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Plan seminariów naukowych PIAP 

5. 14.12.1993. 

6. 21.12.1993. 

7. 04.01.1994. 

8. 11..01. 1994 

9. 18.01.1994. 

10. 25 .01.1994. 

11. 08.02.1994. 

jesień/zima 1993/94 

1. 02.11.1993. Sterowanie rozmyte. Pojęcia podstawowe. - doc dr hab. J. 

Kacprzyk,. Instytut Badań Systemowych PAN, Warszawa. 

2. 16.11.1993. Sieci neuronowe i ich zastosowanie. - dr inż. M. Szyrnkat, 

Katedra Automatyki AGH, Kraków. 

3. 23.11.1993. Neural Network Toolbox - narzędzie analizy i syntezy 

sieci neuronowych. - dr inż. M. Szymkat, Katedra Automatyki 

AGH, Kraków. 

Działalność organizacji normalizacyjnych ISO, IEC i EWG - 

na podstawie doświadczeń zebranych podczas pobytu 

stażowego w SIS (Standardiseringskommissionen i Sverige). 

- inż. A. Gach PIAP, Warszawa. 

4. 07-08.12.1993. Prezentacja wyników realizacji grantów w dziedzinie robotyki. 

Model odniesienia dla zarządzania inwentarzem produkcyjnym 

- staż naukowo-badawczy w CR1F/WTCM (Centrum Naukowe 

Przemysłu Maszynowego) w Belgii. - dr inż. M. Wrzesień PIAP, 

Warszawa. 

Robotyka zaawansowana i przemysłowa - stan na listopad 

1993r na podstawie ICAR'93 i 24 ISIR oraz towarzyszącej 

im wystawy robotowej. - prof. dr inż. A. Morecki Politechnika 

Warszawska. 

Modelowanie dla potrzeb CAD części mechanicznych 

projektowanych w sposób tradycyjny - staż naukowy na 

uniwersytecie ULB w Brukseli. - mgr inż. D. Okrasa PIAP, 

Warszawa. 

Cad Key - nowa jakość komputerowego wspomagania 

projektowania. - mgr inż. A. Olak POLCOM Ltd Warszawa. 

Wyposażenie stanowisk CAD - krótka informacja 

techniczna nt. oferty firmy Rolland. - mgr inż. A. Olak 

POLCOM Ltd, Warszawa. 

Badania nowych algorytmów regulacji dla napędów 

elektrycznych robotów przemysłowych. Prezentacja prac 

projektu badawczego KBN. - doc. dr ira P. jcibtoński (PIAP, 

Warszawa) wraz z zespołem (PIAP, Instytut Automatyki 

Politechniki Warszawskiej). 

Sterowanie rozmyte. Przykłady aplikacji. - doc. dr hab. 

J. Kacprzyk, Instytut Badań Systemowych PAN, Warszawa. 

Komputerowe wspomaganie projektowania montażowych 

procesów produkcyjnych - na podstawie doświadczeń 

z pobytu w Departamencie Systemów Produkcyjnych 

uniwersytetu ULB w Brukseli. - mgr inż. Z. Rudnicki PIAP, 

Warszawa. 

Wiikromechaxdzmy i mikroroboty - aktualny stan badań i 

techniki. - prof. dr inż. A. Morecki Politechnika Warszawska. 

SCO Unix dla komputerów PC. - mgr inż. M. Partyka 

MULTITRADE S.A. Warszawa. 
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PRZEMYSŁOWY INSTYTUT AUTOMATYKI 

I POMIARÓW PIAP 

2 listopada 1993 r. 

LISTA OBECNOŚCI 

SEMINARIUM 

referat doc. dr hab. Janusza Kaeprzyka z Instytutu Badań Systemowych PAN 
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PRZEMYSŁOWY INSTYTUT AUTOMATYKI 

I POMIARÓW PIAP 

LISTA OBECNOŚCI 

SEMINARIUM 

16 listopada 1993 r. 

referat dr inż. Macieja Szymkata z Katedry Automatyki 
Akademii Górniczo-Hutniczej w Krakowie 
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LISTA OBECNOŚCI 

SEMINARIUM 
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Lista uczestników na Seminarium w dniu 7 i 8 grudnia 

1. prof. dr hab Edward Jezierski 

2. Andrzej Jezierski 

3. Dariusz Zarycha 

Politechnika Łódzka; Instytut Automatyki 

Łódź 

4. prof. dr hab. Mariusz Nieniewski 

5. Maria Kosicka 

PAN Zakład Badań Podstawowych 

Instytut Elektrotechniki 

Warszawa 

6. 

7. 

8. 

9. 

prof. dr hab. inmż. Andrzej Olędzki 

Cezary Rzymkowski 

P. Nazarczuk 

P. Mianowski 

P.W. Wydz. MEiL Instytut Techniki 

Lotniczej i Mechaniki Stosowanej 

Warszawa 

10. prof. dr hab. Wiesław Ostachowicz 

11. Grzegorz Rożnowski 

PAN Instytut Maszyn Przepływowych 

Gdańsk 

12. dr hab. inż. Zdzisław Kowalczuk 

Politechnika Gdańska Wydz. Elektrotechniki 

Katedra Systemów Automatyki 

Gdańsk 

13. Zbigniew Bultko 

14. Janusz Fraczek 

15. Marek Wojtyna 

Politechnika Warszawska 

Warszawa 



16. prof. Adam Borkowski 

17. Jacek Woiczyński 

18. Jerzy Szadkowski 

19. Barbara Siemiątkowska 

20. Elżbieta Letkiewicz 

21. Janusz Racz 

22. doc. dr hab. Bogusław Radziszewski 

23. Artur Dubrawski 

24. doc. dr hab. Bogusław Radziszewski 

Instytut Podst. Prob1em6w Techniki PAN 

Warszawa 

25, mgr inż. Piotr Dutkiewicz 

Politechnika Poznańska Wydz. Elektr. 

Katedra Autom. Robot. i Infor. 

Poznań 

26. dr inż. Andrzej Skalny 

27. inż. Czesław Gubiela 

AGH Wydz. Elektroniki, Katedra Autom. 

Kraków 

28. Krzysztof Kirzynkowski 

P.W. Instytut Automatyki 

Warszawa 

29. doc. dr hab. Tadeusz Uhl 

AGH. Wydział Robotyki 

Kraków 

30. Adam Borek 

31. Tadeusz Kowalowski 

Politechnika Śląska 

Instytut Automatyki 

Gliwice 

32. Krzysztof Janiszewski 

P.W. Wydz. Mechaniki Precyzyjnej 

Warszawa 

2 



33. prof. dr hab inż. Marek Trombski 

34 dr inż. Stanislaw Suwaj 

35. dr 

36. 

inż. Ludwik Majewski 

Jacek Klosiński 

Filia Politechniki Łódzkiej 

Bielsko - Biala 

37. Krzysztof Tchoń 

Politechnika Wrocławska 

Instytyt Cybernetyki Techn. 

Wroclaw 

38. Krystyna Szacka 

39. Andrzej Grodecki 

P.W. Wydział Elektroniki 

Warszawa 

40. mgr inż Grzegorz Janicki 

CBKO 

Pruszków 

41. mgr inż. Jan Łukasiewicz 

OBR TEKOMA 

Warszawa 

42. prof. dr hab. M. Bugajski 

43. Bohdan Chmielewski 

Instytut Technologi Elektronowej 

Warszawa 

44. inż. Konrad Effler 

Warszawa 

45. Sarnowski Tadeusz 

Zakłady Automatyki Przem. 

Ostrów Wlkp. 

46. A. Grono 

Politechnika Gdańska Wydz, Mech 

Gdańsk 

3 



47. dr hab. Roman Górecki 

AGH Wydz. Elektrotechniki 

Instytut Automatyki 

Kraków 

48. prof. dr hab. Anatol Gosiewski 

P.W. Wydz. Elektroniki, Instytut Automatyki 

Warszawa 

49. Ryszard Leniawski 

Politechnika Rzeszowska Wydz. Elektryczny 

Zakład Automatyki i Informatyki 

Rzeszów 

50. mgr inż. Jerzy Wiórkiewicz 

51. dr inż. A. Bargiel 

Komitet Badań Naukowych 

Departament Badań 

Warszawa 

52. Wiesław Winiecki 

P.W. Wydz. Elektroniki 

Instytut Radioelektroniki 

Warszawa 

53. pro:. dr hab. inż. W Niewczas 

P.W. Instytut AutomatyLA Przemysłowej 

Warszawa 

54. dr inż. W. Kwiatkowski 

55. Zbigniew Walach 

WAT Wydz. Cybernetyki 

Warszawa 

56. doc. dr inż. Zbigniew Adamczyk 

Istytut Obróbki Skrawaniem 

Kraków 

4 



57. Andrzej Grondecki 

58. Robert Widok 

59. Wiesław Woźny 

ZZSD ZELMER 

Rzeszów 

60. Krzysztof Jaworek 

Teresa Zielińska 

PW Instytut Techn. Lot. Mech. Stos. 

Warszawa 

61. Prof. zw.dr hab. inż. A. Morecki 

PW. Wydz. Mech. Energetyki i Lotnictwa 

Warszawa 

62. prof. dr hab. M. Gawrysiak 

Politechnika Białostocka 

Wydz. Mech. Katedra Autom. i Robotyki 

Bialystok 

63. mgr inż. Tadeusz Ustaborowicz 

Pomiary Automatyka Kontrola - Redakcja 

Warszawa 

64. Prof. zw. dr inż. Henryk Letkiewicz 

65. dr inż. Jan W. Barczyk 

PW Instytut Automatki Przemysłowej 

Warszawa 

66. Prof. dr inż. Maciej Szafarczyk 

PW Instytut Technologii Mechanicznej 

Warszawa 

5 



PRZEMYSŁOWY INSTYTUT AUTOMATYKI 

I POMIARÓW PIAP 

LISTA OBECNOŚCI 

SEMINARIUM 

14.12.1993. 

referat: Model odniesienia dla zarządzania inwentarzem produkcyjnym. 
staż naukowo-badawczy w CRIF/WTCM (Centrum Naukowe 

Przemysłu Maszynowego) w Belgii. - dr inż. M. Wrzesień PIAP. 

L.p. Imię i nazwisko Instytucja (miasto) Podpis 
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PRZEMYSŁOWY INSTYTUT AUTOMATYKI 
I POMIARÓW PIAP 

LISTA OBECNOŚCI 

SEMINARIUM 
referat:. Robotyka zaawansowana i przemysłowa 

1993r na podstawie ICAR'93 i 24 ISIR 
im wystawy robotowej. - prof. dr inż. A. 
Warszawska. 

21.12.1993. 

- stan na listopad 
oraz towarzyszącej 
Morecki PoUleci Ic( 

Modelowanie dla potrzeb CAD części mechanicznych 

projektowanych w sposób tradycyjny - staż naukowy na 

-uniwersytecie ULB w Brukseli. - mgr iiu. D. Okrasa PIAP. 

Warszw.va. 

L.p. Imię i nazwisko Instytucja (miasto) 
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PRZEMYSŁOWY INSTYTUT AUTOMATYKI 
I POMIARÓW PIAP 

04 stycznia 1994 r. 

LISTA OBECNOŚCI 

SEMINARIUM 

Cad Key - nowa jakość komputerowego wspomagania projektowania. - mgi 
inż. A. Olak POLCOM Ltd, Warszawa. 

Wyposażenie stanowisk CAD - krótka informacja techniczna nt. oferty 
firmy Rolland. - mgr inż. A. Olak POLCOM Ltd, Warszawa. 

L.p. Imię i nazwisko Instytucja (miasto) Podpis 
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PRZEMYSŁOWY INSTYTUT AUTOMATYKI 
I POMIARÓW PIAP 

11 stycznia 1994 r. 

LISTA OBECNOŚCI 

SEMINARIUM 

Badania nowych algorytmów regulacji dla napędów elektrycznych robotów 
przemysłowych. Prezentacja prac projektu badawczego KBN. - doc. dr inż. P. Jabłoński 
(PIAP, Warszawa) wraz z zespołem (PIAP, Instytut Automatyki Politechniki Warszawskiej). 
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PRZEMYSŁOWY INSTYTUT AUTOMATYKI 

I POMIARÓW PIAP 
18 stycznia 1994 r. 

LIST-A OBECNOŚCI 

SEMINARIUM 

Sterowanie rozmyte. Przykłady aplikacji. - doc. dr hab. J. Kacprzyk, Instytut Bad& 
Systemowych PAN, Warszawa. 

Komputerowe wspomaganie projektowania montażowych procesów produkcyjnych - 
na podst. doświadczeń z pobytu w Departamencie Systemów Produkcyjnych 
uniwersytetu ULB w Brukseli - mgr inż. Z Rudnicki, PIAP, Warszawa. 

L.p. Imię i nazwisko Instytucja (miasto) 
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LISTA OBECNOŚCI 

SEMINARIUM 

Sterowanie rozmyte. Przykłady aplikacji. - doc. dr hab. J. Kacprzyk, Instytut Bada; 
Systemowych PAN, Warszawa. 

Komputerowe wspomaganie projektowania montażowych procesów produkcyjnych - 
na podst. doświadczeń z pobytu w Departamencie Systemów Produkcyjnych 

uniwersytetu ULB w Brukseli - mgr inż. Z Rudnicki, PIAP, Warszawa. 
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LISTA OBECNOŚCI 

SEMINARIUM 

Mikrorobotyka - mili, mikro, nano mechanizmy, roboty, maszyny kroczące. - 
prof. dr inż. Adam Morecki, Politechnika Warszawska 

L . p . Imię i nazwisko Instytucja (miasto) 
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PRZEMYSŁOWY INSTYTUT AUTOMATYKI 
I POMIARÓW PIAP 

LISTA OBECNOŚCI 

SEMINARIUM 

08 lutego 1994 r. 

SCO Unix dla komputerów PC - mgr int. Marek Partyka MULTITRADE S.A, 
Warszawa. 

L.p. Imię i nazwisko Instytucja (miasto) Podpis 
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Janusz Kacprzyk 
Instytut Badań Systemowych PAN 

ul. Newelska 6 
.01 -447 Warszawa 

STEROWANIE ROZMYTE 
Streszczenie 

Sterowanie rozmyte (ang. fuzzy control), czy też może raczej sterowanie w 

logice rozmytej (ang. fuzzy logic control) jest jedną z tych nowoczesnych technologii 

sterowania i automatyzacji, o których się ostatnio najwięcej mówi. Co więcej, stosuje 

się je w w praktyce przemysłowej i to nie tylko w wysoce wyspecjalizowanych 

zastosowaniach do sterowania procesami przemysłowymi, które są "niewidoczne" dla 

szerokich warstw konsumentów i środków masowego przekazu. Sterowanie rozmyte 

można dziś bowiem znaleźć w prawie wszystkich nowych modelach pralek, lodówek, 

klimatyzatorów, aparatów fotograficznych, kamer video itd. wszystkich wiodących 

producentów, takich jak Hitachi, Panasonic, Siemens, Philips, Canon, Sony, Samsung, 

Thomson itd. Jest to oczywiście "widoczne" dla wszystkich i niewątpliwie ma znaczący 

wpływ na lawinowy wzrost zainteresowania sterowaniem rozmytym, jaki obserwujemy 

obecnie na całym świecie. 

Na marginesie powyższego warto wspomnieć, że jeszcze parę lat temu teoria 

zbiorów rozmytych, a także sterowanie rozmyte, miały cale rzesze wrogów, których 

jednym z koronnych argumentów byt brak zastosowań. Takie argumenty, wynikające 

częściowo z niewiedzy, pojawiały się nawet jeszcze w niektórych krajach - nie 

wyłączając Polski - w polowie lat osiemdziesiątych, gdy w Japonii kursował już w 

Sendai pociąg metra sterowany regulatorem rozmytym. 
Najogólniej biorąc, w sterowaniu rozmytym nie rozpatrujemy samego modelu 

procesu sterowanego (który może być np. nieznany, albo któregó wyznaczenie może 

być zbyt trudne, czasochłonne lub kosztowne), na podstawie którego - jak w 

sterowaniu konwencjonalnym - wyznacza się reguły sterowania'. Przyjmujemy 

natomiast, że przecież doświadczony operator procesu potrafi bardzo dobrze tym 

procesem sterować, a więc jego reguły sterowania są bardzo dobre i bez problemu 

można je przyjąć. Te reguły sterowania mają jednak zwykle charakter lingwistyczny, 

jak np. "jeżeli temperatura jest wysoka i jej zmiana jest średnio lub bardzo szybka, to 

należy trochę zmniejszyć podgrzewanie". Zawierają więc nieprecyzyjne elementy, 

wynikające z nieprecyzyjności języka naturalnego, do których reprezentacji i 

przetwarzania stosuje się teorię zbiorów rozmytych. Okazało się, że stosując takie 

lingwistyczne reguły sterowania uzyskano nadspodziewanie dobre wyniki i to nie tylko 

w warunkach laboratoryjnych, ale i w praktyce przemysłowej. 

Sterowanie rozmyte ma swój początek w pionierskich pracach Mamdaniego i 

współpracowników z Uniwersytetu Londyńskigo z polowy lat siedemdziesiątych. 

Choć na przełomie lat siedemdziesiątych i osiemdziesiątych duńska firma Smidth 

oferowała już handlową wersję regulatora rozmytego (stosowanego głównie przy 

produkcji cementu), to sterowanie rozmyte nie cieszyło się popularnością do polowy 

lat osiemdziesiątych. Wtedy nastąpił przełom spowodowany przede wszystkim syntezą 

obwodu scalonego wielkiej skali integracji realizującego olbrzymią liczbę wnioskowań 

rozmytych na sekundę, której dokonali w USA dwaj Japończycy, Masald Togai i 



Hideyuki Watanabe. Niestety, przemysł amarykańsld nie wyraził wtedy 

zainteresowania tym wynalazkiem, co zrobiły od razu wielkie firmy japońskie, jak np. 

Hitachi, Omron, Matsushita itp. Japończycy szybko zdobyli bezwzględną supremację w 

nowej technologii sterowania rozmytego, a firmy amerykańskie i zachodnioeuropejskie 

dopiero w ostatnich paru latach, w obliczu zagrożenia, rozpoczęty zakrojone na 

szeroką skalę prace badawcze i wdrożeniowe. Daleko im jeszcze jednak do poziomu 

Japonii. Należy też wspomnieć o wielkiej skali prac nad strewaniem rozmytym w Korei 

PM., gdzie w badania i wdrożenia zaangażowały się wszystkie giganty przemysłowe 

 tryertlyundairSannungrraeldst już cały wachlarz produktów i 

finasując badania naukowe. 
Celem referatu jest przedstawienie podstaw sterowania rozmytego. Po 

pierwsze, pokażemy jego genezę, a głównie pochodzące od Zadeha, twórcy teorii 

zbiorów rozmytych, pojęcia zmiennej lingwistycznej, rozmytego zdania warunkowego 

i zlożeniowej reguły wnioskowania.Przedstawimy następnie pierwsze podejście 

Mamdaniego do sterowania rozmytego, analizując jego "architekturę" i pewne 

wcześniejsze rozszerzenia. 
Następnie rozpatrzymy główne zagadnienia teoretyczne związane z 

implementacją sterowania rozmytego, a przede wSzystkim sposoby reprezentacji reguł 

sterowania z nieprecyzyjnymi elementami, wnioskowanie na podstawie takich reguł, 

zagadnienie "ilefuzyfikacji" (tzn. przejścia z otrzymanego wyniku rozmytego do 

wyniku nierozmyt.ego, który już można w praktyce zastosować), zagadnienie 

stabilności sterowania rozmytego itp. 
Przeanalizujemy nowsze podejścia do sterowania rozmytego, a głównie pewne 

nowe architektury", jak np. hierarchiczne sterowanie rozmyte Sugeno, użycie 

rozmytych sieci neuronowych w sterowaniu rozmytym itp. 
Przedstawimy krótką analizę problemów rzeczywistych, w których sterowanie 

rozmyte okazało się bardzo użyteczne. Rozpoczniemy od rysu historycznego. Potem 

przejdziemy do klasycznego już przykładu bardzo trudnego zagadnienia sterowania 

odwróconym wahadłem. Pokażemy przykłady sterowania zarówno procesami 

technologicznymi, jak i urządzeniami technicznymi powszechnego użytku typu pralki 

czy aparatu fotograficznego. Omówimy sterowanie modelem helikoptera jako przykład 

nowej architektury sterowania rozmytego. Wspomnimy o pewnych doświadczeniach 

zdobytych przez ośrodki badawcze firm, głównie Siemensa, produkujących sprzęt 

elektryczny i elektroniczny z regualatorami rozmytymi (np. pralki i odkurzacze). 

Na koniec omówimy krótko sytuację na rynku oprogramowania i realizacji 

sprzętowej elementów do sterowania rozmytego, koncentrując się na rynku 

europejskim. 
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 Sieci neuronoweiith-z-astosowania 

Tematem seminarium będą sieci neuropodobne (ang. Artificial Neural Networks), 
nazywane też po prostu sieciami neuronowymi. Sieci te znalazły ostatnio wiele 
użytecznych zastosowań w rozpoznawaniu obrazów, rozwiązywaniu złożonych zadań 

klasyfikacji, a także w automatyce. Dotyczy to zwłaszcza zagadnień silnie 
nieliniowych, gdzie zawodzą podejścia ściśle analityczne. Sieci neuronowe o określonej 

strukturze posiadają własność uniwersalnej aproksymacji odwzorowań nieliniowych. 
Ma to znaczenie zwłaszcza przy identyfikacji modeli nieliniowych, w syntezie 
układów z linearyzacja poprzez sprzężenie zwrotne, w systemach sterowania 
adaptacyjnego oraz dla przybliżonego rozwiązywania niektórych problemów 
optymalizacji. 

Na wstępie wprowadzone zostaną podstawowe pojęcia związane z sieciami 
neuronowymi, typy neuronów (liniowe i nieliniowe), wagi połączeń, warstwy i ich 
połączenia, struktury rekurencyjne, sieci rezonansowe, sieci Hopfielda, pamieci 
skojarzeniowe i inne. Najistotniejszym procesem jest tzw. uczenie sieci, tj. dobór 
wag, stanowiących jakby pamięć sieci. W zasadzie rozróżnia się dwa typy uczenia 
- uczenie pod nadzorem (ang. supervised training), gdy wagi są stopniowo korygowane 
według zadanego z góry algorytmu i uczenie się spontaniczne (ang. unsupervised 
training - learning), gdy wagi kształtowane są dynamicznie przez samą sieć. 

Przedstawione zostaną typowe techniki związane z uczeniem sieci neuronowych, w 
tym: wsteczna propagacja błędu, uczenie rywalizacyjne, projektowanie sieci 
samoorganizujących się. 

W kolejnej części dokonany zostanie skrótowy przegląd zastosowań sieci 
neuronowych w takich dziedzinach jak: rozpoznawanie obrazów, identyfikacja 
modeli, sterowanie, przetwarzanie sygnałów czy planowanie produkcji. Szczególna 
uwaga poświęcona będzie zastosowaniom związanym z robotyką. Omówione zostaną 

obecnie dostępne realizacje sieci neuronowych (analogowe, cyfrowe, specjalizowane 
komputery). 

Na zakończenie przedstawione będą rezultaty najnowszych prac, w których 
przeprowadzono porównanie podejść wykorzystujących sieci neuronowe z 
rozwiązaniami bazującymi na technikach alternatywnych (interpolacja sklejana, 
funkcje rozmyte) z punktu widzenia zbieżności algorytmów, złożoności obliczeniowej, 
czy jakości rozwiązań suboptymalnych. 
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Neural Network Toolbox - narzędzie analizy 
i syntezy sieci neuronowych 

eminanum dotyczyć będzie nowej częsci (5W-czenia progra wegoMATLAB
 do projektowania sieci neuronowych - tzw. przybornika Neural 

Network Toolbox. 

W skład przybornika wchodzą funkcje służące do modelowania pojedynczych 
neuronów o nastepujących funkcjach przejścia zadanych jako funkcja progowa, 
symetryczna funkcja progowa, funkcja liniowa, funkcja liniowa z nasyceniem, 
funkcja sigmoidalna typu logarytmicznego lub funkcja sigmoidalna typu tangens 
hiperboliczny. Dla każdej funkcji przejścia można dodatkowo określić przesunięcie 

(ang. bias). 

Pojedyncze neurony można łączyć w warstwę przekształcającą wektor sygnałów 

wejściowych w wektor sygnałów wyjściowych (o długości równej liczbie neuronów). 
Zależność pomiędzy wartościami wektora wejściowego a wartościami stanowiącymi 

argument funkcji przejścia poszczególnych neuronów określa tzw. macierz wag 
połączeń (ewentualnie dodatkowo wektor przesunięć). Funkcje przejścia są tak 
zdefiniowane, że możliwe jest podanie od razu wielu wejściowych argumentów 
wektorowych (macierzy), co pozwala na zwięzły zapis działania od razu całej 

warstwy. Autorzy nazwali to przetwarzaniem wsadowym (ang. batching). Pojedyncze 
warstwy można łączyć w struktury kaskadowe (ang.. multi-layer), można też 

wektory wyjść rekurencyjnie podawać z powrotem na wejście (ang. recurrent 
networks), uzyskując przez to dużą swobodę konstruowania rożnorodnych struktur 
sieciowych. 

Przybornik Neural Network Toolbox zawiera funkcje implementujące wiele 
standardowych algorytmów uczenia sieci neuronowych, w tym: funkcje inicjalizacji 
wag losowe, metoda Nguyena-Widrowa, uczenie pod nadzorem - metoda wstecznej 
propagacji błędu (ang. back-propagation) - różne warianty (uczenie z "rozpędem", 

z adaptacyjnym doborem współczynnika zmiany wag), uczenie warstwy neuronów 
współzawodniczących, metoda Widrowa-Hoffa, uczenie spontaniczne - metoda 
Hebba, metoda Kohonena, algorytm perceptronu i inne. W przyborniku znalazły się 

także funkcje do symulacji dynamiki sieci rekurencyjnych - ART1 i Hopfielda. 

Proces uczenia i jego rezultaty mogą być wizualizowane za pomoca licznych funkcji 
pomocniczych rysujących wykresy błędu, diagramy Hintona, obrazujących ewolucje 
błędów w poszczególnych cyklach uczenia, a także kształt aproksymowanego 
odwzorowania i inne. 

Do przybornika dołączono blisko 40 m-plików demonstracyjnych, zebranych w 
oddzielnym katalogu. Seminarium ilustrowane będzie pokazem oprogramowania 
"na żywo". 
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1. 10.00 - 10.30 Otwarcie seminarium 

- prof. dr hab. inż. Anatol Gosiewski - Przewodniczący Sekcji 
Automatyki i Robotyki KBN. 

- doc. dr int. Stanislaw Kaczanowski - Dyrektor PIAP. 

PROGRAM 
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PROJEKTY 
BADAWCZE - GRANTY 
W ROBOTYCE 
FINANSOWANE PRZEZ 
KOMITET BADAN 
NAUKOWYCH 

7+8 grudnia1993r. 

2. 10.30 - 12.00 Sesja poranna 

Prowadnicy sesję - prof dr hab. inż. Anatol Gosiewski. 

Opracowanie metod i programów narzędziowych do 
komputerowego wspomagania projektowania 
mechanizmów i robotów - prof. dr inż. A. Morecki, 
Politechnika Warszawska. 

Opracowanie metod i algorytmów do komputerowego 
modelowania i automatycznej oceny lokomocji 
dwunożnej człowieka i czteronożnych maszyn 
kroczących - prof. dr inż. A. Morecki, Politechnika 
Warszawska 

- Identyfikacja stanu otoczenia zrobotyzowanych układów 

mobilnych - prof dr hab. inż. Andrzej Masłowski, 

PIAP Warszawa 

System badań symulacyjnych zrobotyzowanych pojazdów 
dla osób niepełnosprawnych - prof dr hab. inż. Andrzej 

Masłowski, PIAP Warszawa 

3. 12.00 - 13.30 Przerwa 

- Kawa, herbata na sail obrad i bufet PIAP. 

Zwiedzanie wybranych laboratoriów i pracowni PIAP: 

- automatyczna przyłbica spawalnicza - przy hali 3A, 

- satelitarna sieć zbierania danych, kontroli i 
zapobiegania katastrofom ekologicznym - pok. 202, 
bud. 6, 

- labor.atorium przemysłowych sieci informatycznych - 
pok. 116, bud. 6, 

- laboratorium robotów mobilnych - pok. 213, bud. 5, 

- Ośrodek Badania Jakości i Niezawodności - badania 
środowiskowe, kompatybilności elektromagnetycznej 
- wejście 4A, 

- hala prób robotów przemysłowych - hala 3A. 

4. 13.30 - 15,30 Sesja popołudniowa 

Prowadnicy sesję - prof dr hab. inż. Andrzej Masłowski. 

- Wieloprocesorowy 32-bitowy układ sterowania robota 
laboratoryjnego - prof dr hab. inż. Leszek Tryb us, 

Politechnika Rzeszowska. 
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- System programowania robota IRp-6, jego model oraz 
sprzężenie z czujnikami do pomiaru sił i momentów - 
dr inż. Krzysztof Kozlowski, Politechnika Poznańska 

- Metody rastrowe w systemie nawigacyjnym mobilnego 
robota - prof dr hab. inż. Adam Borkowski, IPPT PAN, 
Warszawa 

- Koordynacja pracy robota z wykorzystaniem zewnętrznej 

sensoryki - prof. dr hab. inż. Edward Jezierski, 
Politechnika Łódzka 

- Wspomagana komputerowo analiza i synteza [koparka-
robot] - [trakcja elektryczna] w procesie urabiana i 
odstawy kopalin użytecznych - prof dr hab. inż. Ludger 
Szklarski, AGH Kraków. 

5. 15.30 - 16.30 Przerwa 

- Kawa, herbata na sali obrad, 

- Bufet - lunch, 

- Prezentacja video. 

6. 16.30 - 18.30 Sesja wieczorna 

Prowadzący sesję - doc. dr inż. Stanisław Kaczanowski 

- Systemy adaptacyjne w napędach i robotyce: cyfrowy 
symulator napędu prądu stałego ze śledzeniem modelu 
(AMFC) oraz symulacja sprzężeń zwrotnych od położenia 

obiektu za pomocą kamery CCD - prof dr hab. inż. 

Mariusz Nieniewski, Instytut Elektrotechniki, Warszawa. 

- Opracowanie metod analizy ruchu w obrazach dla 
potrzeb videoserwomechanizmów - prof dr hab. int. 
Mariusz Nieniewski, Instytut Elektrotechniki, Warszawa. 

- Badania modelowe robota podwodnego - prof dr hab. 
inż. Wiesław Ostachowicz, Instytut Maszyn 
Przepływowych PAN, Gdańsk. 

- Identyfikacja modeli robotów i ich zastosowanie do ich 
sterowania - prof dr hab. inż. Józef Giergiel, AGH, 
Kraków. 

- Adaptacyjne układy pozycjonowania z wykorzystaniem 
siłowników pneumatycznych - dr hab. inż. Krzysztof 
Janiszowski, Politechnika Warszawska 

7. 18.30 - 19.00 Odwiezienie uczestników 
do hoteli i centrum miasta. 

8 grudnia .środo 

1. 8.00 - 9.00 Dowiezienie uczeitników 
z hoteli i centrum miasta 
do PIAP 
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2. 9.00 - 10.45 Sesja poranna 

ProwariNcy sesję - doc. dr inż. Ryszard Sawwa 

- Metody topologiczno-różniczkowe w robotyce - prof dr 
hab. inż. Krzysztof Tchoń, Politechnika Wrocławska 

- Badanie fazy pozycjonowania w plynowych napędach 
maszyn manipulacyjnych - prof dr hab. inż. Wiesław 

Niewczas, Politechnika Warszawska 

- Nowe i u 

PROGRAM 
SEMINARIUM 

PROJEKTY 
BADAWCZE - GRANTY 
W ROBOTYCE 
FINANSOWANE PRZEZ 
KOMITET BADAN 
NAUKOWYCH 

7+8 grudn1a1993r. 

tó ,. 
przemysłowych - prof dr hab. inż. Anatol Gosiewski, 
Politechnika Warszawska 

- Badania doświadczalne ramienia nowego typu robota 
własnej konstrukcji i ocena jego własności manipulacyj-
nych na tle innych robotów przy zastosowaniu różnych 
metod i kryteriów - prof dr hab. inż. Andrzej Olędzki, 

Politechnika Warszawska 

3. 10.45 - 11.15 Przerwa 

- Kawa, herbata na sali obrad i bufet PIAP. 

- Prezentacja video. 

4. 11.15 - 13.00 Sesja południowa 

Prowadzący sesję - prof. dr inż. Tadeusz Missala 

Robot przemysłowy szklarski - mgr inż. Tadeusz 
Sarnowski, 7nkłady Automatyki Przemysłowej ZAP S.A., 
Ostrów Wlkp. 

Sterownik robotów dla celów badawczych - dr inż. Cezary 
Zieliński, Politechnika Warszawska. 

- Automatyzacja sterowania ruchami wykonawczymi 
przejezdnych maszyn roboczych - prof dr hab. inż. 
Marek Trombski, Politechnika Łódzka, Filia w Bielsku-
Białej. 

- Eksperymentalna weryfikacja cyfrowych algorytmów 
sterowania napędami robota przemysłowego - dr inż. 

Piotr Jabłoński, PIAP Warszawa. 

5. 13.30 - 14.00 Przerwa 

- Kawa, herbata na sali obrad, 

- Bufet - lunch, 

- Prezentacja video. 

7. 14.00 - 15.30 Forum dyskusyjne 
i podsumowanie Seminarium 

8. 15.30 - 16.00 Zamknięcie obrad 

9. 16.00 - 16.30 Odwiezienie uczestników na 
dworzec, do hoteli i do centrum 
miasta. 
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dr inż. Marian Edward Wrzesień 
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MODEL ODNIESIENIA DLA ZARZĄDZANIA 

INWENTARZEM PRODUKCYJNYM 

14 grudnia 1993, godz.11(2Q 
Sala Konferencyjna PIAP 
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Warszawa, 1993.11.= 

dr in2w Marian Edward Wrzesień 
PIP - OAP 

SEMINARIUM pt.: 

MODEL ODNIESIENIA DLA ZARZĄDZANIA INWENTARZEM PRODUKCYJNYM 

Wymieniony temat został opracowany w czasie stażu naukowego w 

Brukseli ramach działań Commission of the European Communities 

(CEC) na rzecz współpracy naukowo-technicznej z krajami, Europy 

Srodkow.j i Wschodniej, zgodnie z założeniami objętymi umową po-

między CRIF/WTCM (Research Center of the Metal Working Industry), 

a CEC (nr referencyjny CIPA3510CT929548). 

Temat obejmuje metody stosowane do , zarządzania przepływem 

produktów (materiałów) w czasie produkcji oraz po jej zakończeniu. 

Metody te tworzą Model Odniesienia Zarządzani-a Inwentarzem Produk-

cyjnym (Inventory Management Reference Model (IMRM)), tak, że sys-

tem rzeczywisty może byt odwzorowany do szczególnego modelu bazu-

jącego na IMRM. 
Przedyskutowano również wskaźniki wydolności okretlpne dla 

zarządzania materiałami. 

ISTOTA IMRM 

Centralną część Modelu stanowi magazyn, wraz z torami prze-

pływu materiałów lub produktów. Magazyn jest objęty trzema sprzę-

zeniami zwrotnymi, które 

mym stabilność produkcji 

Pierwsze sprzężenie 

zapewniają stabilność magazynu, a tym sa-

lub dystrybucji. 

(pętla wewnętrzna) realizuje proste ste-

rowanie wielkością zapasów magazynowych, poprzez podejmowanie de-

cyzji: ile jakiego materiału należy zamówić, oraz kiedy _powinno 

zostać złożone zamówienie. Dla uzyskania informacji o stanie bie-

żącym magazynu stosuje sig systemy przeglądania magazynu. Pozwala 

to określać ilość towaru wprowadzanego do magazynu, pobieranego ar—

magazynu zgodnie z popytem rynku lub potrzebami produkcji, oraz 

traconego na skutek starzenia, niszczenia, psucia sig lub kradzie-

ży. Podejmowanie decyzji co do zamawianych ilości oraz terminów 

zamówień jest realizowane za pomocą zestawu modeli wyselekcjonowa-

M nych indywidualnie dla każdego specyficznego środowiska rzeczywis-
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tego. To sprze2enie jest bezwzglednie konieczne dla właściwej pra-

cy systemu zarządzania magazynem. 

Drugie sprze2enie zwrotne (pqtla zewnętrzna) jest rodzajem 

interfejsu pomiedzy systemem zarządzania inwentarzem produkcyjnym 

(dostawca lub fabryka), a odbiorcą (nabywca lub sprzedawca). Jest 

ono stosowane podczas selekcjonowania metody sterowania, która za-

leży od strategii przedsiebiorstwa, typu inwentarza, oraz typu po-

pytu, z których wszystkie są pod wpływem środowiska określonego 

przez rynek. Badania rynkowe są nieodłącznym elementem tego sprze-

2enia zwrotnego. 

Tr e4Orzgilenie zwrotne (bazujące na wydolności systemu) 

nie jest elementem decyzyjnym z purfktu widzenia produkcji lub 
dys-

trybucji. Jego stosowanie zatem nie jest bezwzglednie obowiązują-

ce. Odgrywa ono jednak podstawową role w wyszukiwaniu 
sposobów na 

obniżanie inwestycji inwentarzowych jak i w celu poprawienia ob-

sługi klienta. 

Koncepcja IMRM była wynikiem potrzeby wydzielenia zarządzania 

inwentarzem z pełnego systemu technicznego produkcji lub 
dystrybu-

cji w celu umożliwienia prowadzenia niezależnej analizy systemu 

inwentarzowego, a nastepnie wykorzystania wyników tej analizy w 

zestawieniu z pełnym systemem technicznym. 

WSKAŹNIKI WYDOLNOSCI 

Wskaźniki wydajności mogą być zbudowane na podstawie pomiarów 

wydolności. Podstawowe kryteria oceny wydolności w systemie zarzą-

dzania inwentarzem to: 

- uzyskany poziom obsługi klienta, oraz 

- inwestycje materiałowe wymagane do uzyskania tego 
poziomu. 

Parametry obsługi klienta mogą przyjmować szereg form, jak: 

- dostarczanie w sposób terminowy, 

- przeciwdziałanie niepewnościom (terminy i wielkości 
dostaw) 

- zapewnienie różnorodności towaru dla spełnienia 
indywidualnych 

oczekiwaA klienta. 

Jeśli firma ma zbyt male zapasy, to wprOwadza potencjalne za-

grożenie niedoborem pewnych towarów. 

Może to dać efekt w postaci: 

- konieczności zakupów uzupełniających, 

- opóźnienia dostawy klientowi, 
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- czasowe zawieszenie produkcji, 

- potencialnei utraty określonego segmentu rynku. 

Dla przedyskutowania inwestycji materiałowych wprowadzono po-

icie inwentarza zagregowania, wraz ze sposobami szacowania tych 

inwestycji. 

Jeśli w przedsigbiorstwie są zbyt duże zapasy, to może to 

spowodow_a _niepotrzebny wzrost kosztów wynikaący z: 
- wzrostu kosztów przechowywania, 

- starzenia sig i niszczenia towaru, 

- wzrostu kosztów podatkowych, 

- problemów związanych z przepływem materiałów, oraz 
- niższych zysków. 

PLAN SEMINARIUM 

Podczas seminarium zostanie omówiony model IMRM, zostanie za-

prezentowanych kilkanaście metod wspomagających podejmowanie decy-
zji odnośnie wielkości i terminów zamówien wraz z przykładami ich 

stosowania, oraz zostaną zaprezentowane, zaproponowane podczas re-

alizacji wymienionego tematu, wskaźniki wydolności systemu zarzą-

dzania inwentarzem produkcyjnym. 
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Przemysłowy Instytut Automatyki i Pomiarów 

AI. Jerozoliniskie 202, 02-222 Warszawa 

SEMINARIUM 

prof dr inż. Adam Morecki 
Instytut Techniki Lotniczej i Mechaniki &tosowanej 

Politechniki Warszawskiej 

ROBOTYKA ZAAWANSOWANA 
I PRZEMYSŁOWA - STAN NA LISTOPAD 1993r 

NA PODSTAWIE IC.AR'93 I 24 ISIR ORAZ 
TOWARZYSZĄCEJ IM WYSTAWY ROB OTOWEJ 

• 21 grudnia 1993, godz.11c2Q 

Sala Konferencyjna NAP 



W ramach seminarium będą przedyskutowane zagadnienia badań podstawowych 
prowadzonych w różnych ośrodkach na świecie. Do uprawianych obecnie tematów 
należą: 

- inteligentne układy rob otyczne, 

- wizja, 
- maąjpulatory równoległe  

- interfejs człowiek-maszyna, 

- zewnętrzna inteligencja, 
- modelowanie otoczenia, 

- robotyka medyczna, 
- sterowanie ruchem, 
- inteligentne sterowanie autonomicznych robotów, 

- robotyka w przestrzeni kosmicznej, 

- maszyny kroczące, 

- nowe mechanizmy i układy sterowania mobilnych robotów, 

- sensoryka i nawigacja, 
- skoordynowane roboty, 
- skoordynowane roboty, 
- mechanizmy, 
- manipulatory elastyczne, 
- planowanie, 
- narodowe i międzynarodowe projekty, 

- promocja, dyfuzja, popularyzacja, 
- zastosowania, 

- montaż, 

- logika rozmyta, 
- telerobotyka i wirtualna rzeczywistość, 

- programowanie robotów, 
- różne. 

Wymienione tematy będą zilustrowane przykładami. 

W drugiej części referatu zaplanowano omówienie wystawy robotów (przeźrocza). 

Przewiduje się pokazanie video ilustrującego niektóre zagadnienia współczesnej 

robotyki. 

39 
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Przemysłowy Instytut Automatyki i Pomiarów 

Al. JerozoliMskie 202, 02-222 Warszawa 

SEMINARIUM 

mgr inż. Andrzej Olak 
POLCOM Ltd, Warszawa 

CAD KEY - NOWA JAKOŚĆ KOMPUTEROWEGO 
WSPOMAGANIA PROJEKTOWANIA 

WYPOSAŻENIE STANOWISK CAD - KRÓTKA 
INFORMACJA TECHNICZNA nt. OFERTY 

FIRMY ROLLAND 

04 stycznie 1994, godz. 11° 
Sala Konferencyjna PIAP 
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PLAN SEMINARIUM 

Część I. 

1. Wymogi stawiane nowoczesnym stanowiskomCAD/CAM. 

- 2;--zadama- wykonywane - ra s -="7 .-=.111111.....TMEISMES• 

- aktua1i7acja dokumentacji wykonywanej metodą tradycyjną, 

- automatyzacja aktualnego procesu projektowania, 

- współpraca z innymi komórkami zakładu wytwórczego/biura, 

- anali7a jakościowa konstrukcji. 

3. Metody i środki realizacji nowoczesnego stanowiska CAD/CAM 

- środki hardware'owe - ploterry, digitizery, 

- środki software'owe - oprogramowanie CAD. 

4. Pakiet oprogramowania komputerowego wspomagania projektowania CADKEY. 

W trakcie seminarium przewiri7ianajest 
prezentaqja oprogramowania CADKEY 

na komputerze osobistym klasy IBM pc 486. 

Część H. 

Wyposażenie stanowisk CAD - informacja techniczna nt. oferty firmy Rolland. 

JĄĄ 
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BADANIA NOWYCH ALGORYTMÓW 
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ROBOTÓW PRZEMYSŁOWYCH 
Prezentacja prac projektu badawczego KBN 

_ 11 stycznie 1994, godz. 119-9-
Sala Konferencyjna PIAP 



KONSPEKT SEMINARIUM 

Tematem seminarium jest prezentacja prac wykonanych w 1993 roku w 
Przemysłowym Instytucie Automatyki i Pomiarów PIAP i w Instytucie Automatyki 
Politechniki Warszawskiej w ramach projektu badawczego KBN Nr S 505 039 
04 pt."Eksperymentalna weryfikacja cyfrowych algorytmów sterowania napędami 

robota przemysłowego". 

Celem projektu jest opracowanie metody weryfikacji różnych algorytmów 
regulacji napędów robota przemysłowego, praktyczne sprawdzenie tej metody i 
wybór optymalnego algorytmu do stosowania w robocie. Rozszerzone zostaną 
także możliwości prac badawczych i dydaktycznych prowadzonych dotychczas 
na sterowniku badawczym znajdującym się w IA PW. 

W 1993 roku opracowano podstawy teoretyczne ulepszonych algorytmów 
sterowania pozycyjnego robotów oraz narzędzia programowe do projektowania 
nastaw regulatorów. Przeprowadzono badania symulacyjne. Do ważniejszych 
efektów prac w tym zakresie należy zaliczyć: 

opracowanie oryginalnej metody projektowania dyskretnego regulatora 
położenia ramion robota wykorzystującego dodatkowe sprzężenie 

-prędkościowe (sztuczne tarcie wiskotyczne), 
opracowanie algorytmów wykorzystujących sprzężenia "feedforward" od 
prędkości zadanej i przyspieszenia zadanego, w tym: silnych sprzężeń, 
redukujących uchyby położenia w stanie ustalonym oraz słabych 
sprzężeń, opartych na idei kompensacji dominujących biegunów 
transmitancji układu zamkniętego, 

opracowanie metod kompensacji zmiennego momentu bezwładności 
związanego ze zmiennym obciążeniem robota, 

stworzenie narzędzi programowych w środowisku Matlab i Simulink do 
automatycznego projektowania nastaw ww. regulatorów oraz weryfikacji 
rezultatów na drodze symulacyjnej, 
opracowanie stanowiska badawczego dla potrzeb realizacji i weryfikacji 
algorytmów typu "feedforward" na robocie IRp-6. 

W 1993 roku opracowano także stanowisko edukacyjne dla laboratorium 
robotowego IA PW. Jest ono przeznaczone do prowadzenia zajęć dydaktycznych 
oraz prac badawczych w zakresie napędów elektrycznych robotów przemysłowych. 
Do jego budowy wykorzystano podzespoły robota URP-6, opracowanego i 
produkowanego w PIAP. W skład stanowiska wchodzą: 

- riakiet cyfrowego sterownika położenia osi (CSPO) typu MV-20, 
- pakiet zasilacza TPK (rezolwera) typu MV21, 
- sterownik mocy typu 8121, 
- jednostka napędowa zawierająca silnik prądu stałego i 

transformator położenia kątowego (rezolwer), 
- układy zasilania. 
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Obecnie wykonane urządzenie mote pracować z jedną z dwóch wersji 
oprogramowania: 

- wersja A realizuje algorytm sterowania wykorzystywany w robotach URP 
oraz daje możliwość stosowania nowych algorytmów np. z dodatkowym 
sprzężeniem tachometrycznym oraz ze sprzężeniem "feedforward" od 
prędkości i przyspieszenia zadanego, 

- wersja B daje możliwość wprowadzania do pamięci sterownika innych 
algorytmów regulacji, opracowanych przez użytkownika. Po napisaniu 

wynikowej, można kod Intel-Hex programu wysłać (załadować) do pamięci 

RAM sterownika i tam go uruchamiać, poprawiać i testować. 

W stanowisku wdrożono szereg rozwiązań i mechanizmów przydatnych w 
pracach badwczych jak też dydaktyce. Należy tu wymienić przede wszystkim: 

- wprowadzenie dwóch dodatkowych kanałów przetwarzania C/A - 
podczas wykonywania ruchu silnika można zarejestrować przebiegi 
dwóch, wybranych zmiennych, 
- wprowadzenie dodatkowej pamięci RAM (jeden ,segment 64kB) - 
umożliwia gromadzenie podczas próby danych 'pomiarowych w 
postaci cyfrowej, a następnie przesyłanie ich dci- komputera 
zewnętrznego celem dalszej obróbki (wizualizacja, wydruk), 

- wyprowadzenie dodatkowych punktów pomiarowych, w których 
można oglądać na oscyloskopie przebiegi wielkości interesujących 
z punktu widzenia sterowania. 
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Sterowanie rozniyte przykłady zastosowań 
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Janusz Kacprzyk 
Instytut padań ,Sygemowych 

PolsIdej Akademii Nauk 
1 Nwlk 6 

01-447 ar'szhwa 
E-mailt kacpr- 17)0ibspn.wiaw.pl 
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, 

r -
Stresiczenie 

t. t • 
W drugiej części seminarium poświęconego sterowaniu rozmytemu, przedstawimy 

krótko niektóre ważniejsze zastosowania i zagadnienia z nimi związane. 
Rozpoczniemy od przedstawieniepiervisiekhistorycznie pracy Mamdaniego, w której 

zaproponowano sterowanie rozmyte kotłem parowym. Potem omówimy prace Ostergaarda nt. 
sterowania rozmytego picem -tementoviymk będąte podstawą pakittu-optOgtarnówania firmy 
Smidth (Dania), która zaoferowała pierwsze komercyjne • oprogrrągiowmię ,0;19 starowania 
rozmytego. i r\: ''":""`•:tr 

Przejdziemy następnie do omówienia sterowania różmytego poćiigieni Metra w Sendai 
(Japonia) opracowanego i wdrożonego przez firriię Hitachi przy \iirS1515 hcy '2 ośrodkami 
uniwersyteckimi. Przy tym omówimy tzw. "komputery -roZmyte",; tzti filfIFfdy stalone VLSI 
realizujące wnioskowania rozmyte, których synteza była, purlktem, zwkotpym Ny sterowaniu 
rozmytym. 

Pokażemy natępnie podejście IlierarchicZne'do' sterowniii54iieego' opracowane 
przez Sugeno, które umożliwiło sterowanie rozmyte latającym modelpm:litiglOwca, co nie 
udało się przy zastosowaniu konwencjonalnych podejść do sterowania ro,zmytiego, 

Prezentację zastosowań zakończymy krótkim omówieniem nowocześniejszych 
zastosowań, głównie do sterowania pralkami (np. wszystkich czołowych producentów 
japońskich, Siemensa, Zanussiego, ...) i automatycznymi skrzyniami biegów w samochodach 
(Nissan, Siemens, ...). 

Wspomnimy o najnowszych tendencjach w sterowaniu rozmytym, jak np. o integracji 
sterowania rozmytego i sieci neuronowych (np. pralki czołowych producentów japońskich), 
uwzględnieniu dynamiki chaotycznej (np. pralki Goldstara, ...), uwzględnieniu elemntów 
optymalnego sterowania rozmytego itp. 

Na koniec rozpatrzymy parę pakietów oprogramowania służących do syntezy reguł 
sterowania rozmytego, akwizycji wiedzy, określenia funkcji przynależności itp. 
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PLAN SENitiriluppl_ 

.1,t,Mikromechanizmye definicja, klasyfikacja 

' 2% AktUalny'stari badań 
3. Roboty mobilne 

4—Sensory i siłowniki 
'Mechanizmy mikroruchu 

6. Obslugaimaszyn i moiltaż 
7. Teqhnologia powierzchniowa 

,8./.i.Perspektywy rozwoju 

9" Vido



Plan seminarium 

"SCO Unix dla komputerów PC" 

PIAP, 08.02.1994. 

mgr int. Marek Partyka, MULTITRADE S.A. Warszawa 

1. Krótki przegląd systemu operacyjnego Unix. 

2. Unix w środowisku procesorów Intel. 

3. Rodzina produktów The Santa Cruz Operation (SCO). 

4. Bezpieczeństwo danych w systemie SCO Unix System V/386. 

5. Otwartość systemu - usługi komunikacyjne i sieciowe. 

6. Środowisko graficzne X-Windows w SCO Open Desktop. 

7. Oprogramowanie użytkowe działające w środowisku SCO Unix. 

W trakcie seminarium przewidzianajest 
prezentacja oprogramowania 

na kOmputerze osobistym klasy IBM PC. 


