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Abstract. We proposed an approach for wireless software test automation envi-
ronment, which provides us full automatic test environment with on-motion wire-
less clients. Hereby, we can automate capturing all possible end-user scenarios
for a test cycle. This test environment represented by line follower robot move-
ment. Line follower robot capability is moving clients and in addition to control
clients according to test scenario. Client control and movement are supported
with communication of test management system and decide test results according
to test scenario.

We developed a robot called Airbot and integrated this robot with a set of existing
tools to automate all test scenario which is included client motion and control
during tests. The whole test process is automated via Airbot. Once the initial in-
vestment is made for preparing the test environment. Test environment physical
specifications are line design on the ground for going straight motion, elevator
design for upstairs and downstairs motion, battery change unit for change batter-
ies. The database system is installed for communication of Airbot for other test
environment elements and test management system.

Ozet. Kablosuz yazilim test ortami igin ortamda bulunan mobil istemci ha-
reketlerini ve kontrollerini saglayarak ortami tamamen otomatik olarak test et-
memizi saglayacak bir yaklagim gelistirdik. Boylece, biitiin son kullanict ha-
reketlerini otomatik olarak gergeklestirecek bir ortam olusturmus olacagiz. Bu
ortamdaki test dongiisii ¢izgi izleyen robot hareketleri ve istemciyi otomatik
kontrol edebilme kabiliyetleri sayesinde saglanacak. Cizgi izleyen robotun ka-
biliyetleri mobil istemcileri bir noktadan bagka bir noktaya tagima ve verilen test
senaryosuna gore mobil istemcileri otomatik olarak yonetebilmektir. Istemci
otomatik kontrolii ve bir noktadan diger noktaya tasinmasi islemleri
kullandigimz test yonetim sistemi ile desteklenmektedir ve test sonuglarina yine
istemci hareket ve kontrollerinin sonuglarina gore karar vermektedir.

Gelistirdigimiz ¢izgi izleyen ve istemcileri otomatik olarak kontrol edebilen ro-
botu Airbot olarak adlandirdik. Airbot, mevcut otomasyon i¢in kullandigimiz
diger araglar ile entegre olabilmektedir. Ve bu araglar ile birlikte haberlesip
istemci kontrol ve hareket iglemlerini test senaryolarina gore saglayabilmektedir.



Bu sayede biitiin test islemleri Airbot sayesinde otomatik olarak yapilabilmekte-
dir. Bu sistemin kullanilmasi i¢in baslangi¢ yatirimi olarak Airbot hareketlerinin
saglanacag1 test otomasyon ortaminin olusturulmasi gerekmektedir. Test or-
taminda bulunan fiziksel bilegsenler; Airbot’un ilerleyebilmesi i¢in zeminde ¢izgi
dizayni, asag1 ve yukari kat hareketlerini saglayabilmesi i¢in asansér, ve iizerin-
deki bataryalar1 degistirebilmesi i¢in batarya iinitesidir. Airbot’un bu bilesenlerle
haberlesmesi i¢in bir veri tabam sistemi kullanilmaktadir.



