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The model represents an abstraction of the states of the environment decomposed in main combinatoric families
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dependencies

& No dependency for theses equivalence classes

Probabilities

Dependencies for theses equivalence classes

© All rights reserved

User Conference on
Advanced Automated Testing Al— |-4T EC



I I Il
6th

User Conference on v
Advanced Automated Testing
» 3

Scenarios Categorization

Expert categorization of dozens
risked template scenarios :

ETSI__
N\ Z

The Standards People

= Cut-in from behind from left,
= Cut-out

* Insertion

» Target Following

= Target Go

» Target Stop

= Cut-out Cut-in
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Scenarios Categorization

Each scenario is a sub model
A scenario can only occurs when
depending previous classes are
compliant
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Ordinate Abscissa interval

Longitudinal Speed Ordinat .

Transversal Spocd ol Qe » OQther variables are calculated based on

Longitudinal Acceleration
Transversal Acceleration

Transversal Speed

e AN the previous random variables
WiransversaliAcceleration = Min an Max of each variable can be
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Most probable Usage &
approach Risk based Approach
Start Start
Test profile
Close
Close
FREQUENCY CRITICALITY, COMPLEXITY
FOCUS

UPDATE FOCUS

SMOKE TESTING RISK BASED TESTING

REGRESSION TESTING

Test Application Life cycle strategy

Arc Coverage

Random approach

approach
Start
Start
\.'wj
Usage ['/
Test profile
Close Close
OPERATIONAL
REQUIREMENTS COVERAGE

COVERAGE

COMBINATORY USAGE

A Sprint approach

Start

°
Sprint 1..n e

Close

SPRINT N+1 - SPRINT N
COVERAGE

EVOLUTION TESTING

TESTING

Without Regression
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Minimum Data
Coverage

Start

Close

Minimum number of test

Equivalence classes covered
one time

Full Custom Data
Data Coverage Coverage

Start Start

Close Close

Large number of test
Dependence of classes

Specific coverage

Equivalence Classes
combinatorics

Custom equivalence class
coverage

Combinatorics coverage
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Gibbs Sampling

Start

Close

Fast sampling

Converge toward stationary
distribution

@8” rights reserved

User Conference on
Advanced Automated Testing

o PUATEC



6

User Conference on

Advanced Automated Testing

Taux de convergence pour I"échantillonneur RSGSI

{Random Scan Gibbs Sampler with Independent Cliques)

Guy Fayolle

May 19, 2017

Certaines notations sont celles de Uarticle [G. Fayolle - V. L. Tran].
Dans la premicre seetion, nons rappelons bricvement la deseriplion do sys-
téme angquel on va appliquer Palgorithme BRSGSIL Lo deaxiéme section pro
pose des bornes théorigques pour la vitesse de convergence vers la distribution
stationnaire des cas de test, Dang le cas du prajet COVADEC, e hornes
se braduisent. par une réduction substantielle du opombre de kilometres que
doivenl, pareourir les voilures Lest.

1 Description du systéme

Soit V le nombre de paramétres (ou siles) ot § = {1,2,...,V}. En toule
gencralité, le systéme est done représentable par un vecteor de taille V',
Fn fail, grice 4 MaTeLo, il est possible de réderire S sous la forme d'un
ensemble de m sous groupes indépendants {C) € S} jom, dénommés eliques
wrarirrieles.

Soil. Ly = |Cj] le nombre d'@éments dans la clique Cj, oi on notera
Ci=[31,32,...,jL;}, 1<j<m
Il est alors loisible de représenter élal du systéme par le veclenr aléabors

X = (X1, X2,..., Xm),

oi Xj = (X;
Rappelons qu'a chagque paramétre X est atlaché une closse d'dpomalence
e daille ﬁj;_-. En posant

1, X5z, -, Xjr, ) est le nombre de paramétres dans la clique 5.

Lok
A =[] Ases
Pl

le nombre de configurations {ou chemins) possibles & = (2, £a,.. ., By o5t
done épal A
m

a=T4s
k=1
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oe gqui peut s'avérer considérable, car typiquemnent ¥V < 100 of Ly < 10,

2  Vitesse de convergence vers ’état stationnaire

L'algorithme REGE]L construil une chafne de Markoy {Zf"J, n = 0}, qui est
réversible el a pour malrice (opéralenr) de transition

i L
PX" = | X0 = 2) = Y ol Xy ) = Y e(w),  (2)
=1 i=1
car on ne modific 4 chague élape r qu'une coordonnée (e, une senle elique)
avee probabilitd o, la deaxiéme égalité venant de Pindépendance des cliques,
On démontre que cette chaine de Markov converge vers un état stationnaire
aui est la distribution cherehée,

Remark 2.1. Le laur de convergence d'un processus Markomen dopéraleur
de transition F lel que

Fh(X) = E[h(Y)|X] = f KR (V]|X)dY = in,- f B{Y Jry (V)Y
i=1

pour towte fomction fonction b)) & valewrs réelles ou compleses de carné
indégrable, est égal au rayen spectmd p défin par

T

o= lim [[F]1",

ot ||| désigne ln norme de F. Pour une classe irés générale d’algorithme
de Gibbs, on peit montver que |[F| < 1. Tei, Uopératenr B correspond a In
matrice de tronsiion P
Lorsque le nombre d'élals est fini, on penl oblenic ane estimation de la
vitesse de convergence & Uaide de la distance de Dobrushin (1), qui pour
une matrice stochastique gquelcongue P el un espace d'élats B est donnée par

8(P) = sup dy (pe,pi) =1 — inl ZJM 5™ 13)
igck £€ "’-kh.

oit g, est la ligne © de la matrice PP el dy (o, 7)) dénote la distance en variation
cntre denx lois de probabilité o el [ sur B, qoi est délinie par Pexpression

1 o
dy (e, f) = 5l — Bl = 3 3l — Ail-
ik
11 est facile de voir que 0 < §(IF) < 1 et on a le théoréme géndral suivant,
Theorem 2.1. Soif une matrice de fransifion P oardduciible ef réversible sur

Vespace d'éats E el de mesure invarinde v, Alors, powr foute distrifulion
de probablite mubtiale g el pour lowl v = 1, on a Uimégalulé

[l — rll << dy (pe, ) A(P)"

Explication Théorique Gibbs

Dans ke cns de Palgorithme RSGSI, le cardinal de Pespace délats E do
Théoréme 2.1 est égal & A donné par la formule (1) el la matrice P, d'aprés
la formule (2), a la forme

e
PYIX) =Y aePy(Y), )
i=1
ot chacgue matrice 1%, 1 <08 <0 meg est stochastique, oe dipend pas de Péal X
et eorrespond (A chaque éape de Palgorithme) & la modification de la senle
composante X,

[Vapés (3}, on cherchera une borne supéricure de la vitesse de convergenee
sous la forme

8Py =1~ inf ¥ pa Apse) (5)
(.)()‘,J!“.f

ol les gy sont les eoelficients de la madrice stochastique P ogui est de taille
A x A, lespace d'élats dlant E = Ay x Az A,

On nolera qu'il est possible et facile avec MaTeLo de calculer Loutes
les composantes de [P

3 YouTube ™ MaTeLo Gibbs|
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