForceAppLaunch}
shouldTerminateApp=%${TerminateApp}
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LOGIN_KEYWORDS.ROBOT LITE 6

Keywords > = login_keywords.robot > ...
*xkk Settings skkx
Library ../Libraries/PyRobotControl/PyRobotControl.py
Resource ../Elements/login_elements. robot

*kx Keywords sk
Wait Until Login Page Is Displayed
Wait Until Element Is Visible ${LOGIN_WITH_AUTHENTICATOR_BUTTON}

Open Authentication Application
Click Element ${LOGIN_WITH_AUTHENTICATOR_BUTTON}
Wait Until Element Is Visible ${OPEN_NUMPAD_BUTTON} timeout=15s
Click Element ${OPEN_NUMPAD_BUTTON}
Wait Until Element Is Visible ${NUMPAD}

Login With Pincode Using Test Robot

Login With Pincode By Button Presses ${DEVICE}

Verify That Home Screen Is Displayed
Wait Until Element Is Visible ${HOME_SCREEN_HEADER} timeout=6@s
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LOGIN_ELEMENTS.ROBOT

Elements > = login_elements.robot > ...
You, 1 second ago | 1 author (You)
¥k Variables sk

${LOGIN_WITH_AUTHENTICATOR_BUTTON}
${OPEN_NUMPAD_BUTTON}

${NUMPAD}
${HOME_SCREEN_HEADER_TEXT}

LITE 7

xpath=//x[@text="Login with authenticator"]
xpath=//x[@text="Identify with pincode"]
xpath=//*[@resource-id="me.test.app:id/NumpadLayout"]
xpath=//*[@text="Welcome!"]
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SETUP.ROBOT

Setup

= setup.robot

*ek Settings ek

*kk Variables skk

${

${

${
${
${
${
${
${
${
${
${
${

${

LITE 8

AppiumLibrary

UiAutomator2

Oneplus10Pro

httg:f/ﬂ.ﬁ.ﬂ.&:4?23fwdfhub
UiAutomator2

Android

me.test.app.beta
me.test.app.start.SplashscreenActivity
${ ¥${/}..3{/Yapks/TestApp.apk

9

true

true

true

${s{ }_DEVICE_ID}
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RUN_TESTS.SH LITE9

$ run_tests.sh
You, 1 second ago | 1 author (You)

device="0neplusl@Pro"

python3 Libraries/PyRobotControl/PyRobotControl.py move_robot_to_home_position

robot —--outputdir results/ -v DEVICE:$device Tests|
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