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Ce projet de recherche sera réalisé au sein du Département Informatique des Systémes Com-
plexes (DISC) de I'Institut FEMTO-ST, dans le cadre de I’équipe VESONTIO qui s’intéresse
a la vérification et & la validation de systémes logiciels.

Ce projet se situe dans le contexte du test de systémes adaptatifs & composants et fait suite
aux travaux de Jean-Philippe Gros (thése [1] soutenue en décembre 2021). Dans ces travaux,
résumés en Figure 1, un systéme & composants adaptatif est stimulé par un environnement
d’exécution de tests, qui d’abord initialise le systéme avec une configuration donnée, et ensuite
envoie & celui-ci des événements en vue de provoquer, & plus ou moins long terme, une réaction.
Les événements sont actuellement issus d’un automate qui décrit les possibilités d’occurrences
d’événements extérieurs en fonction de I’état du systéme. Le systéme sous test est également
observé, via des logs, pour étre capable de décider les prochains pas de tests, mais aussi pour
conclure sur le bon fonctionnement du systéme (conformité a une politique d’adaptation, ana-
lyse de propriétés).
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FIGURE 1 — Processus de génération et d’exécution de tests pour systémes adaptatifs

L’idée de ce projet est de développer un environnement générique permettant de réaliser
le passage de tests (initialisation, envoi d’événements, logs) sur un systéme sous test. Cette
implémentation sera déclinée sur I’étude de cas d’un peloton de véhicules qui sera joué par
le simulateur CARLA qui permet une visualisation en 3D (CARLA s’appuie sur le Unreal
Engine) d’un environnement de véhicules qu'il s’agira de rendre autonomes en respectant une



certaine politique d’adaptation.

Le travail a réaliser sera le suivant :

Prise en main du simulateur de véhicules CARLA [2], notamment 1’application d’une
politique d’adaptation donnée & I’ensemble des véhicules considérés

Etude des besoins (paramétrage, pilotage, formats d’entrée/sorties)

Implémentation d’un configurateur du simulateur & partir d’'une configuration initiale
donnée

Implémentation du pilote de test permettant d’envoyer des événements externes au
simulateur.

Instrumentation du simulateur pour logger les informations utiles identifiées (métriques,
mesures, état du systéme, satisfaction d’exigences de sécurité et streté, vérification
d’assertions a l’exécution)

Production de syntheéses/rapports d’exécutions

Le développement devra étre réalisé de fagon modulaire, et devra étre aisément réutilisable
pour d’autres simulateurs et/ou cas d’étude.
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