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用智能规划解空间树法生成测试数据
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摘要:讨论了软件测试中常用的两因素组合覆盖测试方法。针对该方法求解困难,并考虑系统中各种因素以及因素间的

制约关系对解空间树法生成测试数据产生的影响, 提出了采用基于智能规划的解空间树法来生成测试数据。该方法将

所有的可用测试数据生成为一棵解空间树,通过搜索找到一条从根节点到叶节点的路径即一条测试数据。实验结果表

明,该方法可以更好地生成覆盖面大且规模较小的测试用例集, 实现对测试参数的两因素组合覆盖,从而解决了传统解

空间树法由于不考虑参数间的制约关系而无法求得最简测试数据集或得到的数据集不完全的问题。将该数据生成方法

应用于空间相机软件测试中提高了生成有效测试用例的效率和准确度, 对测试起到了很好的指导作用。
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Abstract: Pairw ise com binato rial coverage test ing w hich is a significant method fo r test data gener at ion

in funct ional test f ields w as discussed. As the method is dif ficult of solution, a improved method of

test data g enerat ion for the solution space t ree based on intelligent planning w as proposed according to

the r elat ionship of dif ferent factors in the system. T he method generates all the available data into a

solut ion space tr ee, then searches a path f rom a roo t node to a leaf node to produce a test data. Exper-i

m ental results show that this method can test adequately and cover mo re effect facto rs o f so ftw are sys-

tem by using less test data and can achieve the com binato rial cor erag e of tw o factors fo r test data. As

com pared w ith t radit ional m ethods, it can obtain the simplest and mo re complete data sets. In conclu-

sion, it improves the ef ficiency and ver acity of generat ing test data w hen this m ethod is taken to a bear

space cam era sof tw ar e test.
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1 �引 �言

� �软件测试是为了发现错误而执行程序的过

程,是软件生存期中的一个重要阶段,是软件质量

保证的关键步骤。设计和生成有效的测试用例是

决定软件测试质量的重要因素之一[ 1] ,而有效的

测试数据生成方法可以生成高质量的测试用例,

从而降低测试用例的规模和软件开发的成本 [ 2]。

在功能性测试领域, 组合覆盖测试因为能充

分考虑系统中各因素的相互关系, 使得生成的测

试用例规模较小且较多地覆盖影响系统的因素,

因此比较具有代表性
[ 3-4]
。

组合覆盖测试一般分为单因素覆盖、两因素

组合覆盖和三因素组合覆盖等。目前两因素组合

覆盖测试方法在软件测试领域应用比较广泛, 但

两因素组合覆盖测试数据的生成方法至今还没有

得到很好的解决, 所以一直是研究的重要课题。

近年来,关于这方面研究的报道很多,也提出了很

多方法
[ 5]

,其中史亮等人提出的基于解空间树模

型的两因素组合覆盖集生成算法在许多情况下都

能够生成最小测试数据集,较同类方法有一定的

优势[ 3] 。上述方法在进行解空间树的扩张时没有

考虑接口间参数的制约关系, 因此在求最小规模

测试用例覆盖集时, 得到的不是最简的测试用例

集,有时得到的测试数据集也是不完全的。

智能规划是人工智能 ( AI )中较早的研究领

域之一, 有大约 50年的历史, 是一个多领域交叉

的研究学科,涉及知识表达、知识推理、非单调逻

辑、情景演算、人机交互和知识挖掘等各个方

面
[ 8]
。寻找一个规划就是求解一个动作序列, 通

过执行这个动作序列能够达到某一特定目标, 解

决一个特定问题, 这个求解动作序列的过程就是

规划过程,所得到的动作序列为规划解。智能规

划中最经典的是图规划。

为解决上述传统解空间树的缺点,本文将图

规划中的互斥关系思想引入到解空间树中,针对

解空间树的实际,只考虑边之间的互斥关系, 对经

典图规划中的互斥关系进行重新定义, 提出了一

种基于智能规划的有效规划测试数据生成算法。

将该方法应用到空间相机软件测试中提高了生成

有效测试用例的效率和准确度, 对测试起到了很

好的指导作用。

2 �解空间树有效规划测试数据生成
原理

2. 1�智能规划中的互斥关系
智能规划的经典规划- 图规划中定义了两种

结点和三种边。两种结点分别是命题结点和动作

结点。三种边分别是前提条件边、添加效果边与

删除效果边 [ 9]。互斥关系也分为动作互斥和命题

互斥,定义如下:

定义 1�如果两个动作 a和 b 是规划图同一

层的两个动作,如果不存在一个有效规划能同时

包含两者,就说动作 a和 b 是互斥的。

定义 2�如果两个命题 p 和 q 是规划图同一

层的两个命题,如果不存在一个有效规划能同时

包含两者,就说命题 p 和 q 是互斥的。

2. 2�解空间树有效规划测试数据生成模型

设影响待测软件系统( Sof tw are under T es-

ting, SU T)的配置参数、内部变量或外部输入等

参数有 n个: P1 , P2 , � , Pn , 设参数 P i ( 1 � i � n)

可在有限离散点集 T i 中取值, T i 中有 t i 个元素

(即 ti = | T i | ) , 且 t1 � t2 � � � tn。

定义 3�称 n元组( v 1 , v 2 , � v n)为 SU T 的一

个测试数据, 其中 v 1 � T 1 , v 2 � T 2 , � v n � T n。

T all= t1 � t2 � � � t n ,为实现对 SUT 所有参数取

值全部组合覆盖需要的测试数据的个数。

将经典图规划中的互斥思想引入后, 在解空

间树中只有一种结点即参数结点和一种边即路

径,也就是结点的取值。此时图规划中的互斥关

系并不能完全适用,需要对其进行适当修改。在

这里结点间不存在互斥关系, 因此只考虑边之间

的互斥关系,这里对互斥进行重新定义。

定义 4�设 SUT 的对外接口由n个参数P 1 ,

P2 , � , Pn 组成, 向量 parm [ n]记录了每个参数

P i ( 1 � i � n)的取值个数, 令 parm[ 1] � parm [ 2]

� � � parmW[ n] ,则 SUT 对应的解空间树 T 是

一棵高度为 n+ 1的树。第一层的根结点即参数

P1 的 parm[ 1]个取值用 parm [ 1]条边分别标记

为 1, 2, � , parm [ 1] ; 第 2 层的每个结点即参数

P2 的 parm[ 2]个取值用 parm [ 2]条边分别标记

1696 � � � � �光学�精密工程� � � � � 第 19卷 �



为1, 2, � , parm[ 2] ; �第 n层的每个结点即参数

Pn 的parm [ n]个取值用 parm[ n]条边分别标记

为 1, 2, � , p arm[ n]。

定义5�设SUT 的某对外接口参数 p i 和 p m ,

向量 parm[ i]和 parm[ m]分别记录了它们各自的

取值个数,参数 p i 的每个取值用一条边来表示,被

标记为 Ep
i ( 1) , Ep

i ( 2), � , Ep
i ( i) ; 参数 p m 的每个

取值用一条边来表示,被标记为 Epm ( 1) , Ep m ( 2) ,

� , Ep
m
( m)。如果参数 p i 取值 Ep

i
( x)时则参数 p m

不能取 Ep
m
( y ) ,称 Ep

i
( x )与 Ep

i
( x )互斥。

定义 6�基于智能规划的解空间树的一条从

根节点到叶节点的路径( v 1 , v 2 , � , v n)就是 T 的

一个解即一条测试数据, 记为 t ,其中 v i 为第 i 层

节点到第 i + 1层节点的边的标记。

定义 7�基于智能规划的解空间树的两个测

试数据 t1= ( v 1 , v 2 , � , v n )和 t2 = ( w 1 , w 2 , � w n)

的重叠数记为 c= | { i | v i = w i } | 。

由上述描述可以看到, 基于智能规划的解空

间树中必然存在一组重叠数小于等于 1的路径,

该路径对应的测试数据可以最大限度地覆盖参数

间的组合对[ 4]。

定理 1 互斥关系不具有传递性。

3 �解空间树有效规划测试数据生成
算法

� �将整个测试数据生成过程分为两个部分。第

一部分是树的扩张, 即树的生成过程,同时要标记

互斥关系; 第二部分是树的搜索, 即树的遍历过

程,找到有效的测试数据。

3. 1�树的扩张
树的扩张过程主要是生成树, 并标记互斥关

系。因为对所生成的树要进行遍历, 为了遍历的

方便,对参数即树中的结点采用三重链接存储方

式,进行如下相关定义。

定义结构体类型 ArrayList ,记录参数的取值

和与其他参数取值间的互斥关系如下:

ty pedef str uct ArrayList

{

参数的取值数组;

大于 n位的一个标志位;

}

在存储时,其中参数的取值数组中的值按重

要程度顺序排列

定义参数即树中的结点结构 node 如下:

ty pedef str uct node

{

ArrayList 类型的变量,用来表示参数取值及

互斥情况;

st ruct node类型的分别指向父结点、指向子

女的指针数组;

}

3. 2�树的搜索

树的搜索算法如下所示:

( a ) 建立初始为空的 OPEN 数据集和

TEST CASE 数据集。

( b) 采用深度优先算法遍历状态树:

( 1) 将第一层参数节点放到 OPEN 数据

集中

( 2) 如果 OPEN 为空,则退出( b)。

( 3) 将 OPEN 中第一个节点(节点 n)从

OPEN 中删除。

( 4) 如果节点 n为叶节点则转向 2)。

( 5) 扩展节点 n, 将节点 n的所有子女节

点(即下一层参数)中与 n 及n 的所

有父辈节点不互斥的节点放在

OPEN 集的最前面。

( 6) 如果后继节点是叶节点, 则找到一

条测试数据, 选择后继节点中没被

选择过的任一个节点, 比较该测试

数据即路径集与 T ESTCASE 集中

所有数据的重叠数是否小于 1:

* 如果小于则将其加入 T EST CASE集

中,返回( 2) ;

* 如果不小于则重复( 6)

* 如果所有节点均被选择仍没找到小

于 1的节点则返回( 2) ;

( 7) 如果后继节点不是叶节点, 返回到

( 2)。

( c) 输出测试数据集。

3. 3�算法流程图

解空间树有效规划的测试数据生成算法流程

如图 1所示:
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图 1 � 算法流程图

Fig . 1 � F low cha rt of algo rithm

3. 4�算法性质
a) 算法的可终止性: 任何 SU T, 其解空间树

的规模有限,参数的两两组合对也有限,因此算法

可在有限时间内终止,同时算法有出口,因此算法

具有可终止性。

b) 时间复杂度分析: 设 m = p ar m [ 1] , 则最

坏情况下算法的时间复杂度为 O= m
n+ 3 � n

2
。

4 �实验结果比较

� �以某空间相机软件测试为例, 在对空间相机

进行整体功能联试时, 和软件测试有关的接口参

数有: 相机工作方式 P1 = {自检、摄像、自校图形

1、自校图形 2} ; 相机热控方式 P2 = {开、关} ; 调

焦方式 P3= {注入参数调焦、温度自动调焦、连续

调焦、不调焦} ; 调偏流方式 P 4 = {注入参数调偏

流、计算参数调偏流、实时调偏流、不调偏流} ;调

光方式 P5= {注入参数调光、相机自动调光、不调

光} ; 像移补偿方式 P 6= {注入参数像移补偿、计

算参数像移补偿、实时像移补偿、不像移补偿}。

如果将所有参数均两两覆盖到, 则组合用例数

T all= 4� 2 � 4� 4� 3� 4= 1 536。

假如现在只考虑参数调偏流方式 P4 和像移

补偿方式 P 6 ,因为调偏流方式和像移补偿方式之

间有一定的对应关系,当进行基于功能的测试时,

如果不考虑异常情况, 有些测试用例是没有意义

的,因为实际工作中根本不会出现,它们之间不互

斥的对应关系如图 2所示:

图 2 � 调偏流方式与像移补偿方式间的关系

Fig. 2� Relation o f dr ift angle adjusting and image mo-

tion compensation

如果用传统解空间树方法, 而不考虑参数间

关系,可以得到一个解空间树,如图 3所示:
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图 3� 不考虑偏流方式与像移补偿方式关系的解空间树

F ig. 3� Space tree for taking no account o f drift ang le ad-

justing and image motion compensat ion

图中不同形状的线标出了一组相互间重叠

数为 0的路径集( 11、22、33、44) ,在不考虑两参数

间制约关系的情况下, 这组路径对应的测试数据

可以最大限度地覆盖两参数间的关系。但是很明

显 22路径代表的测试用例- 计算参数调偏流且

不像移补偿在正常情况下是不会出现的,仅测试

软件功能而不考虑异常情况, 在不能完全进行覆

盖测试时是可以不进行测试的。

当采用本文提出的解空间树有效规划测试方

法, 考虑参数间关系,即可以得到一个解空间树,

如图 4所示:

图中不同形状的线标出了一组相互间重叠数

为 0的路径集( 11、24、33、42) ,此测试数据没有上

述方法中出现的互斥路径集即实际工作不会出现

的情况,是一个有效的测试数据。

图 4 � 考虑偏流方式与像移补偿方式关系的解空间树

Fig. 4 � Space t ree fo r taking into account of dr ift angle

adjusting and image motion compensation

5 �结 �论

� �本文讨论了软件测试中一种非常有效的测试

方法,即两因素组合覆盖测试方法。针对目前两

因素组合覆盖测试方法为 N P 难题,求解很困难,

以及传统解空间树方法不考虑参数间的制约关

系,直接影响生成组合覆盖测试用例集的规模甚

至影响测试例集生成的完全性的缺点, 提出了一

种基于智能规划的解空间树有效规划测试数据生

成算法。该方法将图规划中的互斥关系思想引入

解空间树中,针对解空间树的特点进行了重新定

义。从而解决了上述问题。将此方法应用于某空

间相机软件测试过程中, 取得了很好的效果,使得

生成有效测试用例数据的效率大为提高。
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�下期预告

基于PDMS和玻璃材料的毛细管被动阀的临界压力分析

杜 �新1, 2, 3
,张 �平1

,刘永顺
1
,吴一辉

1, 2

( 1.中国科学院长春光学精密机械与物理研究所 应用光学国家重点实验室,吉林 长春 130033;

2.中科院 研究生院, 北京 100039; 3.长春理工大学 机电工程学院, 吉林 长春 130022)

计算毛细管被动阀的阻力在微流体系统的设计中具有重要意义。当矩形截面毛细阀用亲水性很好

的玻璃做盖板的时候,已有的数值仿真计算还不能够准确地计算临界压力。本文使用 Surface Evo lver

( SE)自由软件,通过设置和实际流动相符的边界条件并监测在扩张段入口处接触角的变化范围,实现

了对由玻璃盖板和 PDMS 微通道构成的被动阀的临界压力的计算。此时, 接触线应该设置为可以进入

到扩张段的侧壁上, 而不能固定在扩张段入口处。对于深度 25 �m ,宽深比 2, 4, 8, 16的毛细管被动阀,

得到的临界压力分别为 0. 77, 0. 45, 0. 33, 0. 24 kPa。仿真结果和转台实验结果基本相符,证实 SE 方法

是有效的。最后,分析了接触角对毛细阀有效性的影响,指出当通道和平板材料的接触角之和大于 90�

时,毛细阀才能控制流动。
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