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O MOZLIWOSCI ROBOTYZACJI PROCESOW
BIBLIOTECZNYCH

Opisano réine rozwiqzania dotyczqee automatyzacyi i robotyzacji proceséw
bibliotecznych. Przedstawiono wlasnq koncepcje bezobstugowego systemu
bibliotecznego mogacego znalezé zastosowanie podczas modernizacji bi-
bliotek juz istniejqcych.

ON POSSIBILITIES OF USING ROBOTS FOR LIBRARY PROCESSES

Some solutions relating automation and use of robots for library processes
are described. The own idea of library system being able to apply in already
existing libraries is presented, '

1. WSTEP

Do niedewna gtéwnym zadaniem bibliotekarzy bylo jedynie gromadzenie, opracowywarie i
przechowywanie zbioréw. Od XIX wieku coraz wieksza rolg w pracy bibliotekarzy zaczelo
odgrywaé udostepnianie zbioréw. Od wspltczesnego bibliotekarza wymaga si¢ nadto czyn-
nego wlaczenia si¢ do obiegu informacji i aktywnej dziatalnosci informacyjnej. Stwarza to
koniecznoéé interesowania sig bibliotekarzy nowymi technikami mechanizacji i automatyzacji
proceséw bibliotecznych,

Pogodzenie sprzecznych warunkéw, jakie trzeba zapewnié ludziom pracujacym w bibliotece z
warunkami jakie trzeba zapewnié zbiorom, jest trudne, a wrecz niemozliwe przy tradycyjnym
ukladzie biblioteki. Staje sie to mozliwe dopiero po odizolowaniu magazynu bibliotecznego
od pomieszczen zajmowanych przez pracownikéw biblioteki. Latwy i szybki dostep do tak
odizolowanych zbioréw moze zapewni¢ zrobotyzowary system transportu ksigzek i innych
podobnych nosnikéw informacji.

Belpos‘iredniaL inspiracja do zainteresowania si¢ przez nas ta tematyka byt widok diugiej
kolejki studentéw do wypozyczalni. Sytuacja taka ma miejsce zawsze na poczatku semestru.
Czas oczekiwania na zaméwiong, pozycje moze przedtuzyé si¢ nawet do dwéch tygodni. W
Czasie gromadzenia materialow do pracy dyplomowej nie natrafiliSmy na informacje o
Systemie bibliotecznym w  petni bezobstugowym. To znaczy takim, w ktérym na
J?}kll}lkolwiek etapie wypozyczania lub zwracania ksigzki nie bylby potrzebny pracownik
}bl}oteki_ Analizujac dotychczasowe rozwiazania stworzylismy wiasna koncepcje systemu
blbllOtf:cznego, przeznaczonego gtéwnie do modernizacji bibliotek juz istniejacych.

Zequ.trznym elementem systemu, z ktérym beda mieli bezposredni kontakt czytelnicy, jest
W- bibliomat. Urzadzenie to byloby wzorowane na bankomacie, ktérego wyjatkowe cechy

OWe czynia go idealnym rozwiazaniem problemu bezobstugowego przyjmowania i wy-
dawania ksigzek.
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W celu uszanowania preferencji czytelnikéw przewidujemy dwa oddzielne punkty obstugi
czytelnikéw. Dla czytelnikéw przyzwyczajonych do tradycyjnego systemu wypozyczen be-
dzie wypozyczalnia, w ktorej beda oni obstugiwani przez personel biblioteki. Dla czytelnikéw
przyzwyczajonych do nowszych rozwigzan (np. bankomat) beda zainstalowane bibliomaty
np. w holu, gdzie czytelnicy moga samodzielnie odbieraé i zdawaé ksigzki.

W artykule przedstawiamy zdobyte informacje i wlasne przemyslenia dotyczace usprawnienia
proceséw bibliotecznych. Prezentujac istniejace rozwigzania wysuwamy wlasna koncepcje
zrobotyzowanego systemu bibliotecznego. Proponujemy konkretne rozwiazania konstruk-
cyjne komponentéw systemu.

2. ROZNE PQDEJ§CIA DO ASPEKTU AUTOMATYZACJITROBOTYZACJI
PROCESOW BIBLIOTECZNYCH

Rozumienie mechanizacji i automatyzacji zawarte w literaturze bibliotecznej nie do konca od-
powiada dzisiejszemu intuicyjnemu rozumieniu tych pojgé. Mechanizacja to ,,dostosowanie
do prac wykonywanych manualnie urzadzen mechanicznych réznego rodzaju”, za$ automaty-
zacja to ,,ograniczenie bezposredniego udziatu cztowieka, zaréwno w pracy fizycznej, jak i
umystowej, 1 sprowadzenie jego roli do wykonywania ogdlnego nadzoru™ [Encyklopedia
PWN 1997] a nie, jak podaje literatura biblioteczna, ,,gromadzenie zbioréw, ich ewidencja i
opracowywanie, budowaniu katalogéw, rejestraci udostepniania oraz wyszukiwania informa-
¢ji a ponadto administracji i zarzadzania” [Zmigrodzki 1994].

2.1. Biblioteka skomputeryzowana

Najczesciej spotykanym usprawnieniem w pracy bibliotekarza jest komputer. Umozliwia on
usprawnienie wszystkich proceséw bibliotecznych: gromadzenia i udostepniania oraz ustug
informacyjnych. Wprowadzenie komputeryzacji nie wymaga duzych zmian w pomieszcze-
niach bibliotecznych czy magazynach. Jedynym problemem pozostaje ustawienie osprzetu i
poprowadzenie okablowania, co w minimalny sposéb zaburza dotychczasowa harmonig bi-
blioteki. Przykladem biblioteki skomputeryzowanej jest Biblioteka Politechniki Bialostockiej,
gdzie od 1997 roku pracuje zintegrowany system ALEPH.

2.2. Biblioteka zautomatyzowana (samoobshigowa)

System samoobstugowy pozwala czytelnikowi na samodzielne, wiasnorgczne wyszukiwanie
pozadanej pozycji. Automatyzacja polega na uspra“?nieniu procedury wypozyczen i zwrotdw.
W procesie tym nie jest potrzebna czytelnikowi zadna pomoc ani posrednictwo personelu
bibliotecznego. Przy wydawaniu, procedura rozpoczyna si¢ od potozenia przez osobg pozy-
czajgca karty bibliotecznej pod skaner. Kiedy system odczyta kod kreskowy, sprawdza w ba-
zie danych biblioteki prawa do wypozyczen danej osoby. Jezeli uzytkownik jest upowazniony
do wypozyczen, informacja na ekranie wyjaéniajak zlokalizowaé materialy do wypozyczenia.
Nastepnie system weryfikuje pozyc_]e zapxque operaCJt; w bazie danych biblioteki, dezakty-
wuje pasek zabezpieczajacy 3M™ Tattle- Tape i drukuje na wbudowanej drukarce potwier-
dzenie z terminem zwrotu. Przy zwracaniu procedura jest jeszcze prostsza. Uzytkownik jest
prowadzony na miejsce, gdzie zwracana pozycja jest pod skanerem identyfikowana za po-
mocg kodu kreskowego i rejestrowana jako zwrécona. Nastepnie ponownie uaktywniany jest
pasek zabezpleczajqcy, a wbudowana drukarka drukuje potwierdzenie zwrotu z ewentualnymi
przypomnieniami o zaleglodciach [Folder reklamowy firmy 3M]. -
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2.3. Biblioteka zrobotyzowana

Duza ilo$¢ zgromadzonych zbiorsw, dochodzace nowe, innego rodzaju (dyskietki, plyty CD,
itp.) wymuszaja budowe wigkszych magazynéw i zapewnienia w nich odpowiednich warun-
kow przechowywania dla réznych zbioréw. Warunki jakie trzeba zapewni¢ czesto rbznig sie

uwage na fakt iz Biblioteka Slaska zostala wybudowana od podstaw z mysla zastosowania
systemu usprawniajacego praceg bibliotekarzy i systemu szybkiego dostepu do zgromadzonych
zasobdw.

3. OGOLNY PODZIAL BIBLIOTEK SPRZYJAJACY PROCESOM
ROBOTYZACI

Szybki rozwdj nauki, techniki oraz wielka roznorodnosé materialéw gromadzonych w biblio-

tekach, jak réwniez wzrost zainteresowania nimi przez spoteczenstwo, spowodewato zrézni-
cowanie pelnionych przez biblioteki funkeji. Zaleznie od potrzeb spofecznych srodowiska, w
jakim dzialaja biblioteki, na plan pierwszy wysuwajg si¢ raz te, a raz inne zadania. Ze
wzgledu na potrzeby $rodowiska (uzytkownika) dzielimy biblioteki na publiczne, szkolne,

fachowe i naukowe [Zmigrodzki 1994].

Ze wzgledu na potrzeby ilodciowe $rodowiska (uzytkownika) mozna podzieli¢ biblioteki na

dwa typy: (1) duzo tytutéw a mato egzemplarzy i (2) duzo tytuléw i duzo egzemplarzy. Jezeli '
méwimy o jakiejkolwiek mechanizacji czy automatyzacji proceséw w bibliotece podziat ten

staje sie priorytetowy. Potraktowanie ksiazki jako rzeczy, ktéra ma okreslone wymiary (for-

mat), moze zdecydowanie utatwié skonstruowanie systemu bibliotecznego. Tylko ten typ da-

nych zapewnia tagodne obchodzenie si¢ urzadzen mechanicznych z drogocennymi dobrami

kultury, jakimi sq ksiazki,

3.1. Duzo tytuléw a malo egzemplarzy

Tym typem okreslamy wszelkie biblioteki w ktérych znajduje sie wiele ksiazek o réznych
tytulach, ale jest niewiele egzemplarzy tej samej ksiazki. Mamy tu na myshi np. biblioteki
Plfbliczne, gdzie danej pozycji wystarczy parg egzemplarzy. Aby doktadnie wyzyskaé po-
Wierzchnie Magazynowa nalezatoby ustawi¢ péiki o réznych przegrédkach, dostosowanych
do r0Znych formatow ksigzek. Przy duzej liczbie tytutow, a matej liczbie egzemplarzy rézne
Przegrédki powinny wystgpowac w tych samych pétkach. W rzeczywistodci tak nie jest, gdyz
Poiki 53 dostosowane do pewnego standardu i nie zwraca sie uwagi na format ksiazki znajdu-
Jacej sig na péice. Powoduje to stratg cennej przestrzeni, ktéra przy odpowiednim zaprojek-
fowaniu pstki maze pomiesci dodatkowe ksigzki.

32, Duzo tytuléw i duzo egzemplarzy

Tym typem okreslamy wszelkie biblioteki w ktérych znajduje si¢ wiele ksiazek o réznych
t’_'“’%ach, a takze wystepuje wiele egzemplarzy tej same ksiazki. Przyktadem moze by¢ np.
b‘t_ﬂmteka uczelniana, gdzie nie jest rzadkoscia wystepowanie 100 egzemplarzy tej samej
ksiqzki, Przy takiej ilosci ksiazek danego formatu, aby racjonalnie wyzyskaé powierzchnig

S -
ESiAl AUTOMATYZACIA, ROBOTYZACIA, MONITOROWANIE 135

‘_&



Nt |

! . | ) magazynu, wystarczy ustawi¢ pétki o przegrodkach dostosowanych do réznych formatéw,
) ' Nie wystapi wtedy potrzeba dostosowania jednej péiki do roznych formatéw ksiazek. Jednak
w takim przypadku ustawia sig¢ pétki o standartowych wymiarach, tracac cenna przestrzed.

4. PROPOZYCJA WLASNEGO SYSTEMU
4.1 Ogdlny opis systemu i jego gléwne funkcje

‘ ' ;‘;L | Przyjmowanie i wydawanie ksiazek odbywa si¢ w tych samych punktach. Proces wydawania

S ksiazek inicjowany jest karta czytelnika. Po sprawdzeniu stanu konta odczytywana jest z bazy
danych lokalizacja danej pozycji. Po ustaleniu potozenia odpowiedni robot dostarcza ksigzke
na przenosnik z momentem poslizgowym. Przeno$nikiem tym ksiazka trafi do segregatora,
ktéry utozy ja w pojemniku systemu transportu mechanicznego Telelift. Teleliftem pozycja
I trafi, w zaleznosci od preferencji czytelnika, do wypozyczalni lub do bibliomatu. Jedno-
cze$nie automatycznie zostaje wpisana na konto czytelnika. W przypadku oddawania ksiazki,
proces inicjowany jest pojawieniem sig ksiazki w punkcie przyjeé (wypozyczalnia lub bi-
. bliomat), gdzie jest identyfikowana. Po zidentyfikowaniu przypisywane jest jej odpowiednie
|l miejsce na potce. Jej lokalizacja zostaje zapisana w bazie danych. W tym samym momencie
| h nastgpuje usunigcie danej pozycji z konta czytelnika.

Gléwnymi funkcjami projektowanego systemu sa: (1) jednoczesne bezobstugowe przyjmo-
wanie | wydawanie ksiazek, (2) automatyczna identyfikacja, (3) selekcja formatowa, (4) bie-
zace zapelianie wolnych miejsc na pélce, (5) bezobstugowy transport, (6) kolejkowanie.

4.2. Stechnizowany scenariusz (przykltadowy wariant)

| Przyjmowanie ksigzek:

i ; » Inicjacja procesu pojawieniem si¢ ksigzki w podajniku.

TR ] ¢ Ksigzka identyfikowana jest przez czytnik kodu kreskowego, w tym czasie ksiazce

L B przyporzadkowuje si¢ odpowiedni numer przegrodki i kasuje sie ja z konta czytelnika.

» Pozycja trafia do pojemnika systemu transportu mechanicznego Telelift.

i o | e  Telelift dostarcza ksiazke do segregatora, ktéry uklada ja na przenosniku z momentem

poslizgowym., ‘ ) '

*  Przeno$nikiem ksigzka transportowana jest do stanowiska operacyjnego robota. Przed
kazdym stanowiskiem znajduje si¢ potwierdzajacy czytnik kodu. Jego zadaniem jest
ostateczna identyfikacja ksiazki, ktérej jest przyporzadkowana'dana przegrodka na da-
nej polce. .

! * Z przeno$nika ksiazka trafia na stanowisko operacyjne robota, gdzie jest odpowiednio

ustawiana wzglgdem chwytaka. W przypadku zajecia stanowiska operacyjnego ksigzki

moga by¢ kolejkowane. - .

| Wydawanie ksigzek:
| t ¢ Inicjacja procesu karta czytelnika,
i * Sprawdzany jest stan konta czytelnika, nastepnie numer przegrédki z odpowiednia

# ksiazka,

W zaleznosci od kolejnosci pojawiania sig zadania robot wykonuje opcje:

_ Przyjmowanie ksigzek:

i *  Robot przenosi ja do przegrédki docelowej, jednoczesnie zmieniajac jej potozenie z po-
' ziomego na pionowe. . .
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s Pozycja odktadana jest do przegrédki. Potozenie przegrodki wstepnie ustala si¢ za po-
moca wspélrzednych geometrycznych, dokltadne polozenie ustala si¢ czytnikiem kodu
identyfikujacego przegrédke. Czytik Zamontowany jest na ramieniu robota (rys. 2.).

e Robot wraca w polozenie srodkowe pétki i przechodzi w stan wyczekiwania.

Wydawanie ksigzek: _

«  Wsigpna lokalizacja przegrodki odbywa si¢ przy pomocy wspélrzednych geometrycz-
nych, doktadna przy pomocy czytnika kodu identyﬁkujqcego zamontowanego na ramie-
niu robota.

e Ksigzka transportowana jest do stanowiska operacyjnego robota z jednoczesng Zmianga
polozenia z pionowego na poziome.

* Ze stanowiska roboczego ksigzka trafia na przenosnik, gdy w danej chwili jest on pusty.
Obecnosé ksigzki na przenogniku sprawdza sig fotokomérkg,

*  Przeno$nikiem z momentem poslizgowym ksigzka trafia do segregatora.

* Segregator uklada ksiazke w pojemniku systemu Telelift, ktéry dostarcza jg do wyzna-
czonego miejsca (bibliomat lub wypozyczalnia), .

* Przed odbiorem odczytuje sig kod ksigzki, ktéra zapisywana jest na koncie czytelnika.

* Robot wraca w polozenie srodkowe pétki i przechodzi w stan wyczekiwania.

Wyjmowanie i odidadanie ksiqzki realizuje jeden robot.

Ksigzki ,,zdane” i »Wybrane” transportowane sg dwoma systemami transportowymi: przeno-
snikiem z momentem poslizgowym i systemem transportu mechanicznego Telelift. Wymusza
to zastosowanie segregatora. Urzadzenie to poza przektadaniem ksigzek z jednego systemu
transportowego do drugiego musi jeszeze odpowiednio sterowag ich strumieniem. To znaczy
pozycje ,.zdane” skierowaé z Teleliftu na przeno$nik pozycji zdanych. Pozycje ,,wybrane” z
przenosnika pozycji wybranych do Teleliftu,

Ksiazki wybrane —»
Al mle
T TER TR TEEL | EERS) B | |
RS LS e A R L
6]
[_ Ksigzkizdane ¢ |4/
1

Rys. 1. Szkic zrobotyzowanego magazynu bibliotecznego: 1. szyb systemu transportu mechanicznego

Telelift, 2, potia podwéjna, 3. potka pojedyncza, 4. segregator ksiazek,'s. robot odkiadajace — wybiera-
Jacy, 6. stanowisko operacyjne, 7. przenosnik z momentem po$lizgowym
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Przy wykorzystaniu mniejszej ilosci robotéw (rys. 1.), a co za tym idzie mniejszym kosztem,
otrzymano system charakteryzujacy si¢ dobrym czasem oczekiwania na wybrang pozycje.
Zmniejszenie kosztdw uzyskano poprzez przyporzadkowanie jednemu robotowi dwéch funk-
cji: wybierania i odkladania ksiazek, co zmniejszyto wymagana ilo$¢ robotow, a takze kazdy
robot obstuguje dwie potki, co zwigkszylto ilos¢ obstugiwanych pétek. System ten jest prze-
znaczony dla mniejszych pomieszezen, w ktérych pétki nie sg diugie. Odleglosei pokonywane
przez robota zapewniaja krotkie czasy dojazdow, dzigki temu mozliwe jest spelnienie przez
robota obydwu funkeji jak i obstugi dwdch potek. Inny warilant mozna znalezé w [Gawenda
2000].

5. KOMPONENTY SYSTEMU

Przy wyborze konfiguracji robota powinnismy przede wszystkim zwracaé uwage na mate
gabaryty robota, malg przestrzen zajmowana przez niego i kierunek wykonywania operacji
przez robota. W tym wypadku zalezy nam na precyzyjnych ruchach poziomych (wktadanie i
wyjmowanie ksiazek). Naszym zdaniem najlepszym rozwigzaniem jest konfiguracja koordy-
nowana cylindrycznie (rys. 2.). Szczeg6lnie warto tu zwrdci¢ uwage na ,kurczenie” i ,roz-
kurczanie™ si¢ robota. Cecha ta pozwala na bezkolizyjne poruszanie sie migdzy pétkami. Ce-
chy konstrukcyjne, miedzy innymi pozioma of promieniowa, pozwalajg w latwy sposéb
wkiada¢ i wyjmowa¢ ksiazki. Pelne dostosowanie do potrzeb systemu uzyskamy po zastoso-
waniu odpowiedniego nadgarstka, chwytaka i zamontowaniu robotana platformie mobilne;.

Ksiqzkal

3

r I Tarcie 0 —— & Tarcie
rolkg _ migdzy
LU u—l ] rolkami
Rys. 2. Robot koordynowany cylindrycznie Rys. 3. Przenoénik z momen‘tem poslizgowym

Przy wyborze przenosnika nalezy zwrdcié uwage na latwo$é zmiany kierunku przeplywu
ksigzek, a takze zminimalizowanie mozliwosci uszkodzen ich podczas transportu. Najlepszym
rozwigzaniem jest przeno$nik z momentem poslizgowym (rys. 3.). Rolki plastykowe osa-
dzone na poprzecznych watkach pozwalaja na bezpieczny transport ksiazek, a nawet ich ko-
lejkowanie. Dzigki takiej konstrukcji w momencie zatrzymania sie ksiazki, rolka pod nig z&-
trzymuje sig, a obraca si¢ walek. Wszystkie niepozadane z;aw1ska takie jak: tarcie, wycieranie
itd. wystgpuja miedzy rolka a waltkiem.

Systemu transportu docelowego powinien charakteryzowaé sie malymi wymiarami i fatwo-
scig montazu w ciasnych pomieszczeniach. W tym wypadku idealnym rozwiazaniem jest
system transportu mechanicznego Telelift (rys. 4.). System ten pozwala szybko dostarczy¢
wybrang pozycje do wskazanego miejsca odbioru. Male wymiary elementéw konstrukeyj-
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nych, maty promien skrgtu, a takze mozliwos¢ jazdy transportera w dowolnej plaszczyznie
umozliwia przemieszczanie fadunku w ciasnych przestrzeniach. Cechy te pozwalaja na duza
elastycznos¢ systemu w dostosowaniu do warunkéw architektonicznych. Transporter wyposa-
zony jest we wiasny naped oraz sterowanie co czyni go niezawodnym i szybkim.

Rys. 4. System transportu mechanicznego Telelift Rys. 5. Bibliomat: 1. ekran monitord, 2. podajnik
ksigzki, 3. czytnik karty, 4. klawiatura numerycz-
na, 5. klawisze szybkiego dostgpu, 6. drukarka

Urzadzenie wyjsciowe, jak i wejsciowe (przyjmowanie i wydawanie ksiazek) powinno cha-
rakteryzowa¢ sig fatwoscig obstugi, catodobowym dostepem i wysokim stopniem bezpieczen-
stwa. Cechami tymi dysponuja bankomaty, ktére zyskuja coraz wigksza popularno$é przede
wszystkim dzieki bardzo latwej obstudze (posiada intuicyjny interfejs uzytkownika, zapew-
niajacy naturalny przebieg operacji) i catodobowemu dostgpowi. Po za tymi gtéwnymi ce-
chami technicznymi bankomat oferuje takze cechy uzytkowe, takie jak: klient samodzielnie '
przeprowadza niektore operacje bankowe i sam uzyskuje potrzebne informacje, na temat

swojego konta, bez udziatu personelu banku.

Wersja biblioteczna takiego urzadzenia (rys. 5.) opieratoby sig na tych samych zatozeniach
podstawowych co bankomat, z ta réznica Ze zamiast pieniedzy bedziemy pobieraé i zdawaé
ksiazki. Dzigki takiemu rozwiazaniu otrzymamy catodobowy dostep do zasobéw bibliotecz-
nych i odciazymy personel biblioteczny.

Na obecnym stopniu opracowania systemu nie potrafimy oceni¢ jak wysokie beda koszty
}VdrOZenia. Ale mozemy przedstawié tabele obrazujaca zestawienie komponentéw systemu i
‘c!l Stopiei zaawansowania w sensie czy sa to produkty dostepne na rynku, czy prototypy, czy
Wizje projektant6w i konstruktorow. Z tabeli tej jasno wynika, e koszt komponentu zalezy od
faz: czy jest w fazie badania (koszt bedzie najwyzszy), czy w fazie rozwoju (koszt bedzie
$tedni), czy jest juz w produkeii (koszt bedzie najmniejszy).

\
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Tabela 1. Zestawienie komponentéw systemu

System czeéciowy Opis Bada- | Roz- | Pro.
nia woj dukt
Robot Konfiguracja koordynowana T
cylindrycznie .
Efektor koficowy | Integracja sensoréw sensory dotyku, sensory sity .
Chwytak o szczgkach wspoétbieznych .
Technika Przetwarzanie energii silnik elektryczny pradu
napedowa przemiennego .
Okreslenie stanu enkoder absolutny .
Prowadzenie Platforma mobilna ruchoma po prowadnicach .
robota
Zaopatrzenie w Przenoszenie energii kabel .
energie
Transport Typ transportera przenosnik rolkowy z
magazynowy momentem poslizgowym .
Transport Typ transportera system transportu
docelowy mechanicznego Telelift )
Bibliomat Typ bankomatu do instalacji w $cianie .
(lokalizacja wewnetrzna,
. lokalizacja zewnetrzna)
Sensoryka Identyfikacja czytelnika karta magnetyczna ‘ .
Identyfikacja ksiazki kod kreskowy [}
Rozpoznawanie pofozenia: .
przegrodka kod kreskowy .
ksigzka fotokomérka . L]
Interfejs Przekazywanie danych wspomaganie sensoryki .
cztowiek-maszyna

6. PODSUMOWANIE

Przy dzisiejszym tempie pojawiania si¢ nowych informacji, biblioteki sa zalewane publika-
cjami r6znego typu. Robotyzacja proceséw w bibliotece przyczyni sig przede wszystkim do
odcigzenia personelu bibliotecznego. Dzieki tergu moze sie on Bardziej skupié na lepszym
poznaniu zasobow zgromadzonych w bibliotece i Wigeej czasu poswigea na zapanowanie nad
»potopem™ naptywajacych w duzych ilosciach mformacp Taka sytuacja jest korzystna za-
réwno dla uzytkownikéw bibliotek, jak i bibliotekarzy. Bibliotekarze w wigkszym stopniu
moga pomée czytelnikom w poszukiwaniu informacji, a takze moga sig bardziej skupié na
swojej pracy.
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