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1 Inledning

| denna projektkurs gjordes under & 2004 ett projekt dar en industrirobot av modell

ABB IRB1400 konfigurerades for att spela minigolf pa en speciell bana. Den kunde dels
styras manuellt genom att man angav utslagsvinkel och hastighet, dels genom att anvéandaren
endast angav vinkel och roboten automatiskt slog med rétt styrka for att bollen skulle gai
halet. | samma kurs 2005 kommer projektet ga ut pa att fa roboten att prestera béttre bland
annat med hjalp av en digitalkamera. Material fran foregaende & kommer att anvandas och
troligtvis varatill stor nytta. Roboten kommer att kunna utféra samma saker som forra aret,
men forhoppningsvis béttre. Den kommer dessutom med hj&lp av kameran att kunna
bestdmma mer exakt vad som &r fel i ett dag och darmed forbéttra sig till nasta dlag. Roboten
kommer ocksa att kunna hitta en boll som stannat pa banan och sla den i hdlet darifran eller
alternativt hamta bollen.

1.1 Testplanens funktion

Testplanen specificerar vilka olika planerade grundlaggande test som ska goras pa delsystem
och hela systemet for att garantera att systemen fungerar efter kravspecifikationen och
designspecifikationen.

1.2 Testplanens struktur

Projektet & indelat i fem delmoduler: kamera, matematisk modell, grafiskt
anvandargranssnitt, huvudenhet och robot. Testplanen &r uppdelad i test somi sin tur &r
uppdel ade efter respektive delmodul, forutom de gemensamma testen for det grafiska
anvandarsnittet och huvudenheten. Dessutom finns en del med test for hela systemet.

1.3 Forsokens presentation i detta dokument
Testen som ska genomforas kommer att presenteras pa foljande satt:
Testnr x  forsoksansvarig Forklaring av test Deadline

Forsoksansvarig innebar att den personen/de personerna & ansvarig/ansvariga for att testet
genomfors och redovisar resultatet av detta.

"Forklaring av test” har som syfte att beskriva vad som ska testas och eventuel It ocksa hur
testet ska genomforas.

Deadline avser nér forsoket senast bor vara godkant for att tidplanen skafdljas.

1.4 Misslyckade tester

Om ett test inte blir godkéant bor de ansvariga for testet, enskilt eller i samrad med andrainom
projektet som berdrs, antingen besluta om det &r testet som ar felaktigt eller om kraven i krav-
respektive designspecifikationen inte gar att uppna.

Om ett test misslyckas p.g.a. att nagot krav i krav- respektive designspecifikationen inte gar
att uppna ska en forhandling ske med bestéllaren och kunden.
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1.5 Avgransning

Detta dokument redovisar inte vad det innebdr att ett test & godkant. Det &r upp till den
forsoksansvariga att definiera utifrén krav- respektive designspecifikationen.

2 Kamera

Testnrl HE,MT Undersok att det gar att skicka stillbilder till frev.9
bildbehandlingsal goritmen via kamerainterfacet.

Test nr 2 HE, MT Undersok att det gar att skicka en bildsekvenstill frev.9
bildbehandlingsal goritmen via kamerainterfacet.

Testnr 3 HE Undersok kalibreringen av kameran. frev.9

Testnr4 HE Detektera bollen ur en bild fran kameran. frev.14

Testnr5 HE Detektera banans tva hd ur en bild fran kameran. frev.14

Testnr6 HE Detektera referenspunkter till systemet pabanan och i frev.14

rummet.

3 Matematisk modell

Testnr 7 JE, JN Undersok att den bollbana modellen réknar ut motsvarar tov.9
verkligheten da bollen slés utan studs.

Testnr 8 JE,JN Undersok om simuleringsdata bryter mot fysikaliska lagar. tov.9

Testnr 9 JE, JN Undersok att den bollbana modellen réknar ut motsvarar tov.14

verkligheten da bollen slds med studs.

4 Huvudenhet och grafiskt anvandargranssnitt

Testnr 10 BW,MT Undersok att alla funktioner i modellenheten gér att anropa frev.16
och att rétt resultat erhalls.

Testnr 11 BW,MT Undersok att alla funktioner i robotenheten gér att anropaoch frev.16
att rétt resultat erhalls.
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Testnr 12 BW,MT Undersok att alla funktioner i kameraenheten gar att anropa frev.16
och att rétt resultat erhalls.

Testnr 13 BW,MT Undersok att otill&na vinklar och hastigheter g utfors. frev.16

Testnr 14 BW,MT Undersok att anvandargranssnittet & anvandarvanligt for man v.15
nagon aven utanfor projektet.

Testnr 15 BW,MT Undersok att systemet inte laser sig eller gor andraovdlkomna frev.16
saker vid felaktiga knapp- eller tangentbordstryckningar av
anvandaren.

Testnr 16 BW,MT Undersok om anvandaren kan ge flera kommandon pa samma | frev.16
gang och om det paverkar systemet.

5 Robot

Testnr 17 AK,MO Undersok kalibreringens tillforlitlighet genom att rucka pa frev.9
banan.

Testnr 18 AK,MO Undersok att fixeringen av klubban fungerar genom att tabort frev.8
och sétta dit den.

Testnr 19 AK,MO Undersok att rétt vinkel och position av klubba erhalls vid frev.14
utslag.

Testnr 20 AK,MO Undersok att klubbvinkeln vid olika positioner pa green &r frev.14
sadan att en putt gar i hal.

Testnr 21 AK,MO Undersok att hela ytan avsokes vid proceduren ” sweep” frev.14

Testnr 22 AK,MO Undersok hur vé roboten aktar sig for att inte skymma frev.14
kameran vid proceduren " moveAway”

Testnr 23 AK,MO Undersok att bollen inte slas med skruv. Detta genom att tejpa frev.14
en linje pa plant underlag och testa att bollen inte avviker frén
linjen.

Testnr 24 AK,MO Undersok att kommunikationen med huvudenheten fungerar.  frev.15
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6 Hela systemet

Test nr 25

Test nr 26

Test nr 27

Test nr 28

Test nr 29

Test nr 30

Test nr 31

Test nr 32

Test nr 33

Test nr 34

ALLA

ALLA

ALLA

ALLA

ALLA

ALLA

ALLA

ALLA

ALLA

ALLA

Undersok att alla delsystem fungerar med varandra.

Undersok att kalibreringen fungerar utifran ett nollstallt
system.

Undersok att uppstart respektive avsténgning av systemet
fungerar.

Undersok att nodstoppet till roboten gar att tryckain under
pagdende korning av systemet.

Undersok att sékerheten for manskliga spelare vid tranings-
respektive tavlingsmod &r tryggad.

Undersok att den manuella moden fungerar utifran kraven i
kravspecifikationen och specificeringen i
designspecifikationen.

Undersok att uppvisningsmoden fungerar utifran kraven i
kravspecifikationen och specificeringen i
designspecifikationen.

Undersok att tréaningsmoden fungerar utifran kraven i
kravspecifikationen och specificeringen i
designspecifikationen.

Undersok att tavlingsmoden fungerar utifran kraven i
kravspecifikationen och specificeringen i
designspecifikationen.

Undersok att samtligakrav i kravspecifikationen respektive
designspecifikationen ar uppfyllda.
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Appendix A — Testprotokoll

Anvands vid utforandet av ett test. Fyll i och placerai projektparmen sd att Gvriga
projektmedlemmar vet om ett test & godkant.

Avser test nr:

Beskrivning av testet:

Kort beskrivning om tillvagagangssatt:

Forsoksansvarig:

Forsokensutfall:  Tillfale 1 [ ] Godként [ ] Inte godkant

Kommentar:

Datum:

Tillfdle 2 [ ] Godként [ ] Inte godkéant

Kommentar:

Datum:

Tillfdle 3 [ ] Godként [ ] Inte godkéant

Kommentar:

Datum:

Ovriga kommentarer:
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