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1. Wstep

W ramach kontynuacji zlecenia S1357 pt. "Organizacja seminariéw
naukowych PIAP", w etapie 3, zaplanowano zorganizowanie cyklu 11
seminariéw naukowych "Wiosna 94", ktére odbyly sie w PIAP w okresie od
marca do czerwca 1994 roku zgodnie z zalaczonym planem. Na wszystkie
seminaria wysylano zaproszenia, w zaleznosci od ich tematyki, do instytutow
naukowych, OBR-6w, uczelni, KBN, zakladéw przemyslowych itp. (od 50 do
130 zaproszen na kazde seminarium).

W tym samym okresie, poza =zaplanowanym cyklem seminariéw
organizowanych przez POS, w PIAP odbyly si¢ nast¢pujgce seminaria i
szkolenia:

- seminarium pt. "LONWORKS - sieci mikrokomputerowe o rozproszonej
inteligencji" - mgr inz. Tadeusz Goszczynski, PIAP ZAE, 22.03.94;

- seminarium organizowane wspdélnie przez PIAP, INMARSAT i Biuro
Systeméw Satelitarnych TP SA pt. "Zastosowanie komunikacji
satelitarnej INMARSAT w transporcie drogowym" - dr inz. Artur
Wieczyniski, PIAP OAP, oraz Gavin Cheyne M Sc, INMARSAT, 12.05.94;

- seminarium dla kadry kierowniczej PIAP nt. "System zarzadzania
jakoscig wg norm ISO 9000", 28.02 - 1.03.94;

- 6 szkoleni zorganizowanych w OBN dla pracownikéw Osrodka w okresie
od 21.04.94 do 9.06.94.

W nastepnym punkcie sprawozdania zamieszczono wykaz seminariéw
naukowych PIAP (oraz szkolen), ktére odbyly si¢ w okresie wiosennym b.r.
wraz z zestawieniem liczby uczestnikéw (w tym liczby gosci - oséb spoza PIAP).

W ostatniej czesci sprawozdania zamieszczono blizsze informacje nt.
poszczegolnych seminariéw i szkolen (konspekty, materialy informacyjne, listy
obecnosci itp.).



10.

11.

08.03.1994.
15.03.1994.

16.03.1994.

29.03.1994.
12.04.1994.

19.04.1994.

26.04.1994.

10.05.1994.

17.05.1994.
95.05.1994.

31.05.1994.

Zizfq,cz,n&fk
Plan seminariéw naukowych PIAP o p1

wiosna 1994

AN

Mozliwosci zastosowania laseréw w metrologii
- prof. dr hab. W. Wollriski, Politechnika Warszawska.

Wprowadzanie nowych wyrobéw - prof. T. Sottyk, PIAP,
Warszawa. 4

Utworzenie systemu monitorowania produkcji,

sktadowania i transportu materialéw niebezpiecznych

oraz wspomagania ratownictwa z wykorzystaniem g
komunikacjl satelitarnej - PIAP, Warszawa.

Konsckwencje nowych ustaw dotyczgcych normalizacji,
miar i jakosci - mgr inZ. A. Kaczanowska, PIAP, Warszawa.

Roboty mobilne - wspélne seminarium POLSPAR i PIAP,
Warszawa.

System analogowo-cyfrowy przetwarzania sygnatu 1 obrébki
numerycznej - dr inz. W. Kurowskl, Politechnika Biatostocka.

Projektowanie, produkcja i ckonomika specjalizowanych
ukladéw scalonych ASIC firmy ATMOS-ELPOL Warszawa -
mgr inz. T. Janiszewski, dyr." fimy ATMOS-ELPOL

Normalizacja miedzynarodowa i curopejska oraz problemy
zwigzane z harmonizacjg norm krajowych z normami
mi¢dzynarodowymi i curopejskimi - PIAP-BON, Warszawa.

Ocena wiasciwoscl spawalniczych Zrédet energil
zrobotyzowanego spawania elektrycznego przy
wykorzystaniu mikroprocesorowego urzgdzenia
pomiarowo-rejestrujgcego - dr inz. J. Stania, Instytut
Spawalnictwa, Gliwice.

Wiclopoziomowy, wicloprocesorowy system sterowania
inteligentnym robotem przemysiowym: architektura,
wyniki badaii, perspektywy rozwoju - dr inz. A. Staszulonek,
mgr inz. J. Dotowy, mgr inz. Z. Zmuda, Politechnika Slgska,

Gliwice.

Hannover Messe'94 - oferta w zakresie automatyzacji

- komunikaty i informagje pracownikéw PIAP uczestniczgcych
w targach.

QNX - wielozadaniowy system operacyjny czasu
rzeczywistego - X-Service, Warszawa.

Urzgqdzenia automatyki przemyslowej firmy BOSCH &
- PIAP, Warszawa.

ISIR'94 (Intematiénal Symposium on Industrial Robot)
- sympozjum i wystawa - prof. dr inZ. A. Morecki,
Politechnika Warszawska. :
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2. Wykaz seminariéow naukowych PIAP

- wiosna 1994 (z zestawieniem liczby uczestnikéw)

L.p

Data

Tytul, referent

Liczba uczestnikéw

ogdlem

w tym
goscei

3.

08.03.1994.

15.03.1994.

16.03.1994.

22.03.1994.

29.03.1994.

12.04.1994.

19.04.1994.

Mozliwosci zastosowania laseréw

w metrologii

- prof. dr hab. W. Woliriski, Politechnika
Warszawska.

Wprowadzanie nowych wyrobéw A
- prof. T. Sottyk, PIAP, Warszawa. '

Utworzenie systemu monitorowania o
produkcji, skladowania i transportu
materialéw niebezpiecznych oraz
wspomagania ratownictwa z wyko-
rzystaniem komunikacji satelitarnej

- PIAP, Warszawa.

LONWORKS - sieci mikrokomputerowe
o rozproszonej inteligencji

- mgr inz. Tadeusz Goszczynski, PIAP
ZAE.

Konsekwencje nowych ustaw
dotyczacych normalizacji, miar

i jakosci

- mgr inz. A. Kaczanowska, PIAP, A
Warszawa.

Roboty mobilne
- wspélne seminarium POLSPAR )
i PIAP, Warszawa.

System analogowo-cyfrowy
przetwarzania sygnalu i obrébki
numerycznej

- dr inz. W. Kurowski, Politechnika
Biatostocka.

Projektowanie, produkcja i ekonomika
specjalizowanych ukladéw scalonych
ASIC firmy ATMOS-ELPOL Warszawa

- mgr inz T. Janiszewski, dyr. firmy
ATMOS-ELPOL.
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Lp

Data

Liczba uczestnikéw

Tytul, referent ogélem | w tym

gosci

10.

11.

12,

13.

.|26.04.1994.

.110.05.1994.

12.05.1994.

17.05.1994.

25.05.1994.

31.05.1994.

Normalizacja mi¢dzynarodowa 25 2
i europejska oraz problemy zwigzane
z harmonizacjg norm krajowych

z normami mie¢dzynarodowymi

i europejskimi

- PIAP-BON, Warszawa. A

Ocena wlasciwosci spawalniczych
zrodel energii zrobotyzowanego
spawania elektrycznego przy
wykorzystaniu mikroprocesorowego
urzgdzenia pomiarowo-rejestrujgcego
- dr inz. J. Stania, Instytut
Spawalnictwa, Gliwice.

Wielopoziomowy, wieloprocesorowy 27 3
system sterowania inteligentnym
robotem przemystowym: architektura,
wyniki badafi, perspektywy rozwoju

- dr inz. A. Staszulonek,

mgr inz. J. Dotowy,mgr inz. Z. Zmuda,
Politechnika Slgska, Gliwice.

Hannover Messe'94 - oferta

w zakresie automatyzacji

- komunikaty i informacje pracownikéw
PIAP uczestniczqcych w targach.

Zastosowanie komunikacji satelitarnej 27 26
INMARSAT w transporcie drogowym

- wspélne seminarium INMARSAT, Biura
Systeméw Satelitarnych TP SA i PIAP,
referenci: dr inz. Artur Wieczynski, PIAP
OAP, oraz Gavin Cheyne M Sc,
INMARSAT.

QNX - wielozadaniowy system 22 10
operacyjny czasu rzeczywistego
- X-Service, Warszawa.

Urzadzenia automatyki przemysiowej 45 22
firmy BOSCH
- prezentuje PIAP, Warszawa. . 6

ISIR'94 (International Symposium 33 14
on Industrial Robot) - sympozjum

i wystawa

- prof. dr inz. A. Morecki, Politechnika
Warszawska.

Razem 459 213




Szkolenia wewne¢trzne

L.py Data Tytul, referent Liczba
uczestnikéw
1. {28.02. do System zarzgdzania jakoscig wg morm 25
01.03.1994.| ISO 9000 - seminarium dla kadry
kierowniczej PIAP
- SGS, Warszawa.
2. (21.04.1994. | Podstawowe pojecia i okreslenia ~ « 9
metrologiczne Y
- dr inz. A. Sawicki, PIAP OBN. g
3%
3. |28.04.1994.| Szkolenie z podstaw obstugi o 9
komputeréw - Cz. I ‘%
04.04 i -Cz. I = 7
05.05.1994.| - mgr inz. E. Jachczyk, E
mgr inz. G. Kazimierski, PIAP OBN. 9
®
4. [15.05.1994. | Wykorzystanie metod statystycznych a. 14
do oceny wynikéw dosSwiadczalnych S
-Cz. I T
23.05.1994.| - Cz. II E 14
- dr W. Rudzki, Instytut Matematyki PAN. | O
5. [15.06.1994.| Analiza bl¢déw w pomiarach - Cz. I i 12
17.06.1994.| - Cz. I 5 11
- dr inz. H. Szubert, Politechnika 2
Warszawska. ﬁ
6. |23.06.1994. | Bledy statyczne cyfrowych przyrzadéw §D 14
pomiarowych =
- dr inz. J. Korytkowski, PIAP ZAE. §
7. |07.06.1994.| Wdrosenie Ksiggl Jakosci w PIAPLAB | § 9
- prof. dr inz. T. Missala, PIAP NQ, 2
mgr inz. K. Majdan, PIAP OBN. A
Razem 124




3. Informacje o seminariach
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= S Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw

_'. “' Al. Jerozolimskie 202, 02-222 Warszawa

| Mozliwosci wykorzystania laseré6w w metrologii

prof. dr hab. Wiestaw Wolinski
Instytut Mikroelektroniki i Optoelektroniki

Politechniki Warszawskiej

SEMINARIUM
08 marca 1994, godz. 11%

We wstepie referatu przedstawiono szereg produkowanych laseréw
uzywanych powszechnie w metrologii. Zwrécono szczegblng uwage
na przestrajane lasery z cialem statym, ktoérych parametry w
szczegblny sposéb predystynuja te urzadzenia dla celow metrologii.
Pokazano réwniez,ze mozliwa jest generacja wyzszych harmonicznych
promieniowania laserowego a takze praca na jednej czestotliwosci.

Zastosowania geodezyjne rozpoczyna przedstawienie dokladnosci
wytyczania linii prostej i plaszczyzny odniesienia oraz doktadnosci
pomiaru odleglosci do celu. Znacznie szerzej omoéwiono dalmierze
satelitarne, ich rozw6j, dokladnos¢ pomiaru oraz ograniczenia.

W zakresie pomiaréw wykorzystujgcych interferencje fal, oméwiona
zostata metoda pozwalajgca na pomiar przemieszczen z doktadnoscig
A/4. Tego typu interferometry laserowe stanowia podstawowe
wyposazenie urzadzen, w ktorych wymagane jest precyzyjne
pozycjonowanie. Oméwiono réwniez zasad¢ dzialania oraz mozliwosci
jakie daje interferometria holograficzna w zakresie nieniszczacych
badan materialéw i czesci maszyn.

Referat koriczy rozdzial obejmujgcy spektroskopi¢ laserowa i
wykorzystanie jej metod do budowy wzoreéw czestotliwosci. Jako
podstawowg omowiono spektroskopie nasyceniowg eliminujaca
dopplerowskie poszerzenie linii. Wykorzystanie zjawiska nasycalnej
absorpcji w laserach gazowych pozwolito na uzyskanie bardzo matej
niestabilnosci i wysokiej odtwarzalnosci generowanej czestotliwosci.

W referacie wykazano, ze zastosowanie lasera nie tylko pozwolito
na ulatwienie i zwickszenie dokladnosci pomiaru znanyeh metod
lecz stworzylo zupelnie nowe mozliwosci pomiarowe.

10
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Przemyslowy Instytut Automatyki i Pomiarow

v

o
e,

Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa

Przedstawiony ponizej w skrécie referat
jest kontynuagjq temalyki zapoczgtkowanej

przez prof. Tadeusza Sottyka na
SEMINARIUM seminarium w PIAP w dniu 9 lutego 1993

15 marca 1994, godz. 112°  referatem pt. "Bledy i doswiadczenia
procesu prototypowego na tle konstrukgji
czes$ci mechanicznej robota przemystowego
o udZwigu 120 kg".

prof. Tadeusz Soltyk

Wprowadzanie nowych wyrobéw

Cykl wprowadzania nowych wyrobéw do uzytku, jesli nie ma skonczy¢ sig¢
wytworzeniem bubla, musi zawiera¢ nastgpujgce etapy:

1) Ustalenie wymagan - warunki techniczne uzgodnione ze zleceniodawca.
2) Uksztaltowanie - dokumentacja konstrukcyjna i technologiczna.
3) Obliczenia - dokumentacja obliczeniowa.

4) Wytworzenie oprzyrzgdowania i prototypu, kontrola zgodnosci z
dokumentacjg.

5) Wyprébowanie prototypu - notowanie i usuwanie blgdéw w wyrobie i
dokumentacji. Kontrola zgodnosci z wymaganiami.

6) Oferta - nawigzanie kontaktu z klientami.

7) Wytwarzanie serii handlowej - biezace uzupelnienie oprzyrzagdowania -
kontrola $cistej zgodnosci odtwarzania - biezace usuwanie usterek
wyrobu i dokumentacji.

8) Préby wyrobu seryjnego - biezgce usuwanie usterek wyrobu i
dokumentacji. Kontrola zgodnos$ci z wymaganiami.

9) Nadzér u uzytkownika - usuwanie usterek wyrobu i dokumentaciji.

10) Modernizacja. Poprawki wynikajgce z doswiadczen eksploataciji,
konkurencji i z Zyczen uzytkownika.

Przed rokiem zwracalem gléwng uwageg na dokumenfacj e. Dzisiaj chce skupic
sie na prébach i poprawkach.
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Tadeusz Soltyk
Bledy przy wprowadzaniu nowych wyrob6w

Cykl wprowadzania nowych wyrobéw do uzytku, je§li nie ma skoficzy¢ sig

wytworzeniem bubla, musi zawieraé nastgpujgce etapy:

1) Ustalenie wymagari — warunki techniczne uzgodnione ze zleceniodawca.

2) Uksztaltowanie — dokumentacja konstrukeyjna i technologiczna.

3) Obliczenia — dokumentacja obliczeniowa.

4) Wytworzenie oprzyrzadowania i prototypu, kontrola zgodnosci z
dokumentacjg.

S) Wypr6bowanie prototypu — notowanie i usuwanie bledow w wyrobie i
dokumentacji. Kontrola zgodnosci z wymaganiami.

6) Oferta.

7) Wytwarzanie serii handlowej — biezace uzupelnienie oprzyrzadowania -~
kontrola $cistej zgodnosci odtwarzania — biezgce usuwanie usterek z wyrobu i
dokumentacji.

8) Préby wyrobu seryjnego - biezace usuwanie usterek wyrobu i
dokumentacji. Kontrola zgodno$ci z wymaganiami.

9) Nadzér u uzytkownika — usuwanie usterek wyrobu i dokumentacji.

10) Modernizacja. Poprawki wynikajagce z do$wiadczenia eksploatacji,

konkurencji i z zyczefi uzytkownikdw.

Przed rokiem zwracalem gitéwng uwagg na dokumentacjg. Dzisiaj cheg

skupi¢ si¢ na prébach i poprawkach.
Ten dziesieciopunktowy program cyklu powstawania nowych wyrobow

uformowal sie niemal na naszych oczach. Niestety, §wiadomos¢ koniecznosci jego

respektowania jeszcze nie do wszystkich dotarta.
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Wytwarzanie przemystowe rozwinglo si¢ z rzemiosta. Wytwory rzemiosta
opieraly si¢ na wiekowej tradycji i umiejgtnosci wykonania, a to zapewnialo jako$C.
Zreszta nabywca znat rzemie$lnika i wiedziat, ktory jest dobry a ktéry nie.

Przy dzisiejszym znacznie szybszym tempie Zycia, gorszej umiejetnosci
manualnej, odstgpieniu od tradycji, ten szerszy cykl stat si¢ koniecznoécig. Trzeba
zatowa(, ze zbyt wielu uwaza jeszcze, ze jesli kto§ ma pomyst, sprawdzit na czyms$
na ksztatt modelu, ze zadzialalo, moze juz proponowaé sprzedaz. Prowadzi to do
wystepowania wielu usterek i wyeliminowania takiego wyrobu z rynku. I nie to jest
najgorsze, lecz to, ze tworzy si¢ przekonanie, Zze krajowe jest gorsze niz
zagraniczne. Jesli czego§ potrzeba, nalezy sprowadzi¢ z zagranicy. Nie przychodzi
na mysl, ze nawet jesli krajowe jest gorsze, to jest ono w naszych rekach, nalezy
zbadaé i udoskonalié.

Wyréb krajowy daje zarobek w kraju i jest tafiszy. Trudno uwierzy¢, ale np.
silniki lotnicze czy samoloty sa 4 do 6 razy tafisze od zagranicznych. Podobnie
wiele materialéw i wyrobéw. Przyczyna tego daje sig wyjasniC.

Je§li nasze firmy nie majg tak ustalonej renomy jak np. Rolls-Royce, na
ktérg moglibySmy sig powotywaé, tanio$¢ jest naszym mocnym atutem w Swiatowe]
konkurencji. Zreszta nasze wyroby wcale nie muszg by¢ gorsze od zagranicznych.
Zagraniczne wcale nie muszg by¢ lepsze od naszych. Tam, dla oszczedno$ci czasu i
pieniedzy czesto nie wprowadza si¢ poprawek, nawet w najodpowiedzialniejszych
wyrobach. Kapsuly kosmiczne, ladujace na Pacyfiku ciekly. Nie tonely tylko
dlatego, ze je natychmiast wytawiano. Usterka byla wykryta juz w trakcie prob,
obszerne sprawozdanie napisane, ale nie byla usunigta, bo pociggaloby to znaczny
koszt.

Wahadlowiec kosmiczny miat ' przecieki uszczelek zbiornikéw paliwa,
wiedziano o tym, ale nie usunieto. Jako§ to szlo, az powstat pozar i spalit si¢ i
wahadtowiec i 7 0séb zatogi. Takie przyktady mozna mnozy¢.

Z drugiej strony, mozna stwierdzi¢, ze nasza Iskra ma praktyczny
eksploatacyjny wsp6iczynnik niezawodnosci 6 do 30 razy wyzszy niz tzw. "najlepsze

samoloty Swiata".
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To mozna powtarzaé na rézne sposoby, a my i tak zbyt czgsto nie
dopracowujemy naszych wyrobdw, a pézniej wpadamy w balwochwalcza cze$é dla
wyrob6w zagranicznych.

Wobec tego bardzo chciatbym przekona¢ do koniecznosci respektowania

dziesigciopunktowego programu.

1)_Ustalenie wymagai — warunki techniczne:

Trzeba §cifle sformutowaé, co chcemy osiggnaé. Kto§ zapytal, czy mozna

podniesé do 150 kg obcigzalno$é robota 120 kg. Mozna, ale o co chodzi ? Czy o

operowanie masg 150 kg, czy éhcemy mieé site 1500 N na konicu ramienia, przy

jakich predko$ciach ? Zaleznie od odpowiedzi, trzeba w pierwszym przypadku

podwyzszyé ciSnienie wywazajace z 0,5 do 0,65 MPa, w drugim zmieni¢
przektadnie z 1:100 na 1:200, a w trzecim zmieni¢ silniki.

Trzeba wiedzieé czego uzytkownik chce, a nawet jesli nie wie, to doradziC.

Ma prawo oczekiwaé rady od fachowca.
2) Uksztattowanie — dokumentacja konstrukeyjna i technologiczna.

Na poprzednim seminarium staralem sig przekonaé o koniecznosci
przygotowania bardzo starannej dokumentacji konstrukcyjnej, zeby :

1) Konstruktor dokladnie przemyslat swoéj zamiar, wytwarzanie, obstugg,
regulacje, wymiang czgsci, zeby mégh obliczy¢ wszystko co potrzeba.

2) Jednoznacznie przekazat swojg mysl wykonawcy. Przeciez jeSli wykonawca
zawini, bedzie wmawial, ze té) wina konstruktora. Dokumentacja jest
dowodem.

3) Mogt przeanalizowaé wykryte bedy i wni6st poprawki, tak zeby bledy si¢ nie
powtarzaly.

4) Mogt bez straty czasu natychmiast uruchomié produkeje, kiedy taka decyzja
zostanie podjeta. Od chwili wytworzenia prototypu, wyréb juz sig co dzief

starzeje. Nie wiem, czy wtedy przekonatem. Szkoda, ze nie jestem Piotrem
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Skarga. Ale i Skarga tez chyba nie przekonal. Dzisiaj inaczej bySmy sig

czuli.
3) Obliczenia

Rzemie§lnik na ogdt nie robi obliczefi, opiera si¢ na do$wiadczeniu.
Inzynier, gdy robi co§ nowego musi oblicza¢ : wytrzymato§¢ mechaniczng czy
elektryczng, stabilno$é ukladu, drgania. Tego uczg na Politechnice, nie po to zeby
zapomnied.

Przed laty zaproszono mnie do Instytutu Motoryzacji, zeby co$ poradzi¢, bo
tamig sie kota cigzar6wek. Po obliczeniu na kawateczku papieru, okazalo sig, ze
muszg, sic tamaé, bo sa wyraznie za stabe. Konstruktor nie liczyl. Usprawiedliwiat
sie, ze kolo samochodowe jest tak skomplikowane. Tlumaczytem, ze nawet
niedoktadne obliczenie jest lepsze niz zadne, ze nastgpnym razem, doljczajac
obecne do$wiadczenie, obliczy lepiej. Uniknalby skandalu, gdyby byl obliczyt,
nawet w przyblizeniu.

Pewien robot prébowano zasilaé ukladem elektrycznym automatyki i
zasilania, pochodzacym od jednostki znacznie mniejszej, 0 momencie bezwladnosci
8 razy mniejszym, sztywno$ci ramienia wielokrotnie mniejszej. Po uruchomieniu
powstaly bardzo silne drgania. Stabilno$¢ ukfadu nie byta liczona. Thumaczono, ze
to zmiana parametréw mechanicznych jest winna. Tak, ale wiedziano o tym, one z
zatozenia mialy by¢ takie.

Wymagania obliczei wzrastajg z czasem i stusznie. Przedstawione do
nadzoru technicznego obliczenia matego samolotu w latach trzydziestych
przedstawialy tomik grubosci 8 mm,'w latach pigédziesigtych — 20 cm, a w
sze§édziesigtych — 60 cm. Oficjalny wyciag z obliczefi cze$ci mechanicznej robota

120 kg ma 65 stron, a komplet nieoficjalny grubo$¢ 6 cm.

4) Wytworzenie oprzyrzadowania prototypu i kontrola

Prototyp musi byé wykonany szczeg6lnie starannie i doktadnie. To

zatosne powiedzenie : przeciez to tylko prototyp. Prototyp jest przedstawicielem,
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wzorcem zamierzonej wickszej ilosci wyrobéw. On begdzie poddany surowym
egzaminom. Je§li je przejdzie, trzeba mie¢ pewno$¢ co zostato pozytywnie
zakwalifikowane. Musi byé zrobiony w oprzyrzadowaniu, kt6re zapewnia jakos¢ i
powtarzalno§¢ kazdego nast¢pnego egzemplarza.

Tu pojawia si¢ kwestia kontroli, sumiennej, uwaznej. Zadna cze$é nie da sig
wytworzyé bez odchylki, bez btedu. Granice bigdu okreslajg tolerancje. Kontrola
musi sprawdzi¢ i podpisa¢ dokument, ze wyréb miesci si¢ w tolerancjach, a jesli
ktéra$ tolerancja jest przekroczona, musi to byé przez kontrolg opisane i po
powaznym zastanowieniu zadecydowane przez konstruktora czy tg odchytke mozna
dopuscié, czy czg§é zbrakowaé. Czy taka odchytka nie spowoduje, ze prototyp
bedzie niereprezentatywny.

Czesto stosowana samokontrola jest zalosnym biedem minionych lat. Ma
tylko takg zalete, ze pod tym pretekstem mozna bylo wigcej zaptaci¢ robotnikowi.
Prawda, ze ten kto co§ wykonal, czesto wie czy zrobil dobrze czy Zle. Ale, po
pierwsze cztowiek jest omylny. Niech i ten drugi popatrzy. Po drugie, czlowiek jest
staby. Jesli przekroczyt tolerancjg o trochg, moze sobie to odpusci. Za drugim
razem odpusci nieco wiecej, az dojdzie do skandalu. Tym nie mniej
odpowiedzialno$é wykonawcy istniata "od zawsze".

Przed II wojng $wiatows placito sig za popsuty material zbrakowanej czesci.
W PZL, na halach produkcyjnych wisiat wielki napis obwieszczajacy, ze za ukrycie
btedu odpowiada si¢ natychmiastowym zwolnieniem.

$lusarz ztamal gwintownik w gwintowanym otworze. Wobec tego skrocit
§rube, zakrecit i nic nie powiedzial. Kontroler to wykry}, katastrofie zapobiegt, ale
§lusarza usunieto. Co najmniej dwdch ludzi musi spojrze¢ czy jest dobrze.

Zaleznie od wymaganej odpo‘wiedzialnoéci wyrobu, musi by¢é jeden
kontroler na dwudziestu robotnikéw, az do jeden na dwéch. Wytwdrnia
zyroskopéw reklamuje sig, ze u niej jest jeden kontroler na dwdch.

Widziatem frezowanie duzego i skomplikowanego pokrycia skrzydta
samolotu z bloku duralowego 1,5 x 1,5 x 0,2 metra. Frezer ustawial blok i frez,
kontroler sprawdzal, frezer wykonywal operacjg, kontroler sprawdzat. I tak, na
zmiang. Gdyby kontroler sprawdzat po wykonaniu operacji, a byla Zle zrobiona,

byloby juz za pézno, moznaby juz tylko czgs¢ zbrakowad.
5
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U nas kosztowng cze$é, o wymaganej tolerancji 0,03 zrobiono z odchytky
0,8. Robotnik powiedziat, ze od razu spodziewat sig, ze tak bedzie, bo nraszyna ma
poluzowany suport. Kontrolera nie byto. Majster bronit sig, ze to nie jego sprawa.
Czesé trzeba byto wyrzucié. Zrobiono dobrze na innej maszynie, po trzeciej probie.
A w gazetach piszg, ze status majstra jest zanizony.

Na warsztacie jest trudniej niz z obliczeniami. Obliczenia zawsze mozna
poprawié, a przy pewnej wprawie z gory si¢ wie ezy "wychodzi" dobrze czy zle i
trzeba szukaé bledu.

Robot przeszedt préby seryjne 150 godzin. Po zawiezieniu do uzytkownika,
nie dat sie uruchomié. Przewody elektryczne zakoficzone tzw. “"trzepaczkami" nie
byly zacisnigte. Przy prébach kontakt byt, na skutek wstrzaséw w czasie jazdy,
przewody si¢ wysunély. Dobrze byloby wiedzie¢ kto robit, kto kontrolowat (nikt !).

Trafitem kiedy$ na takg sceng. Robot byt zmontowany w 3/4. Robotnik
meslem i dwukilogramowym miotkiem wybijal otwér w ramieniu. Widry sypaly sig
w elektryke, tozyska przenosily uderzenia. Straszne!. Przeprowadzitem prywatne
§ledztwo. Ramie przyszto z odlewni z zalanym otworem na popychacz. Kontrola
zauwazyta to przy odbiorze, ale nic si¢ na zadzialo. Odlew poszedt na obroébke.
Frezer zauwazyl wade, ale to nie byla jego sprawa. Nie wiem czy kontrola
odbierata obrébke, ale znowu nic sie nie zadziato. Kazdy patrzyl kofica swego
nosa. Zmontowano dét robota. Dopiero gdy trzeba bylo whozyé popychacz, a nie
bylo na niego miejsca, robotnik meslem i miotem dorabial. Na wymontowanie
ramienia nie bylo ¢zasu i pieniedzy, tak jak w przypadku amerykafiskiego
wahadiowca.

W ztym dogonili$my juz Ameryke i to na szerokim froncie. No niezupeinie,

bo jednak dorabiat, a Amerykanie si¢ sf)alili.

5. Wyprébowanie prototypu

Jest jednym z najwazniejszych etapéw wprowadzenia nowego wyrobu,

niedocenianym szczeg6lnie w Instytutach, ktére uwazajg sig za naukowe, a wobec

tego wykonawstwo jest ponizej ich godnosci.
go wy Jest p d g
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Préby krétkotrwate majg na celu sprawdzenie czy czego nie zapomniano,

nie popeiniono pomytki i na wyregulowanie tego co wymaga regulacji jak np. w
silniku luzy zaworowe.

Préby takie przechodzi kazdy egzemplarz, nie tylko prototyp, ale i seryjny.
Przy masowej produkcji, nie prébuje si¢ kazdego, lecz co okreSlong ilo§¢
egzemplarzy, poddajac wyniki obrébce statystycznej. Proby te sg krotkotrwate, bo
nie nalezy zuzywaé okresu trwatosci wyrobu, ktdry sprzedaje sig odbiorcy.

Po nich nalezy przeprowadzi :

Préby dhugotrwale prototypu, majgce na celu sprawdzenie czy zostaly

spetione zatozone wymagania i co nie mniej wazne, zeby usungé usterki, ktére
powodujg zawodno$é wyrobu w eksploatacji. Proby te musza nawigzywaé do
zamierzonej trwatosci wyrobu, np. od samochodu wymaga si¢ przejechania 100 czy
200 tysiecy km, od samolotu 10 tysiecy godzin lotu, od robota, ktéry moze
pracowaé na trzy zmiany — 6 tysigcy godzin. Trzeba wymagaé, zeby tej miary wyrGb
mégt przepracowaé bez niespodzianych usterek, albo jesli jakas $wiadomie
dopuszczamy, zeby$Smy wiedzieli co i kiedy sig uszkodzi, zeby mozna byto
przewidzie¢ 1 zawczasu tg cz¢$¢ wymieni¢ w ramach obstugi okresowej. Przeciez
samolot nie moze zatrzymaé si¢ w drodze. Przeciez jesli robot zatrzyma si¢ w
trakcie pracy, zatrzyma strumiefi wyrobéw, ktdre obsluguje, wytwdrnia poniesie
straty. Wtedy, na pewno, znajdzie sig kto$, kto doradzi, zeby kupié za granicg.

Zdarzyto mi si¢ uslyszeé "co my tu bgdziemy sig meczyé z wypocinami
polskich inzynieréw".

Reklamowano pewne $miglo nastawne, produkcji amerykanskiej, jako nie

majace ograniczenia w czasie. Atrakcyjne! Okazalo sig, ze instrukcja uzytkowania

wyliczala co trzeba wymieni¢ i w jakim terminie. Po pewnym czasie wszystko byto
nowe, wymienione i stuzyto dalej bez ograniczenia, ale z okresowa wymiang czgSci.

Sa samoloty mysliwskie, ktére maja dopuszczenie do lotu 200 godzin. Jest
to dobre w warunkach wojny, bo w tym czasie samolot i tak ulegnie zniszczeniu.
Byta dyskusja co robié w czasie pokoju. Proponowano dopuszczenie parg razy o
dalsze 200 godzin, pod warunkiem starannych ogledzin. Bylo to zupeinie
nieodpowiedzialne. Préby dtugotrwate nie byly robione. Nie wiedziano co i w

jakim czasie sig zniszczy. Uszkodzenie mogloby sig zaczaé w miejscu
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niewidocznym. Duze byto prawdopodobiefistwo, ze uszkodzenie zamanifestuje sig
od razu wypadkiem. Bez préb dtugotrwatych nie mozna byto ryzykowac, a szkoda
byto kasowaé samolot po 200 godzinach eksploatacji.

Kiedy$ uslyszalem, ze nowa automatyka do robota jest dostatecznie
zbadana, bo zgodnie z instrukcjg przeszia 150 godzin préb. Tiumaczenie bylo
zatosne. Instrukcja dotyczyta wyrobu seryjnego. Dla nowego wyrobu, dla nowego
robota trzeba bylo przeprowadzié préby diugotrwate (na przyktad 10 tys. godzin).
Thumaczenie, ze jest to zbyt kosztowne i dlugotrwale tez jest nie na miejscu.
Namyst czy nie lepiej, bo szybciej, chociaz tez kosztownie, bytoby wyprébowaé np.
réwnolegle 30 egzemplarzy po 330 godzin, co da w sumie 10 tysigcy godzin. Ale,
330 godzin préb nie jest réwnowazne dziesigciu tysigcom godzin na jednym
egzemplarzu.

Powstaje wiec pytanie jak zorganizowal préby diugotrwate tak, zeby nie
trwaly za dhugo i nie kosztowaly za duzo. Trudna odpowiedz.

W praktyce samolotow, préby wytrzymatoSciowe statyczne robiono od
dawna, chociaz nie od zawsze. Poczatkowo, godzono si¢ z tym, ze samolot jest
zawodny. Pézniej, np. dla samolotéw pasazerskich, w latach pigédziesigtych
wprowadzono nastepujacg praktyke. Prototyp latal na prébach, ile sig dato, okoto
roku. Nastepnie okoto roku latal z poczta bez pasazerow. Po takich probach,
wprowadzano go na lini¢ pasazerskg. Bytem przy tym, jak przedstawiciel firmy
chwalil taka metode. Az zdarzylo si¢, ze znakomity, awangardowy samolot, po
starcie z Sycylii, rozsypal si¢ i wraz z pasazerami zatonat w morzu. W krétki czas

po tym, samolot tego samego typu zgingl po starcie w Indiach, w dzungli.

‘Wszystkie samoloty tego typu zatrzymano w lotach.

'Szczatki  skrupulatnie zebrano i wtedy okazalo sig, ze na skutek
nadciénjenia w kadlubie, wprowadzanego dla komfortu pasazeréw w locie, na
wysokosci 7 — 10 km, pod tapicerkg tworzyly sig pgknigcia, ktore za kazdym lotem
wzrastaly na tyle, ze w koficu kadhib pekat. Wtedy wprowadzono przyspieszone
préby trwatosci. Zebrano statystyke ile i jakie obcigzenia wystgpuja w locie na
godzine. W kazdym klimacie jest ona inna.

Nastgpnie, kadhub napelniony wodg i zatopiony w wodzie poddawano

impulsom ci$nienia z takim wyliczeniem, zeby np. 1 minuta préby odpowiadata 1
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godzinie lotu. Podobnie, skrzydla, usterzenia itd. obcigzano ukladem sitownikow
hydraulicznych, realizujgcych wiasciwy program zmiennych obcigzen. W ten
spos6b, w krétkim czasie, mozna bylo zrobi¢ préby odpowiadajace np. 15 tysigcom
godzin i usungé usterki. Firma mato nie zbankrutowata, ale potem reklamowata
sie, ze wytwarza najlepiej zbadane i najbezpieczniejsze samoloty $wiata.

Tak tez byla zbadana Iskra. Cykl préb odpowiadat 15 tysigcom godzin lotu,
zanim pekia $cianka dZwigara, przy okuciu statecznika poziomego. Proba trwata
tydziedi czy dwa. Uzgodniono z uzytkownikiem dopuszczenie do 2,5 tysigca godzin
lotu, z zapasem bezpieczefistwa 6. Moznaby wspdtczynnik bezpieczefistwa obnizy¢
np. do 4, podwyzszajac dopuszczenie do 3,75 tysigcy godzin, albo wymienié
uszkodzona cze$é i ciagnaé préby dalej, ale to bylo niepotrzebne, gdyz
dopuszczenie do 2,5 tysigca godzin bylo wystarczajgce. Jak juz wspomniatem,
statystyka z eksploatacji okazata sig¢ bardzo pozytywna.

W zwigzku z uszkodzeniami cigzaréwki proponowatem, zeby na kilku
samochodach zarejestrowaé obraz przecigzef jakim podlegajg np. na trasie 100
tysiecy km, nastepnie zbudowaé petle drogowa o diugosci paru kilometréw, na
ktérej przecigzenia wystgpowalyby np. 100 razy czesciej. Proba na takiej trasie
trwataby 100 razy krocej, kosztowataby 100 razy taniej, a konstruktor znacznie
szybciej dostalby wskazéwki co udoskonalié. Niestety nie przekonatem.

Dla niektérych wyrobéw do dzisiaj nie umiemy obmysli¢ programu préb
skréconych. Np. silniki spalinowe przechodzg peing prébg diugotrwalg. Ale, zeby
usterka jakiej§ czeSci nie zachwiala prébami catosci, czgsci te bada sig¢ osobno.
Tioki, zawory bada si¢ na "jednocylindréwce", tafiszej niz caly peiny silnik. Wat
korbowy bada sie osobno na maszynie wytrzymato$ciowej, ktora wiasciwe
obcigzenia i odcigzenia przyktada z duz'a} czestotliwosciag.

Co§ podobnego trzeba obmysli¢ dla ukladéw elektrycznych i
elektronicznych. Uklad taki moze byé sterowany sygnalami przez zaprogramowany
generator. Nie musi by¢é obcigzony silnikami lecz np. opornikami. Znacznie
wieksza  czestotliwo$é  wystgpujacych  obcigzei moze bedzie wymagata
wprowadzenia  jakiego§ specjalnego  chlodzenia. To wymaga  wysitku

intelektualnego.
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Spotkatem kiedy§ kilkunastoletniego chtopaka, kt6ry w sktadnicy harcerskiej
kupowat elementy pétprzewodnikowe do majsterkowania. Miat przyrzad kontrolny
wlasnej konstrukeji i ku niezadowoleniu sprzedawcy odrzucat cze$¢ oferowanych
elementéw, ktére nie spetialy jego wymagan. Te s3 nic niewarte, mowit.

Wyjatkows pozycja sa miedziane przewody elektryczne. Miedz jest
kaprys$na. Twardnieje, kruszeje i peka od drgan i zaginania. Wszystkie ruchome
kable muszg byé konstruowane z wielkg rozwagg i probowane na zagiecia.

Mozna daé tylko jedna, orientacyjng wskazéwke. Drut ze stali o wielkiej
wytrzymato$ci moze byé bez szkody wielokrotnie zaginany na §rednicy 200 razy
wiekszej niz §rednica drutu, a miedziany co najmniej na §rednicy 2000 razy
wiekszej niz §rednica drutu. Dlatego sznur od lampy biurkowej zwykle peka przy
wtyczce, tam, gdzie czgsto nie dochowujemy tej zasady.

Wiele waznych czesci jest wyprébowywanych juz u poddostawcy i, jesli jest
on odpowiedzialny, mozna po nim nie sprawdzac. Takimi czeSciami sg fozyska
kulkowe, przektadnie zgbate itp. Ale np. uszczelki, jesli nie pochodzg z powaznej
firmy, trzeba prébowac.

Niektére czesci otrzymuje si¢ wg norm. Kiedy§ zakupione podktadki
sprezyste wg normy, nie nadawaly sig do uzytku, bo pekaly. A to wazna sprawa —
zapobieganie luzowaniu sig Srub.

Na gwinty norma przewiduje kilka rodzajow pasowafi, ale u nas mozna
dostaé tylko takie, jakie si¢ zdarzg. Jednocze$nie méwimy o normie 9000.

Zapytalem eksperta od paliw, dlaczego nasze paliwa sg zasiarczone. Do
niektérych silnikéw trzeba sprowadzaé paliwo z zachodu. Powiedzial, ze nasze
paliwa mieszcza sig §cile w normach krajowych i zagranicznych. To dlaczego sg
zasiarczone ? Bo zagraniczne zawieréqu 10 razy mniej siarki niz dopuszczaja
normy. Znaczy, ze trzeba byé 10 razy lepszym. zeby utrzymac sig w konkurencji.

Podsumowujac — kazda usterka musi by¢ zauwazona i sumiennie usunieta,

wtedy po ilu§ tam latach, zdobgdziemy renomg Rolls-Royce’a.

6. Oferte mozna sklada¢ z czystym sumieniem, kiedy prototyp przeszedt

proby, usterki zostaly wyjasnione i usunigte. OczywiScie, zaraz pojawi si¢ pytanie,
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kiedy wyréb mozna kupi¢ i ile kosztuje. Na to trzeba odpowiedzie¢ w sposGb

powazny i wigzacy.

7. Wytwarzanie serii handlowej

Serie handlowa nalezy uruchomié bez zwloki, z chwilg kiedy zapadnie
decyzja. Kazdy dziefi op6znienia powoduje straty handlowe i starzenie si¢ wyrobu.
Zycie si¢ nie zatrzymuije.

Uruchamiamy, wykorzystujac dokumentacjg konstrukcyjng, technologiczna,
oprzyrzadowanie prototypowe, uzupeiniajac to, czego brakuje albo jest za mato.
Np. rozwiertaki, przyrzady do spawania, stemple. Z czasem mozna wprowadzi¢
inna, doskonalszg technologig.

Proditkcja seryjna ujawnia jeszcze pewng ilos¢ usterek, ktére powinny byC

usunicte.

8. Préby wyrobu seryinego sa krétkotrwate.

Majq umozliwié sprawdzenie, czy pomimo kontroli nie przedostaly sig
jeszcze jakie§ usterki czy niedopatrzenia. Stuza przede wsystkim regulacji. Prawie
kazdy wyr6b w tym etapie wymaga regulacji.

Moja statystyka wykazuje, ze w czasie wytworzenia i wyprodukowania
prototypu i pierwszych egzemplarzy seryjnych odnotowano $rednio 1 poprawke na

1 formatke A4.

9. Nadzor u uzytkownika — usuwanie usterek wyrobu i

dokumentacji.

Nie nalezy si¢ hudzié, ze tak wyprodukowany wyréb jest juz catkowicie

wolny od usterek. Powinno by¢ ich bardzo mato, ale s3 do kofica produkcji!
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Usuwanie ich u uzytkownika ma na celu naprawg, co jest bardzo wazne, ale
tez wynotowanie ich i wprowadzenie poprawek do dokumentacji wyrobu. Kazda
usterka musi byé powaznie przeanalizowana i nie moze si¢ powtdrzyé!

To chyba do nas nie dotarfo, ze nie wystarczy wystaC sprytnego robotnika,
ktéry naprawi i jeszcze wméwi uzytkownikowi, ze to jego wina, a nie wytworcy.

Znane sg przypadki, kiedy czotowe wytwérnie samochodow wzywaja swoich

uzytkownikéw i na koszt fabryki wymieniajg wadliwe czesci.

10. Modernizacja. Poprawki wynikajace z doswiadczenia eksploatacji,

konkurencji i z zyczef uzytkownika.

Powaznym naszym bledem jest poczucie, z€ z chwilg gdy wylansowaliSmy
jaki$ wyréb, ktéry mozna uznaé za dobry, mozemy spoczgé, przynajmniej na jakis
czas.

Z chwila, kiedy ustalili§my posta¢ prototypu, zaczal on si¢ starze¢. Trzeba
go modernizowaé. Przeciez konkurencja nie czeka. Stawny samolot Spitfire, w
ciggu 5 lat wojny, byl 20 razy modernizowany.

Remontowali§my radzieckie mysliwce. Byly wypuszczane matymi seriami, po
20 sztuk jednakowych, a kazda nastgpna dwudziestka byla juz inna.

Moi koledzy z Psiego Pola poprawili trwato$¢ pompy od§rodkowe;j
paliwowej z 200 do 2000 godzin. Za to zostali zrugani przez v-ministra przemystu.

Kazano im wrécié do stanu pierwotnego. Jak to rozumieé ? Ale to byto dawno.

12
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fax (0-22) 238 864, 238 176

Koordynator prezentacyjny:
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Satellite Communications Systems
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Otwarcie konferencji - godz. 11.00
doc dr in% Stanistaw Kaczanowski -
Dyrektor PIAP

Problemy prawno-organizacyjne bez-
pieczenstwa ekologicznego produkgcji,
transportu i przechowywania materiatow
niebezpiecznych

in. Wiestaw Paluszyniski -

Z-ca Glownego Inspektora

Ochrony Srodowiska

Badania pilotowego systemu monitorowa-
nia transportu materialéw niebez-
piecznych z uzyciem komunikacji
satelitarnej wg standardu INMARSAT-C
dr in% Artur Wieczynski - PIAP

Zadania Krajowego Systemu
Ratowniczo-Gasniczego w ratownictwie
chemicznym i ekologicznym

mgr in. Maciej Schroeder -

Z-ca Komendanta Gldéwnego
Paiistwowej Straty Potarnej

INMARSAT-C - aspekty techniczne i
program rozwoju w Polsce

mgr in. Zbigniew Zubik - Dyrektor
Biura Systemow Satelitarnych TP SA

Informacja w sprawie opracowywania
nowych przepiséw dotyczacych
warunk6w transportu samochodowego
materialéw niebezpiecznych

mgr in. Tadeusz Pusty -

Gtdowny Specjalista w Departamencie
Transportu Samochodowego
Ministerstwa Transportu i Gospodarki
Morskiej

Wybrane aspekty bezpieczenstwa
przesyhu danych w sieci monitorowania
mgr inf. Tomasz Domiat -

Gilowny Specjalista w Biurze Bez-
Dieczenistwa Narodowego

Pokaz dziatania systemu pilotowego w
Laboratorium Lacznosci Satelitamnej
PIAP i na monitorowanym pojezdzie

f

vﬁ‘

Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiarow 1

Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa

10.

11.

12.

Wstepna koncepcja systemu monitorowa-
nia produkgji, sktadowania i transportu
materialéw niebezpiecznych z wykorzys-
taniem komunikacji satelitarnej

dr int Jan Jabtkowski - Z-ca Dyr. d/s
Badawczo Rozwojowych PIAP 2
dr int. Artur Wiecgyniski - PIAP

Korzysci ze stosowania systemu
INMARSAT-C/GPS i skomputery-
zowanej logistyki w przedsigbiorstwie
transportowym

mgr Krzysztof Olszowski -

Prezes Zarzqdu SKYCOM LTD.

in%. Robert Cieszewski -

Dyr. d/s Handlowych SKYCOM LTD.

Forum Dyskusyjne - okre$lenie prob-
leméw i zagadnien do rozwiazania oraz
kolejnosci i harmonogramu postgpowania
przy tworzeniu Systemu Monitorowania
Produkcji, Skfadowania i Transportu Ma-
teriatéw Niebezpiecznych oraz Wspoma-
gania Ratownictwa

Zamknigcie konferencji - ok. godz. 14.30




L) sta obechodct y o lesta Z2apro s2onyd
16.03. 94

\Y GlI6éwny Urzad Cet
Wiceprezes
>/ Sz. Pan Janusz Lucow

Swigtorzyska 12 QL c-
00—049 Warszawa !

Giéwny Urzad Cet 02() Tw ,y %a’r‘p&w

7{ Is)e artament Otl)\fIOtE Tcgvarowego
z.Pan mgr inz. Michat Olszewski TN c‘Gﬂ’U‘j
ul. Swietokrzyska 12 . N/VV g v
00-049 Warszawa

Gtéwny Urzad Cet e 53
v Departament Obrotu Towarowego *('O'F 2t

Sz.Pan mgr inz. Piotr Lukasiewicz d=

ul. Swietokrzyska 12

00-049 Warszawa

v - Prezes Gl6éwnego Urzg¢du Cet
>< Sz.Pan Ireneusz Sekuta
ul. Swigtokrzyska 12
00-049 Warszawa

Narodowy Fundusz Ochrony Srodowiska
i Gospodarki Wodnej

Wiceprezes

Sz.Pan mgr inz. Mariusz Popiolek

ul. Wawelska 52/54

00-922 Warszawa

Komendant Giéwny Panistwowej Strazy Pozarnej
v >[ Nadbrygadier Feliks Dela

ul.Domaniewska 36/38

00-685 Warszawa

Z—ca Komendanta Gléwnego
v Paristwowej Strazy Pozarnej

Starszy Brygadier

mgr inz. Maciej Schroeder

ul.Domaniewska 36/38

00685 Warszawa

Komenda Giéwna Pafnistwowe;j
Strazy Pozarnej

v % mt.bryg. inz. Aleksander Kuch
ul.Domaniewska 36/38
00-685 Warszawa

Kancelaria Prezydenta

Doradca Prezydenta Rzeczpospolitej Polskiej
v \ d/s Ekologii

Sz.Pan Prof. dr inz. Stefan Koztowski

ul. Wiejska 10

00-480 Warszawa

Przewodniczacy Komitetu Badann Naukowych

\/ )%_&Baﬂ‘Pfaf—dr—Wltoid‘Kﬁ"fézewskx
ul. Wspélna 1/3

00-529 Warszawa

7( Centrum Organizacji

Informatyki 1 Doradztwa ' ;Z(g

Sz.Pan mgr inz. Marek Ciesielski
ul. Jagiellofiska 74a
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Komitet Badafi Naukowych
Dyrektor

Sz.Pani mgr inz. Barbara Bolkowska
ul. Wspélna 1/3

00-529 Warszawa

Komitet Badann Naukowych

Sz. Pan dr inz. Andrzej Bargiet
ul. ng)élna 1/3

00-529 Warszawa

Politechnika Warszawska

Wydziat Elektroniki

Instytut Automatyki

Sz.Pan Prof.dr inz. Andrzej Wierzbicki
ul. Nowowiejska 15/19

00-655 Warszawa

Politechnika Wroctawska
nstytut Telekomunikaciji i Akustyki
Sz.Pan Prof. dr hab inz. Daniel Bem

/\ul. Z. Janiszewskiego , Bud.C-5

50-372 Wroclaw

Komendant Gléwny Policji
Nadinspektor Zenon Smolarek
ul. Pulawska 148/150

02-715 Warszawa

" Komenda Gtéwna Policji

Biuro Ruchu Drogowego
Podinspektor Leszek Karnawalski
ul. Pulawska 148/150

02-715 Warszawa

Gtéwny Inspektor Ochrony Srodowiska
Podsekretarz Stanu

Sz.Pan mgr inz. Andrzej Walewski
ul.Wawelska 52/54 '

00-922 Warszawa

Z~ca Gtéwnego Inspektora Ochrony Srodowiska
Sz.Pan dr inz. Adam Mierzwinski

ul. Wawelska 52/54

00-922 Warszawa

Z—a Giéwn&}go Inspektora Ochrony Srodowiska
Sz.Pan inz. Wiestaw Paluszyfiski

ul. Wawelska 52/54

00-922 Warszawa

Ministerstwo Ochrony Srodowiska
Zasob6éw Naturalnych i Les$nictwa
Dyrektor Departamentu Ochrony
Powietrza i Powierzchni Ziemi
Sz. Pan dr inz. Wojciech Jaworski
ul. Wawelska 52/54

00-922 Warszawa

Ministerstwo Ochrony Srodowiska
Zasob6éw Naturalnych i Lesnictwa
Dyrektor Departamentu Spraw Obronnych
Sz.Pan mgr inz. Andrzej Sotomacha
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Ministerstwo Ochrony Srodowiska
Zasobéw Naturalnych i Le$nictwa
Dyrektor Generalny

Sz.Pan doc. dr inz. Janusz Zurek
ul. Wawelska 52/54

00-922 Warszawa

Ministerstwo ¥.gcznosci
Wiceminister ¥.3cznosci

Sz. Pan dr inz. Marek Rusin
Plac Matachowskiego 2
00-066 Warszawa

Pafistwowa Inspekcja Ochrony Srodowiska

Zesp6l Przeciwdzialania
Nadzwyczajnym Zagrozeniom
Sz.Pan mgr inz. Jerzy Ludwiczak
ul. Piwna 36/39

80-831 Gdansk

Rzadowe Centrum Informatyczne PESEL

Dyrektor

Sz.Pan mgr inz. Dariusz Kupiecki
ul. Pawifiskiego 17/21
02-106 Warszawa

Ministerstwo Przemystu i Handlu
Departament Polityki Przemystowej
V—ce Dyrektor Departamentu
Sz.Pan mgr inz. Henryk Kaminski
ul.Wspdlna 4

00-921 Warszawa

Ministerstwo Przemystu i Handlu
Departament Polityki Przemystowe;j
Sz.Pan mgr inz. Jan Binda

ul. Wspdlna 4

00-921 Warszawa

Ministerstwo Przemystu i Handlu
Departament Polityki Przemystowe;
Sz.Pan mgr inz. T.Tymifski

ul. Wspélna 4

00-921 Warszawa

Gi6wny Specjalista w Biurze
Bezpieczenistwa Narodowego
Sz.Pan mgr inz. Tomasz Domzat
Al. Ujazdowskie §

00-902 Warszawa

Biuro Bezpieczeifistwa Narodowego
Sz.Pan mgr inz. Stanistaw Olbrys
Al. Ujazdowskie 5

00-902 Warszawa

Biuro Bezpieczenstwa Narodowego
Sz.Pan mgr inz. Maciej Fleming

Al. Ujazdowskie 5

00-902 Warszawa
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Telekomunikacja Polska SA

Dyrektor Biura Systeméw Satelitarnych
Sz.Pan mgr inz. Zbigniew Zubik
ul.Twarda 14

00-105 Warszawa

i Gospo
Giéwny Spevjah

00928 Warszawa

Ministerstwo Transportu

i Gospodarki Morskiej
Wiceminister

Sz.Pan mgr Stanistaw Rybak
ul. Chatubifiskiego 4/6 -
00-928 Warszawa

Sekretariat Rady d/s Bezpieczenstwa
Ruchu Drogowego

Doradca Ministra Transportu

i Gospodarki Morskiej

Sz.Pan mgr inz. Krzysztof Grzegorczyk
ul. Chatubinskiego 4/6

00-928 Warszawa

Wiceminister Spraw Wewnetrznych
Wiceprzewodniczacy Rady Bezpieczefistwa
Ruchu Drogowego

Sz.Pan mgr Jerzy Zimowski

ul. Rakowiecka 2

02-517 Warszawa

Dyrekcja Generalna PKP

Gl6wny Inspektorat Ochrony Przeciwpozarowej
Sz.Pan Mirostaw Spaltabaka

ul.Chatubifiskiego 4/6

00-928 Warszawa

Dyrekcja Generalna PKP
Gt6wny Inspektorat Kolejowego
Dozoru Technicznego
ul.Chatubifiskiego 4/6

00-928 Warszawa

Dyrekcja Generalna PKP
Naczelny Zarzad Przewozéw
ul.Chatubinskiego 4/6
00-928 Warszawa

Polskie Koleje Pafistwowe

Centrum Naukowo Techniczne Kolejnictwa
Sz.Pani Hanna Gwiazda

ul.J.Chtopickiego 50

04-275 Warszawa

Urzad Rady Ministréw
Biuro Informatyki
Dyrektor

Sz.Pan Andrzej Florczyk
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Komenda Gl6wna Strazy Granicznej

Biuro Kontroli Ruchu Granicznego
'g Sz.Pan mgr inz. Tadeusz Hudys

Al Niepodlegtosci 100

02-514 Warszawa

/ Generalna Dyrekcja Dr% Publicznych
N, Specjalista d/s Systemu Utrzymania Sieci
Sz.Pan mgr inz. Andrzej Sas
ul. Wspélna 1/3
0-921 Warszawa

2 B Systems Consulting

& Software Team

Sz.Pan mgr inz. Jerzy Beczkowski
ul. Wyspianskiego 6/77

01-577 Warszawa

Komenda Giéwna
Pafistwowej Strazy Pozarnej

\/ Z—ca Dyrektora
Biura Informatyki i £acznosci
Sz.Pan Zbigniew Hudela
ul. Domaniewska 36/38

00-950 Warszawa

Komenda Gléwna
Pafistwowej Strazy Pozarnej
\/ Sz.Pani dr inz. Barbara Kuncewicz-Polak
ul. Domaniewska 36/38
00-950 Warszawa

Komenda Gtéwna
Pafistwowej Strazy Pozarnej
N/ 7( Sz.Pan dr inz. Jerzy Zuber vel Michatowski
ul. Domaniewska 36/38
00-950 Warszawa

Centrum Naukowo-Badawcze

Ochrony Przeciwpozarowe;j
>< Sz.Pan inz. Ryszard Iwaniec

ul. NadwiSlaniska 213

05-420 J6zeféw k.Warszawy

Pomiary Automatyka Kontrola
v Redakcja

ul. Swictokrzyska 14B

00-916 Warszawa

skr.poczt.7



Telewizja Polska
,Listy o gospodarce”

z.Pan red.Andrzej Bober
(" ul. Woronicza 17

V)

00-950 Warszawa * '

Przeglad Techniczny
Redakc a
wxqtokrzyska 14a
00-950 Warszawa
skr.poczt. 1004

Ochrona Powietrza

edakcja
I. Warszawska 31, p.71
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0-010 Katowice

Auto Techmka Motoryzacyjna
Redakqa

Zurawia 22
00-515 Warszawa

Przeglad Elektrotechniczny
Redakcja

ul. Swictokrzyska 14a
00-950 Warszawa
skr.poczt. 1004

Telewizja Polska

Redakcja "wiadomosci”
1. Powstaficbw Warszawy 7
0-039 Warszawa

Radio Zet

Sz. Pan red.Andrzej Woyciechowski
ul. Pickna 66a

00-672 Warszawa

Mazowieckie Zaktady
Rafineryjno — Petrochemiczne
Dyrektor Generalny

Sz.Pan mgr inz. Konrad Jaskéta
ul. Chemikéw 7

Ptock

Zaktady Chemiczne
ZACHEM

Sz.Pan mgr inz. K. Géralczyk
Bydgoszcz

TRANSCHEM

Dyrektor
Sz.Pan mgr inz. K.Jaficzyk

Bydgoszcz.

Zaklady Azotowe Tarnéw

Jednostka Ratownictwa Chemicznego
Prezes

Sz.Pan mgr inz. Janusz Iwaniec
Tarnéw

Zaktady Azotowe Tarnéw
Sz.Pan mgr inz. Edward Luzny



Generalna Dyrekcja Drég Publicznych
</ Sz.Pan mgr inz. K.Blonski
V ul. Wspélna 1/3
/£ 00-921 Warszawa

Digital Equipment Poland
\/ Sz.Pan mgr inz. Andrzej Nowicki
ul. Wotowska 18
02-672 Warszawa

Di%)ital Equipment Poland
Sz.Pan Eugene Skayne
% ul. Wolowska 18

02-672 Warszawa

z.Pan Zygmunt Kozanecki
Dyrektor Biura Szyfréw
'Urzedu Ochrony Pafistwa
Ministerstwo Spraw Wewngtrznych
ul. Rakowiecka 2B
Warszawa

Prezes Pafistwowej Agencji Radiokomunikacyjnej
Sz.Pan mgr inz. Benedykt Wojtyfiski

\/ ul. Kasprzaka 11
Warszawa
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Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw

L
o |1
g |l

Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa

SEMINARIUM
29 marca 1994, godz. 11%°

mgr inz. Adela Kaczanowska

Konsekwencje nowych ustaw dotyczacych normalizacji,
miar i jakosci

1. USTAWA z dnia 3 kwietnia 1993 r. o normalizacji

Organizac ja krajowego systemu normalizacji

Polski Komitet Normalizacyjny CPKN) - powoltywany przez prezesa Rady
Ministrow - kolegialny, kilkudziesiecioosobowy organ pans twowy,
orzedstawicielskl, nie wchodzqcy ¥ sklad administracji
panstwowey, filnansowany =z budzetu panstwa, gtdwny element
decyzyjny Rrajowego systemu normalizacji, odpowiedzialny za
jego dzialanie. Prezes FKN, powolany orzez Prezesa Rady Ministrdw,
kieruje PKN it Biurem Komitetu.

Biuro Komitetu - instytucjonalny organ wyRonawczy PKN. bedgcy
zapleczem merytoryvcecanym, informacyjnym administrcy jnym systemud.
Normalizacyjne Komisje Problemowe C(NKP) - kolegialne organy wyRonauwcze

PKN, prowadzgce prace normalizacyjne Cplanowanie, opracowywanie I
uzgadnianie projektdw norm oraz emian do nich), na szczeblu krajowym.

reglonalnym t migdzynarodowym.

Ustawa likwiduje Polski Komitet Normalizacji, Miar i Jakosci oraz
oérodki normalizacyjne, ktérymi byty, w zasadzie, jednostki naukowo-
badawcze.

Aby siedé NKP mogia wypeinid zadanie, suma zakresdw tematlycznych
wszystkich NKP powinna pokrywac caly zakres dziatalnosci Polskiego
Komitetu Normalizacyjnego. Spetnienie tego postulatu wymaga powoiania
200 -~ 250 NKP. Dnia 31 marca br., w PILAP, odbedzie sie zebranie
zatozycielskie Normalizacyjnej Komisji Problemowej ds. automatyki,
robotyki i pomiardw przemystowych.

Kierownictwoe PKN stoi na stanowisku, Ze finansowanie prac NKF i je)
sekretariatu, powinno byé roztozone miedzy wszystkich zainteresowanych

jej dziataniem.

Normy - powstawanie i stosowanie

Polskie Normy - normy Rrajowe. beds pows tawad na forwun NKF. NKP jesl
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odpowiedzialna za tresé PN, ale Ustawa gwarantuje powszechng mozli-

wose wplywania na tresd normy przez ustanowiente powszechne) ankiety.
Normy branzowe - bedqg uLega%y stopniowe) likwidacji do dnia 30 czerwca

{995 r. |
Normy zaktadowe - dokumentacja fabryczno, nile objela postanowieniami

Ustawy.

Stosowanie Polskich Norm jest dobrowolne, jednak ministrowie mogsa
wprowadzid obowi azek stosowania nor my w catosci lub czescei .
szczegdlnie jesli dotyczy ona:

- ochrony zycia, zdrowia, mienia, bezpieczenstwa pracy i uzytkowania,
- ochrony g$rodowiska,
- wyrobdw zamawianych przez organy panstwowe.

Ustawa wprowadza rozdziat kompetencji - PKN Polskie Normy
ustanawia, administracja pankstwowa - jesli wuzna to za celowse -
nakazuje ich stosowanie.

Rozporzadzenie Ministra Przemysiu i Handlu z dnia 30 grudnia 1895
r. w sprawie wprowadzania obowigzku stoscowania niektdrych Polskich
Norm i Norm Branzowych (Dz. U. Nr 20-94 poz.. 71), wprowadza obowiazek
stosowania 1833 norm. Przewiduje sie, Ze wkrdétce =zostanie wydane
nastepne rozporzadzenie w tej sprawie.

Stosowanie PN jest rdwniez obowiazkowe, jezeli normy te zostanag

powotane w ustawach.

Oznaczanie wyrobdw znakiem zgodnosci =z Polskda Normg

Nowy system. odpowiadajacy wymaganiom Unii Europejskiej, uwalnia
producenta od o©oznaczania wyrobu symbolem normy., o ile witasciwy
minister nie wprowadziit takiego obowiazku, w zwiazku =z naitoZeniem
obowigzku Stosowénia danej normy. NatozZenie przez ministra obowiazkt
stosowania PN nie musi automatycznie pociggad za soba obowiazk.
deklarowania zgodnosci lub uzyskania zezwolenia na oznaczanie wyrobu
znakiem zgodnodgeci z PN.

Jesli producent lub dostawca uzna, ze poinformowani e
uiytkownika lub odbiorcy, Ze wyrdb speinia wymagania PN. przyczyni sie
do poprawy pozycjii firmy 1 przyniesie korzysci, moze to uczynid w
w formie:

- deklaracji dostawcy, wg FN/EN 4501 4, za ktdra catkowiba
odpowiedzialnogd bierze dostawca,

- znaku zgodnogci z Polska Nor ma, . gdy akredytowana przez
uprawniona instytucje, jednostka certyfikujaca po przeprowadzeniu
procesu certyfikacji zgodnogci z PN, udzieli dostawcy zezwolenia

na oznaczanie.
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2. USTAWA z dnia 3 kwietnia 1883 r. Prawo o miarach
Legalne jednostki miar t
- jednostki Miedzynarodowego Uktadu jednostek Miar C(SI> oraz ich
dziesietne podwielokrotnogci i1 wielokrotnosci,
- Jednostki nie nalezace do uktadu SI lecz dopuszczone do stosowania.
w drodze rozporzadzenia Rady Ministrdw.
Jednostki inne moga bydé¢ stosowane
- na mocy porozumien miedzynarodowych, we wspdlpracy i wymianie,

- w pracach badawczych.

Przyrzgdy pomiarowe

Przyrzadami pomiarowymi sa, w rozumieniu ustawy, urzadzenia
techniczne przeznaczone do wykonywania pomiardw lub do odtwarzania
wartosci danej wielkosci fizycznej. Przetworniki pomi arowe s3
przyrzadami pomiarowymi.

Przyrzady pomi arowe moga, podlegad obowl azkowe j kontroli
metrologicznej organdw administracji miar w formie:
1> legalizacji,

) uwierzytelnienia,

32 zatwierdzenia typu.

Legalizacja - sprawdzenie, stwierdzenie { poswiadczenie przez organ
administrac )t miar, ZzZe przyrzad pomiarocwy speinia wymagania
przepisdw metrologicznych. Obowlazkowl legalizacji podlegaja,
okreslone przez FPrezesa Glownego Urzedu Miar JGUMD, przyrzady

oomilarowe stosowane:

ad w obrocie publicznym do wyznaczania tlosci albo jakosci rzeczy

lub ustug w celu uzyskania podstawy do rozliczen.

b)) przy produkcji L badaniu $rodkdéw leczniczych.

Uwierzytelnienie - obowiazkow! wwilerzytelnienia podlegaja, okreslone
orze= Prezesa GUM, przyrzqdy majgce znaczenie dla bezpileczenstwa
2vcia, ochrony zdrowla it srodowlska.

Zatwierdzenie Lypu - obowiqgzkowt zatwierdzenia tvpu podlegajo
erodukowane w kraju U sprowadzane z zagranicy przyrzqdy pomiarowe,
podlegajace legalizacji lub uwwierzytelnieniu. Prezes GUM moze
okresli¢ rownitez inne przyrzady pomiarowe. .

Legalizacje 1 =zatwierdzenie typu dokonuje wyltacznie panstwowa
administracja miar. Traca moc upowaznienia do legalizacji wydane na
mocy poprzedniej ustawy.

Wykazy przyrzaddw pomiarowych podlega jacych obowl azkowi

legalizacji, uwierzytelnienia i zalwierdzenia typu sa podane w

o
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Dzienniku Urzedowym Miar i Probiernictwa nr 1.

Gt édwny Urzad Miar prowadzi publicznie dostepny rejestr

zatwierdzonych tLypdw przyrza&éw pomi arowych.

|
!
3. USTAWA z dnia 3 kwietnia 1983 r. o badaniach i certyfikacji

Uniewaznia ustawe z dnia 8 lutego 1979 r. o jakosci wyrobdw. usiug.

robdt i obiektdw budowlanych.

Polskie Centrum Badan i Certyfikacji

Centrum jest krajowa organizacja badan 1 certyfikacji, podlegia
Prezesowl Rady Ministrdéw. powstata droga przeksztaicenia Centralnego
Biura Jakogci Wyrobdw.

Przy Centrum dziata Rada do Spraw Badan i Certyfikacji, ktdra jest
organem stanowiacym w =zakresie tworzenia i nadzorowania realizacji
polityki badanh 1 certyfikacji.

Przy Centrum dziala Komitet Odwoirawczy, ktdéry rozpatruje odwotanra i

skargi dotyczace zakresu dziatania Centrum.

Zakres certyfikacji

Obowiazkowi zgtaszania do certyfikacji na znak bezpieczedstwa
oznaczania tym znakiem podlegaja wyroby krajowe i importowane
mogace stwarzad zagrozenie lub stuzace do ratowania zZzycia, zdrowia lub
$rodowiska.

Obowigazkowi certyfikacji na certyfikat systemu jakosci podlegajsz
ustugi mogace stwarzad =zagrozenie lub stuZzace do ratowania zycia,
zdrowia lub $rodowiska.

Podstaws oceny tych wyrobodw i ustug sa Polskie Normy wprowadzone do
obowl azkowego stosowania oraz wiadciwe przepisy prawne.

Wykazy wyrobdw i ustug, o ktdérych mowa wyzZej beda publikowane w
Monitorze Polskim.

Ponadto inne wyroby moga byd zgtaszane. na zasadzie dobrowolnogct:
a) do badan w akredytowanych laboratoriach badawczych,
bd do certyfikacji przez akredytowane jednostki certyfikujace,

w celu uzyskania znaku zgodnosgci z Polskimi Neormami lub normami
miedzynarodowymi .

“"Znak jakosci' nie bedzie przyznawany.

Ultworzenie w Polsce krajowego systemu badan i certyfikacji, ktdry
moze byd wuznany przez panstwa Uni Europejskiej i EFTA ma na celu

utatwienie krajowego i miedzynarodowego obrotu handlowego.
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Przemyslowy
Instytut Automatyki
i Pomiaréow

Al. Jerozolimskie 202
02-486 Warszawa
tel. 237 081
fax 238 864

ORGANIZATORZY:

PIAP

PRZEMYSLOWY
INSTYTUT
AUTOMATYKI
I POMIAROW

POLSPAR

POLSKIE
STOWARZYSZENIE
POMIAROW,
AUTOMATYKI
I ROBOTYKI

KOMITET
ROBOTYKI
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. 10*
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L1285

L I12%

. 1305

. 1325

. I3%

PROGRAM SEMINARIUM

ROBOTY MOBILNE

12 kwietnia 1994

Sala konferencyfna PIAP

Rozpoczecie seminarium - dyrektor naczelny PIAP,
doc. drinz. St. Kaczanowski.

Informacje o pracach Komitetu Robotyki POLSPAR
- prof. drinz. A. Morecki, PW MEi L.

Zastosowanie robota mobilnego NOMAD 200
w badaniach symulacyjnych (prezentacja robota)
- prof. dr hab. inz. A. Mastowski, PIAP.

Przerwa.

Programowo-indukcyjny system sterowania ruchem

pojazdoéw - prof. dr hab. inz. R. Vogt, PW MEiL.

Komunikat: Automatyzacja linii pras karoseryjnych

- mgrinz. J. Malik, IPControl Tychy.

Komunikat: Manipulatory 3-osiowe. Elastyczny
system montazu odkurzacza
ZZSD "ZELMER" Rzeszow.

Komunikat: Aktualna oferta rynkowa w zakresie
elementéw automatyki na podstawie kongresu
i targéw ITS 94 Stuttgart 1-4.02.94
- mgrinz. M. Oleksiuk, mgr inz. M. Pachuta, PIAP.

zrobotyzowanych.

- inz. A. Grondecki,

Wyjazd autokarem PIAP do zakladéw Thomson-
Polkolor w Piasecznie - zwiedzanie linii i stanowisk

Po wycieczce autokar PIAP odwiezie uczestnikow
na parking przy Dworci Centralnym PKP

- ok. godz. 15%.
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Zastosowanie robota mobilnego NOMAD 200 do badan
symulacyjnych

prof. dr hab. inz. A. Mastowski, PIAP Warszawa

1. Omoéwienie budowy i dziatania robota mobilnego NOMAD 200
firmy Nomadic Technologies, Inc.

- Dane techniczne

- Baza mobilna

- Komputer pokladowy
- Czujniki

- Peryferia

- Oprogramowanie

- Sterowanie robota

2. Zastosowania robota mobilnego

- System symulacyjny pojazdéw autonomicznych,
- Funkcje realizowane przez robota mobilnego w systemie symulacyjnym,

- Zastosowanie robota mobilnego do symulacji prac prowadzonych w trudnych
warunkach w nieznanym otoczeniu,

- Symulacja zastosowania robota jako straznika obiektu



Programowo-indukcyjny system sterowania
ruchem pojazdéw

prof. dr hab. inz. R. Vogt, PW MEIiL

. Struktura programowo-indukcyjnego sterowania predkoscig i kierunkiem
ruchu.

-

. Ogodlna koncepcja badan (w tym modelowych) i rozwoju systemu.

. Struktura, dzialanie i wlasciwosci indukcyjnego sterowania kierunkiem
ruchu i programowego sterowania predkoscig ruchu.

. Podstawowe problemy badawcze i techniczne zwigzane z realizacjg
techniczng systemu.

. Wybrane problemy dynamiki proceséw sterowania.
. Mozliwosci zastosowan i rozwoju systemu.

. Ilustracja budowy i dzialania systemu na filmie video (17 min).

hé
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Lista zaproszonych na seminarium w dn. 12.04.94

LISt 4

"Roboty mobilne"

Prof. dr hab. Anatol Gosiewski
Politechnika Warszawska
Wydziat Elektroniki

Instytut Automatyki

ul. Nowowiejska 15/19

P0-665 WARSZAWA

Sz. P.

Dr inz. Stanistaw Baidka
Politechnika Szczecinska
Instytut Automatyki Przemystowej
ul. gen. W. Sikorskiego 37
70-313 SZCZECIN

Sz. P.

Prof. dr hab. Zdzistaw Bubnicki
Politechnika Wroctawska

Instytut Sterowania i1 Techniki Systemdw
ul. Z. Janiszewskiego 11

56-370 WROCLAW

Sz. P.

Prof. dr hab. Ryszard Gessing
Politechnika Slgska

Instytut Automatyki

ul. W. Pstrowskiego 16

44-3101 GLIWICE

Sz. P.

Prof. dr inz. Henryk Kowalowski
Politechnika Slaska

Instytut Automatyki

ul. W. Pstrowskiego 16

44-101 GLIWICE

Sz. P.

Prof. dr hab. Jézef Giergiel
Akademia Gdrniczo-Hutnicza

Wydziat Inzynierii Mech. i Robotyki
Katedra Robotyki i Dynamiki Maszyn
Al. A. Mickiewicza 30

30-059 KRAKOW

Sz. P.
Prof. dr hab. Tadeusz Kaczorek
Politechnika Warszawska
Tnstytut Sterowania

i Elektroniki Przemystowe]
ul. Xoszykowa 75
PN-662 Warszawa

50



Sz. P.

Prof. dr hab. Kazimierz Malanowski
Instytut Badan Systemowych

PAN

ul. Newelska 6

01-447 Warszawa

Sz. P. Dziekan

Prof. dr hab. Wojciech Mitkowski
Akademia Gérniczo-Hutnicza
Wydziat Flektrotechniki '
Wydziat Elektrotechniki,
Automatyki i Flektroniki

Al. A. Mickiewicza 30

30-259 Krakdw

Sz. P.

Prof. dr bab. Maciej Niedéwiecki
Politechnika Gdanska

Wydziat Elektroniki

Zaktad Systeméw Automatyki

ul. G. Narutowicza 11712

80-952 Gdarisk

"Sz. P.

Prof. dr hab. Tadeusz Puchatka
Politechnika Poznanska

Wydziat Elektryczny

Instytut Elektroniki

i Telekomunikacji

ul. Piotrowo 3a

60- 965 POZNAX

Sz. P.

Prof. dvr hab. in%4. Leszek Trybus
Politechnika Rzeszowska

Wydziat Elektryczny

7aklad Automatyki i Tnformatyki
ul. W. Pola 2

35-959 RZES7Z0OW

Sz. P.

mgr inz. Bogumi} Ryniejski - sekretarz
Komitet Badan Naukowych

Departament Badan

ul. Wspélna 1/3

00-950 Warszawa

Sz. P.

mgr inz. Grzegorz Glownia
Komitet Badan Naukowych
Deépartament Badad

pok. 304 :

ul. Wspélna 1/3

00-950 Warszawa



Sz. P.

mgr inz. Jerzy Widrkiewicse
Komitet Badan Naukowych
Departament Badan

pok. 302

ul. Wspélna 1/3

P0-950 Warszawa

Komitet Badan Naukowych
Dyrektor Departament Badan
Szanowna Pani

dr inz. Barbara Bolkowska
ul. Wspélna 1/3

00-950 Warszawa

Sz. P.

prof. dr inz. Maciej Szafarczyk
Politechnika Warszawska

Instytut Technologii Mechaniczne]j
ul. Narbutta 86

02-524 Warszawa

Sz. P. Dziekan

proh. dr hab. inz. Tadeusz Krupa
Politechnika Warszawska

Wydziat Mechaniczny

Technologii i Automatyzacji

ul. Narbutta 85

02-524 Warszawa

Sz. P. Dziekan
prof. dr hab. inz. Mikotaj Bustowicz
Politechnika Bialostocka
Wydziat Elektryczny
ul. Grunwaldzka 11/15
15-893 Biatystok

N

Sz. P.

doc. dr hab. inz. P. Petczewski
Politechnika Warszawska

Wydziat Elektryczny

Instytut Sterowania

i Elektroniki Przemysfowe]j

ul. Koszykowa 75

N0-662 Warszawa

Sz. P. Dziekan

prof. dr hab. inz. St. Bolkowski
Politechnika Warszawska

Wydziat Elektryczny

Pl. Politechniki 1

08-661 Warszawa
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., Sz. P.

doc. dr inz. J. lastowiecki
Politechnika Warszawska
Wydzial Elektryczny
Instytut Sterowania

i Elektroniki Przemystowe]
ul. Koszyvkowa 75

@0-662 Warszawa

Sz. P.

prof. dr hab. ianz. K. Malinowski
Politechnika Warszawska

Wydziat Elektroniki

Instytut Automatyki

ul. Nowowiejska 15/19

00-665 Warszawa

Sz. P.

prof. dr hab. inz. A. Gosiewski
Politechnika Warszawska

Wydziat Elektroniki

Instytut Automatyki

ul. Nowowiejska 15/19

00-665 Warszawa

Sz. P.

prof. dr hab. A. Fiok
Politechnika Warszawska
Wydzjiat Rlektroniki
Instytut Radioelektroniki
ul. Nowowiejska 15/19
00-665 Warsvzawa

Sz. P.

prof. dr hab. W. Wolinski
Politechnika Warszawska
Wydziat Elektroniki
Instytut Mikroelektroniki
i Optoelektroniki

ul. Koszykowa 75

@0-662 Warszawa

Sz. P.

prof. zw. dr hab. in2. A. Morecki .

Politechnika Warszawska
Wydziat Mechaniczny
Energetyki i Lotnictwa
ul. Nowowiejska 24
P0-665 Warszawa

Sz. P.

prof. dr hab. inz. ¥§. Niewczas
Politechnika Warszawska

Instytut Automatyki Przemystowej
ul. Narbutta 87

h2-524 Warszawa

53



Sz. P. .

doc. dr inz. J. J. Bek
Politechnika Warszawska

Centrum Uczelniano-Przemystowe
Metrologii i Systeméw Pomiarowych
ul. K. Chodkiewicza 8

02-525 Warszawa

Sz. P.

doc. dr inz. T. Strzelecki
Politechnika Warszawska

Instytut Technologii Mechanicaznej
ul. Narbutta 86

02-524 Warszawa

Sz. P.

dr inz. T. Golatowski
Politechnika Warszawska

Instytut Technologii Bezwidrowej
ul. Narbutta 85

02-524 Warszawa

Sz. P.

doc. dr hab. A. Chojnacki
Wojskowa Akademia Techniczna
Wydziat Cybernetyki

ul. 8. Kaliskiego 2

01-489 Warszawa

Sz. P.

doc. dr hab. W. Sobieraj
Wojskowa Akademia Techniczna
Wydziat Elektromechaniczny .
ul. S. Kaliskiego 2

01-489 Warsvawa

Sz. P.

prof. dr hab. B. Smélski
Wojskowa Akademia Techniczna
Wydziat Elektroniki

ul. S. Kaliskiego 2

01-489 Warszawa

Sz. P.

dr inz. A. Bargiet
Komitet Badan Naukowych
Departament Badan

ul. Wspdélna 1/3

00-950 Warszawa



Sz. P.

mgr inz. Jan Binda

Ministerstwo Przemysfu i Handlu
Departament Polityki Przemys?towej
ul. Wspélna 4

00-926 Warszawa

Sz. P.

mgr inz. Henryk Kaminski
Ministerstwo Przemysiu i Handlu
Departament Polityki Przemystowe]j
ul. Wspélna 4

00-926 Warszawa

Sz. P,

prof. dr hab. H. Fragckiewicz
Instytut Podstawowych
Probleméw Techniki PAN

ul. 8wietokrzyska 11/21
P0-049 Warsvzawa

Sz. P.

prof. dr inz. M. Nategc~
Instytut Biocybernetyki

i Inzynierii Biomedyczunej PAN
ul. Twarda 55

P0-818 Warszawa

Sz. P.

prof. dr inz. R, W. Kulikowski
Instytut Badatn Systemowych

PAN

ul. Newelska 6

01-447 Warszawa

Sz. P.

prof. dr in%2. S. Weggrzyn

Tnstytut Informatyki Teoretyczne]
i Stosowanej PAN

ul. Battycka 5

44-100 Gliwice

Sz. P.

prof. dr hab. M. Dagbrowski
Instytut Podstaw Informatyki
PAN

ul. J. Ordona 21

01-237 Warszawa



Al

Sz. P.

prof. dr hab. J. Haman
Centrum Upowszechniania Nauki
PAN ,

Patac Kultury i Nauki p.XXTV
N0-901 Warszawa

Sz. P.

doc. dr hab. A. Gromek
Oérodek Informacji Naukowe]
PAN

ul. Nowy S8wiat 72

?0-330 Warszawa

Sz. P.

Dyrektor Naczelny

dr inz. J. Paradowski
Instytut Elektrotechniki
ul. Pozaryskiego 28

04-703 Warszawa Miedzylesie

Sz. P.

mgr inz. Wojciech Sliwinski
Instytut Elektrotechniki
Zaktad Napeddéw Obrabiarkowych
ul. Pozaryskiego 28

04-703 Warsvawa Migdzylesie

!

Sz. P. Dyrektor

prof. dr inz. J. Bué¢

Instytut Mechaniki Precyzyinej
ul. Duchnicka 3

00-967 Warszawa

Sz. P. Dyrektor

mgr inz. St. Araszkiewicz
Osrodek Badawczo-Konstrukecyjny
"KOPROTECH"

ul. Suwak 4

02-676 Warszawa

Sz. P.

mgr inZz. Grzegorz Janicki
Centrum Badawczo-Konstrukcyjne
Obrabiarek

ul. Staszira 1

05-800 Pruszkéw

%6



Sz. P.

mgr inz. Jan Lukaszewicz
Osrodek Badawczo-Rozwojowy
Podstaw Technologii ’
i Konstrukcji Maszyn "TEKOMA"
ul. Lucerny 108

04-687 Warszawa

Sz. P.

prof. dr hab. M. Bugajski
Tnstytut Technologii Elektronowej
Al. lotnikéw 32/46

22-668 Warszawa

Sz. P.

Prof. dr inz. M. Skibniewski
Instytut Mechanizacji Budownictwa
i Gérnictwa Skalnego

ul. Racjonalizacji 6/8

02-673 Warszawa

Sz. P.

inz. Jan Pienkos, inz. Jakub Bartak
Instytut Chemii i Techniki Jadrowej
Zaktad 3

Dziat Techniczno-WdroZeniowy

ul. Dorodna 16

01-195 Warszawa

Sz. P.

doe. dr inz. Roman Trechcinski
Instytut Problemdw Jadrowych
05-400 Otwock-Swierk

Sz. P.

prof. dr hab. M. Gawrysiak
Politechnika Biatostocka
Wydziat Mechaniczny

Katedra Automatyki i Robotyki
ul. Wiejska 45¢c

15-351 Biatystok

Sz. P.

prof. dr hab. J. Lisowski
Wyzsza Szkota Morska w Gdyni
Wydziat Elektryczny

Katedra Automatyki Okretowej
ul. Morska 83

81-225 Gdynia

5



Sz. P. Dziekan

prof. dr hab. H. Krawczyk
Politechuika Gdatiska
Wydziat Elektroniki

ul. 6. Narutowicza 11/12
80-952 Gdansk

Sz. P. Dziekan

doc. dr inz. L. Referowski
Politechnika Gdarniska
Wydziatl Elektryczny

ul. G. Narutowicza 11/12
80-952 Gdansk

Sz. P. Dziekan

doc. dr inz., W. Przybylski
Politechnika Gdariska
Wydziat Mechaniczny

ul. G. Narutowicza 11/12
80-952 Gdansk

Sz. P.

dr in2. M. Zaczyk

Akademia Gdérniczo-Hutnicra
Katedra Automatyki

Al. A. Mickiewicza 30
30-059 Krakédw

Sz. P.

prof. dr hab. R. Tadeusiewicz
Akademia Gérniczo-Hutnicza
Wydziat Elektrotechniki,
Automatyki i Elektroniki
Instytut Automatyki

Al. A. Mickiewicza 30

30-059 Krakdw

Sz. P.

prof. dr inz. H. Gérecki
Akademia Goérniczo-Hubnicza
Wydziat Elektrotechniki,
Avtomatyki 3 FElektroniki
Instytut Automatyki

Al. A. Mickiewicza 30
30-059 Krakéw

Sz. P.

doc. dr hab. T. Ubhl

Akademia Gérniczo-Hutnicza

Wydziat Inzynierii Mechanicznej

i Robotyki

Katedra Robotyki i Dynamiki Maszyn
Al. A. Mickiewicza 30

30-059 Krakoéw



Sz. P.

prof. dr hab. J. Honczarenko
Politechnika Szczeciriska

Tnstytut Technologii Mechaniczne]
Al. Piastéw 19

70-310 Szczecin

Sz. P.

mgr inz. M. Bedzak

Politechnika Szczeciriska
Instytut Automatyki Przemys?towej
ul. Gen. Sikorskiego 37

70-313 Szczecin

dr inz. Jan W. Barczyk
Politechnika Warszawska

Instytut Automatyki Przemyslowe)
ul. Chodkiewicza 8

22-525 Warszawa

*
dr inz. Jan Leszek Falkowski
Politechnika Warszawska
Tunstytut Automatyki Przemystowe)
ul. Chodkiewicza 8
02-525 Warszawa

dr inz. Wojciech Muszyrski
Politechnika Wroctawska
Inst. Cybernetyki Techniczn.
ul. Janiszewskiego 11/17
50-372 Wroctaw

dr inz. Andrzej Pyzik
P.P. Metalchem
Studzienna 7a

01-259 Warszawa

dr Andrzej Kaczmarczyk
Inst. Maszyn Matemalycznych
Krzywickiego 34

fA2-078 Warszawa



prof. df hab. inz. Jerzy Pustotla
PAN TBiIB

Twarda 55

Q0-818 Warszawa

Szef Zaktadu Robotéw

mgr inz. Tadeusz Sarnowski

Zakt. Automatyki Przemystowej SA
Krotoszyrnska 35

63-400 Ostrdéw Wikp

prof. dr inz.

Henryk J. Les$kiewicz
Politechnika Warszawska

Instytut Automatyki Przemystowej
ul. Chodkiewicza 8

22-525 Warszawa

Kier. Z-du Robotdéw Przemysi.
doc. dr inz. Jerzy Granicki
Instytut Mechaniki Precyzyjnej
Chtodna 52/54 02-872 Warszawa
02-872 Warszawa

inz. Stanistaw Kunikowski
Fundacja Mech.Polskich Rozw.Tech
Swietokrzyska 1l4a

0@—@5@ Warszawa

dr inz. Mariusz Olszewski
Politechnika Warszawska

Instytut Automatyki Przemystowe]j
ul. Chodkiewicza 8

22-525 Warszawa

dr inz. Jacek Czaplicki
Politechnika S1lgska

Inst. Mechanizacji Gérnictwa
ul. Pstrowskiego 2

44-100 Gliwice



prof. dr hab. K. Wazyriska - Fiok
Politechnika Warszawska

Instytut Transportu

Koszykowa 75

P0-662 Warszawa

dr inz. Krzysztof Mianowski
Politechnika Warszawska

ul. Nowowiejska 22/24
Q0-665 Warszawa

mgr inz. Maciej Piasecki
Politechnika %d6dzka

Tnst. Metrol.,WY¥skn. i Odzies.
twirki 36

90-539 16dz

dr inz. Stanistaw Borowik
Politechnika Warszawska

Instytut Automatyki Przemysiowej
ul. Chodkiewicza 8

02-525 Warszawa

Z-ca dyrektora

mgr inz. Lech Bozenko

OBR Urzadzen Sterowania Napgdéw
Batorego 107

87-10@¢ Torun

Dyrektor Instytutu

prof. dr hab. inz. W. Zamojski
Politechnika Wroctawska

Tnst. Cybernetyki Technicznej
Janiszewskiego 11/17

50-370 Wroctaw

prof. dr hab. inz. F. Krasucki
Politechnika 81aska

Kat. Elektryf. i Autom.Gérn.
Pstrowskiego 2

44-100 Gliwice

64



Kier. techniczny zaktadu
mgr inz. Wradystaw Prokop
7Zaklady Azotowe
Kwiatkowskiegn 8

Tarndw

prof. dr hab. inz.
Kazimierz Bisztyga
Akademia Gérniczo-Hutnicza
Mickiewicza 30

31-120 Krakoéw

mgr inz. Jerzy Suliba
Politechnika Biatostocka
Wiejska 45 ¢

15-351 Biatystok

mgr inz. Mariusz Buzun
Politechnika Biatostocka
Wiejska 45

15-351 Biatystok

mgr inz. Wiestaw Krawczyniski

Politechnika Biatostocka
Wiejska 45
15-351 Biatystok

Dr inz. Teresa Zielinska
Politechnika Warszawska
ITLiMS

Nowowiejska 22/24

00-665 Warszawa

Mgr inz. Karol Miller
Politechnika Warszawska
ITLiMS

Nownwiejska 22/24
00-665 Warszawa
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Mgr inz. Wojciech Szynkiewicz
Politechnika Warszawska
Instytut Automatyki
Nowowiejska 15/19

00-665 Warszawa

Mgr inz. Andrzej Grodecki
Politechnika Warszawska
Tnstytut Automatyki
Nowowiejska 15/19

00-665 Warszawa

Dr inz. Cezary Zielinski
Politechnika Warszawska
Instytut Automatyki
Nowowiejska 15/19

00-665 Warszawa

dr inz.

Teresa Walewska-Przyjatkowska
Politechnika Warszawska

Inst. Masz.Roboczych i Ciezk.
Narbutta 85

02-524 Warszawa

Mgr inz. Tadeusz Ustaborowicz
Red. Pomiary Automatyka Kontrola
Swietokrzyska 14B

00-050 Warszawa

N

mgr in%. Bogdan Kietzman
Fabryka Obrabiarek "Mechanicy"
ul. Siernkiewicza 19

05-800 Pruszkdw

dr inz. Tomasz Koch
Politechnika Wroctawska
Instytut Technologii Maszyn
i Automatyzacji

ul. hLukasiewicza 3/5

58-371 Wroctaw

6%



doc. dr in7%. Eugeniusz Kodécielny
Politechnika Rzeszowska

Zaktad Fksploatacjii

Pojazdéw Samochodowych

ul. W. Pola 2

35-959 Rzeszobw

mgr inz. Jerzy W. Zajdel

CompArt Ltd. Automation Division
ul. Hoza 43/49

00-681 Warszawa

Prezes Zarzadu

inz. Marek Hercog

Centrum Innowacyjno-Techniczne
ul. Czartoryskiego 28

42-200 Crzestochowa

Z-ca dyrektora

dr inz. Edward Dobaj
Instytut Spawalnictwa
ul. Bt. Czestawa 16/18
44-100 Gliwice

Kierownik Dziatu Konstrukcyjnego
mgr inz. Adolf Géra

Myszkowska Fabryka Naczyn
Emaliowanych S.A. "SWIATOWIT"
pl. Partyzantéw 4

42-300 Myszkdw

Fabryka Samochodéw Osobowych
Biurto Informacji Technicznej
i Wspdipracy z Zagranicqy

mgr inz. W. Motyl

ul. Stalingradzka 50

23-215 Warszawa

Zaktady Koparek 1 Hydrauliki
"BUMAR-Waryriski"
ul. Kolejowa 57
01-210 Warszawa

bk



e | 111 R

Zaktady Mechaniczne "P7ZL-WOLA"
Fort-Wola

AP-961 Warszawa

Warszawskie 7aktady Radiowe
"RAWAR"

ul. Poligonowa 30

04-051 Warszawa

Piastowskie Zaktady
Przemysfu Gumowego
"STOMIL"

ul. Warszawska 10
05-870 Piastoéw

Warszawskie Zaktady Telewizyjne
"Elemis"”

ul. Matuszewska 14 I
R3-876 Warsvzawa

"Ursus" 7aktady Mechaniczne
Centrum Organizacji i Tnformatyki
ul. Traktorzystéw 10

©2-495 Warszawa

Huta Szkta "Wolomin"
ul. Wilennska 49/51
05-200 Wolomin

Fabryka Pras Automatycznych
"PLASOMAT"

w Warszawie

uw. Technikéw 40

22-468 Warszawa

T E™
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"Hydomat" P.P.
ul. Lopuszanska 49/53
02-232 Warszawa

COBR "POLAM"
ul. Karolkowa 32/44
P1-207 Warsvzawa

Fabryka Miernikdéw i Komputerdw
NEra"

ul. Lopuszatiska 117/123

02-232 Warszawa

Sz. P.

inz. Kazimierz Gurtowski
Thomson-Polkolor

dziat PE-2M

ul. Okulickiego 7/9
25-500 Piaseczno

Sz. P.

mgr inz. A. Ciedlak
Siemens Sp. z o.o0.
ul. Stawki 2

PB-954 Warszawa

“Sz. P.

mgr inz. W. Wlodarczak
Sulzer Polska Sp. z o.o0.
ul. Czrnieckiego 76
01-451 Warszawa



Lista zaproszonych na seminacvijum w dn. 12.04.94

LISTH &

"Roboty mobilne"

772.8D "ZETLMER"

Gt. Technolog inz.' R. Kacrzor
ul. Hoffmanowe) 19

35-016 RZESZOW

fax 36-178

Dyrekcja Generalna PKP
Naczelny Zarzgd Taboru
p. Leszek Suchecki

fax 24-47-57

Z-ca Dyr. d/s Techniki 1 Rozwoju Zak?Yadu
mgr inz. St. lopatecki

Zaktad Tapicerki Samochodowe]

ul. Dwudziestolecia 28

05-600 GROJEC

fax 0-488 30-67

ZUG "Biawar"

Dziat TT N
mgr inz. A. HadecitowsWES
uwl. Zwycigstwa 57
BIALYSTOK

o¥

J



Liscn 3

Zakt ady, do ktdrych wyst ano informacjg o seminarium w dn. 12.04.%94

(POS/21/94 £28.03.94)

1. @éwny Technolog
ir2. L. Kubicki
Fabryka Samochoddw Osscbowych
Zaklady Elektrotechniki Motoryzacyjnej
ul., Suwalska 1

19-300 B k

2. Dzial Techniczny
Fabryka Maszyn Rolniczych
ul. Budowlana 8

20-649 Lublin

3. Dyrektor Techniczny
ire . Andrzej Z£aboklicki
Zakli ady Sprz= tu Motoryzacyjnego
"pPaLMg”
ul. & ota 20a
62-800 Kalisz

4., Edwny Energetvyk
mgr irZ . Stanist aw Wycislik
Zakt ady Brniczo-Hutnicze
"BOLES AW"
ul. Kolejowa 37
32-332 Bukowno

S, irg. Tadeusz Kufma

Fahryka Mechanizmdw Samochodowych

"pPOLMQ" SA )

68



AL. Wojska Polskiego 186

71-347 Szczecin

9

B dwny Metalurg
irg . Jzef Trela
WSK BGorzyce

39-432 Georzyce k/Sandomierza

7. mgr irg . Piotr Domaiski
Tarnogdrshka Fabryka Urzadzen Gdrniczych
"TAGORY .
ul. Hutnicza

42-£00 Tarnowskie Gry

8. Wojciech Prochowski
Sopockie Zakl ady Przemysiu Maszynowego
ul. Grunwaldzka 3435
B0-3207 Gdaisk

9. Krakowska Fabryka Armatur
ul. Zakopiagiska 72 + material y o robotach

Krakdw i zastosowaniach

10. Wiercwnik Katedry Pro jektowania SystemSw Technicznych
prof. dr hab. inZz. Wo jociech Tarnowski
Wyzsza Szkat a Irzynierska
ul. Ract awicka 13

75-4620 Koszalin

11. Kierownik T oczni
mgr irg. M. Malinowski

12. Z-ca Fierownika Tt oczni



mgr irz . Witold Sikora

173, Mierownik Slwzb Utrzymania Ruchu
mgr irz . Jerzy Sikora

Fiat Autc Poland

ul. Bwiecimska 401

43-300 Tychy
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»

Waldemar Kurowski

SYSTEM ANALOGOWO-CYFROWY PRZETWARZANIA SYGNALOW
1 OBROBKI NUMERYCZNEJ

Czesé I:

Informacje zawarte w widmie dyskretnym.

Kazdy obiekt techmiczny ujawnia najpelniej swoje wlasnoéci podczas normalnego
funkcjonowania. Powstaje zatem potrzeba stosowania takich metod badania wlasnosci, ktore
nie zakldcajg tego funkcjonowania. Te metody opieraja si¢ na wykorzystywaniu latwo
mierzalnych zewngtrznych objawéw funkcjonowania, ktére spelniaja dwa warunki: (1) niosa
informacje o badanych wlasnosciach obiektu oraz (2) sa latwe do zmierzenia i obrébki. Te
objawy nazywaja si¢ sygnalami.

Dla wielu obiektéw technicznych, zwlaszcza takich ktére funkcjonuja wykonujac ruch (jak
np. urzadzenia mechaniczne) dobrymi i czgsto wykorzystywanymi sygnalami s3 procesy
wibroakustyczne. Na ogét informacje zawarte w t‘ych sygnalach s3 zakodowane i w celu ich
odczytania sygnat powinien by$ odpowiednio obr;)biony. Poniewaz sygnaly wibroakustyczne dla
rzeczywistych obiektéw s3 procesami stochastycznymi, ogélnié biorac obrébka polega na
wyznaczaniu ich nielosowych charakterystyk. Ze wzgledu na cykliczny charakter proceséw
wibroakustycznych czesto wyznacza si¢ charakterystyki sygnaléw w przestrzeni czestotliwosci.

Umozliwia to identyfikacje 2rédet drgaf a w konsekwencji oceng wlasnoéci obiektu.

4



Dotychczas charakterystyki wyznaczano na drodze bezposredniego pomiaru przy pomocy
odpowiednich przyrzagdéw. Wraz z powszechnym stosowaniem mikrokomputeréw coraz czesciej
wyznacza si¢ charakterystyki sygnaléw na drodze obliczeniowej. W tym celu sygnal musi by¢
przedstawiony w postaci zrozumialej dla komputera czyli w postaci dyskretnej. Dlatego
pierwszym elementem obrébki numerycznej jest pobranie i przetwarzanie analogowo-cyfrowe
sygnalu. Na tej podstawie, przy wykorzystaniu teorii Fouriera mozna obliczy¢ dowolng
charakterystyke w dziedzinie czgstotliwosci.

W rezultacie pobrania i przetwarzania A/C otrzymuje si¢ reprezentacj¢ sygnafu jakosciowo
rézna od oryginatu. Widma dyskretne sygnatu obliczone z takiej reprezentacji jest obcigzos
szeregiem wlasnosci rézmigcych go od widma cigglego, majacych wplyw na sposéb prezentacji
zawartych w nim informacji. Szczeg6lnie wazne jest wplyw okna pomiarowego, dyskretyzacji
i periodyz:cji pobranego sygnatu.

Mozna udowodnié, ze w widmie dyskretnym znika znieksztalcenie wywolane istnieniem okna
pomiarowego, dyskretyzacja sygnalu objaQia si¢ periodyzacja widma za$ periodyzacja sygnatu
objawia sié dyskretyzacja widma. Otrzymana okresowa repetycja widma dyskretnego jest
obcigzona blqdeml nakladania si¢ cz¢Sci koléjnych powtdrzeni (aliasing) oraz bledami
przyblizania skladowych harmonicznych sygnalu sumami szeregdw Fouriera skladowyc’
oczestotliwoéciach wynikajacych z dyskretnego charakteru widma.

System pomiarowy umozliwiajacy pobranie, przetworzenie sygnalu i obliczenie charakterystyk
czestotliwosciowych (i innych) powinien uwzglgdniaé specyfike obrébki wynikajaca z dzialania
nawielkosciach dyskretnych. Praktyczna realizacjaiwdrozenie wielokanalowego réwnoczesnego

systemu pomiarowego umozliwia stosowanie go do zadafi pomiarowych, kontrolnych,

monitorowania i sterowania skomplikowanych proceséw technologicznych.
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mgr inz. Tadeusz Janiszewski
ATMOS-ELPOL Warszawa

PROJEKTOWANIE, PRODUKCJA I EKONOMIKA
SPECJALIZOWANYCH UKEADOW SCALONYCH ASIC FIRMY
ATMOS-ELPOL - WARSZAWA

ATMOS-ELPOL S.A. jest pierwszg w Polsce firmg nastawiong wylgcznie na
projektowanie i produkcje specjalizowanych ukiadéw scalonych (ang. ASIC). Caly
proces wytwarzania uktadéw bazuje na technologii i urzadzeniach szwajcarskiej firmy
LASARRAY S.A. Materiat wyjsciowy do produkcji stanowig wstepnie przygotowane
struktury matrycowe (ang. gate array) znajdujace si¢ na plytkach bazowych. Poprzez
usuniecie ze standardowej matrycy okreslonych polgczen uzyskuje sig¢ uktad o zadanych
funkcjach. Usuwanie zbednych potaczen nastgpuje w wyniku procesu litografii
laserowej. Laser sterowany jest przez komputer. przy czym zbiér danych
wyKorzystywanych przez program sterujacy jest generowany na stanowisku projektowym
jako ostatni etap opracowania ukladu.

W rezultacie, dzieki catkowitej eliminacji procesu wytwarzania masek, konstruktor
juz po 24 godzinach od chwili dostarczenia danych do lasera moze dysponowac
gotowym do uzycia ukladem.

Zaktad ATMOS oferuje wykonanie specjalizowanych uktadéw scalonych HCMOS
przy uzyciu dwéch typéw -plytek bazowych XLD1200 o pojemnosci 1200 bramek
ekwiwalentnych NAND oraz XLD2400 o pojemnosci 2400 bramek. Ukiady wykonane
w ATMOS'ie s3 montowane w obudowy ceramiczne DIL, LCC, PGA o ilosci wyprowadzen
od 16 do 120 zapewniajgce prac¢ W temperaturze otoczenia od -40°C do +85°C.
Napiecie zasilania moze si¢ zawiera¢ w granicach od 3V do 6V. ATMOS gwarantuje
poprawne dziatanie uktadu do czestotliwosci 256MHz jakkolwiek nasi projektanci majg
pozytywne doswiadczenia przy projektowaniu ukiadéw dziatajgcych z czgstotliwoscia
powyzej 30MHz. Oferowane przez nas matryce nie nakladajg zadnych ograniczen na
sposdb przyporzadkowania poszczeg6lnym wyprowadzeniom obudowy zaréwno wejsc/
wyjs§é sygnatéw logicznych jak i napi¢é zasilania (VDD i masy).

Koszt projektu uktadu scalonego wynosi 4,5 min zi. za tydzieri/osobg, tzn Srednia
cena trwajgcego 6 tygodni projektu wynosi ok. 27 mln przy cenie jednostkowej ukiadu
od 30 USD do 60 USD w zaleznosci od rodzaju obudowy. Oferujemy seri¢ prototypowg
w ilosci okoto 10 sztuk uktadéw scalonych.

ATMOS w ciggu swojej prawie czteroletniej dziatalnosci wykonat ponad 50 réznych
typoéw uktadéw scalonych dla odbiorcéw krajowych jak i zagranicznych. WykonaliSmy
mi¢dzy innymi dla:

- PZT ponad 10 typéw uktadéw wykorzystywanych do budowy krotnic cyfrowych
dla traktéw PCM o przeptywnosciach od 2M bit/s do 34M bit/s oraz dla

traktéw Swiattowodowych.

- COBRESPU uktady synchronizacji i generacji podstawy czasu dla wielokanatowej
radiofonii satelitarnej

- szereg uktadow spetniajgcych wymagania militarne

- szereg uktadéw dla firm prywatnych majacych zastosowanie w elektronicznych
systemach ochrony obiektéw, w transmisji danych, w medycynie oraz w ukiadach

sterowania. :



PRZEMYSLOWY INSTYTUT AUTOMATYKI

I POMIAROW PIAP
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SEMINARIUM

19 kwietnia 1994 r.

System analogowo-cyfrowy przetwarzania sygnatu i obrébki numerycznej -

dr inz. Waldemar Kurowski, Politechnika Biatostocka

Projektowanie, produkcja i ekonomika specjalizowanych ukladéw scalonych ASIC
firmy ATMOS-ELPOL Warszawa - mgr inz. T. Janiszewski, dyr. fimy ATMOS-ELPOL
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Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw

Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa

SEMINARIUM
26 kwietnia 1994, godz. 112

mgr inz. Adela Kaczanowska

Normalizac ja miedzynarodowa i europejska oraz problemy
zwiazane z harmonizacja norm krajowych z normami

miedzynarodowymi i europejskimi

Swiatowa liberalizacja handlu

GATT (General Agreement on Tariffs and Traded -
- Uktad Ogdélny o Ctach i Handlu

122 kraje, w tym Polska, podpisaty 15 kwietnia 1994 r.
porozumienie o ustanowieniu Swiatowej Organizacji Handlu
CWTOD), w ktdra 1 stycznia lub 1 lipca 1995 r. zmieni sie
GATT
Porozumienie w sprawie barier technicznych w handlu
Techniczne przepisy prawne i normy
Strony porozumienia powinny zapewnidc by:
- w $wietle technicznych przepisdéw prawnych produkty importowane
z terytorium ktérejkolwiek Strony byty traktowane w sposéb nie
mniej uprzywilejowany niz podobne produkty pochodzenia krajowego
lub pochodzace z jakichkolwiek innych krajdw,
- przepisy techniczne nie byty opracowywane, przyjmowane lub
stosowane w celu tworzenia niepotrzebnych przeszkdd dla handlu
mi edzynarodowego,
- gdy istnieja lub maja sie pojawi¢ w najbliZszym czasie normy
miezdynarodowe, Strony wykorzystywaty je jako podstawe swoich
przepisédw technicznych,
-~ ich organa normalizacyjne wiadz centralnych, lokalnych i
nierzadowe organizacje stosowaty
Kodeks wiasciwego postepowania przy przygotowywaniu, przy jmowaniu

i stosowaniu norm - Zalacznik 3 do Porozumienia.

ie)



Miedzynarodowe organizacje normalizacyjne

ktérych zakres tematyczny obejmuje zagadnienia z zakresu

automatyki i pomiaréw oraz przekazywania informacji

IEC Miedzynarodowa Komisja Elektrotechniczna (1906 r.>
ISA Miedzynarodowa Federacja Narodowych Stowarzyszen
Normalizacyjnych €19286 do 1939 r.>
IS0 Miedzynarodowa Organizacja Normalizacyjna (1946 r.D
ISO/IEC JTC1 Polaczony Komitet Techniczny
ds. Techniki Informatycznej
OIML Miedzynarodowa Organizacja Metrologii Prawne j
CCITT Miedzynarodowy Komitet Konsultacyjny
ds. Telegrafu i Telefonu

IEC - normy z zakresu elektryki
ISA - normy z zakresu mechaniki
Cdotychczas stosuje sie nazwe dysza ISA 19325
IS0 - normy ze wszystkich dziedzin, z wyjatkiem elektryki

0gslna idea - normy miedzynarodowe mozliwe do przyjecia

przez wszystkie kraje

Zadanie ISO - rozwéj normalizacji i upowszechnienie dziatan
utatwiajacych miedzynarodowa wymiane towardcw
i usltug oraz tworzenie i rozwéj wspdéipracy
w sferze dziatalnosci intelektualnej, naukowej,

technologicznej i ekonomicznej

Regionalne organizacje normalizacyjne

kraje czlonkowskie Unii Europejskiej

CEN Europe jski Komitet Normalizacyjny
CENELEC Europe jski Komitet Normalizacji Elektrotechnicznej
ETSI Europejski Instytut Normalizacji Telekomunikacyjnej
IS0 IEC CCITT
CEN CENELEC ETSI

ARSO - kraje Afryki, COPAN - kraje Ameryki Potudniowe]j



Rodzaje norm i dokumentdw normalizacyjnych miedzynarodowych

IS0
Is norma miedzynarodowa IS0 9999: 1994 (E)
DIS projekt normy migdzynarodowej IS0sDIS 99499
TR raport techniczny ISO/TR 999G9: 1994 (ED
IEC
norma miedzynarodowa C(Publikacjad IEC 9998: 1994 CIEC Publ. 559
ISO/IEC

jak IS0, z tym Ze w oznaczeniu zamiast ISO wpisuje sie ISO/IEC
OIML
R Zalecenie OIML R 99:1994

Rodzaje norm i dokumentdw normalizacyjnych Unii Europejskiej

EN norma europejska opracowana i wydana przez CEN lub CENELEC
Stosuje sie rdéwniez skrét CLC

ENV przednorma europejska opracowana i wydana przez CEN
lub CENELEC

HD dokument harmonizacyjny opracowany i wydany przez CEN
lub CENELEC

ETS europejska norma telekomunikacyjna opracowana i wydana
przez ETSI

I-ETS przednorma ETS opracowany i wydany przez ETSI

CECC norma europejska opracowana przez Komitet Techniczny

CENELEC ds. podzespoidw elektronicznych, wydana
przez CENELEC

CR raport techniczny CEN

EURONORM norma eurcpejska opracowana i wydana uprzednio przez b.
Europejska Komisje ds. Wegla i Stali przeksztaicona
Europejski Komitet Normalizacji Zelaza i Stali CECISSD

Metody wprowadzania norm miedzynarodowych i europe jskich

do Polskich Norm

Normy europejskie

1) metoda tiumaczenia PN-EN 29000: 1093

2) metoda wydania stronic tytutowych

Normy miedzynarodowe

1) metoda tlumaczenia PN-ISO 900Q: 1994

2) metoda pelnego przedruku

35 wtaczenie catosci lub czesci oznaczenie PN jak
normy migdzynarodowej do tresci opracowania wiasnego

Polskiej Normy



Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw

Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa

SEMINARIUM
26 kwietnia 1994, godz. 119?

dr inz. Jacek Slania
Instytut Spawalnictwa, Gliwice.

Ocena wlasciwoéci spawalniczych Zrédel energii zrobotyzowanego
spawania elektrycznego przy wykorzystaniu mikroprocesorowego
urzgdzenia pomiarowo-rejestrujacego

Od kilku lat w Instytucie Spawalnictwa w Gliwicach prowadzone sg prace
majace na celu opracowanie metody oceny wlasciwosci spawalniczych Zrédet
energii spawania elektrycznego. Podjecie tego zagadnienia bylo wynikiem
krytycznej oceny stanu istniejacego. Dotychczas bowiem oceniano tylko
jakosciowo wlasciwosci technologiczne Zrédel energii, nie wigzac ich z
wlasciwosciami dynamicznymi lub oceniano tylko wlasciwosci dynamiczne w
luzny, subiektywny sposéb przyporzadkowujac im wiasciwosci technologiczne.
Celem prowadzonych prac bylo opracowanie metody oceny wiasciwosci
spawalniczych przez znalezienie bezposredniego, funkcyjnego zwigzku pomiedzy
wlasciwosciami technologicznymi i wlasciwosciami dynamicznymi Zrédet energii
spawania elektrucznego. Specjalnie dla potrzeb tych badann w Instytucie
Spawalnictwa wybudowano mikroprocesorowe urzadzenie pomiarowo-rejestrujace
i opracowano program komputerowy pozwalajacy na statystyczng obrébke
zarejestrowanych wynikéw pomiaréw. W pracy wprowadzono wytacznie ilosciowa
ocene wlasciwosci technologicznych w miejsce stosowanej dotychezas oceny
jakosciowej. Zastosowanie mikroprocesorowego urzgdzenia pomiarowo-
rejestrujgcego umozliwito weryfikacje kryteriéw oceny wiasciwosci dynamicznych
bazujacych na wartosci Sredniej okreslonych wielkosci elektrycznych oraz
wprowadzenie nowych Kkryteri6w oceny opartych o analiz¢ zmiennosci tych
wielkosci. Opracowana metoda moze byé wykorzystana przez konstruktoréw
Zrédel energii oraz stanowi podstawe do stworzenia nowoczesnego,
zintegrowanego systemu kompleksowej oceny wiasciwosci spawalniczych
charakteryzujgcych Zrédia energii spawania elektrycznego.
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Ocena wlasciwosci spawalniczych Zrédet energii zrobotyzowanego spawania
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PRZEMYSLOWY INSTYTUT AUTOMATYKI

Hannover Messe'94 - oferta w zakresie automatyzacji -
pracownikéw PIAP uczestniczqcych w targach.

I POMIAROW PIAP

LISTA OBECNOSCI

SEMINARIUM

Wielopoziomowy, wieloprocesorowy system sterowania inteligentnym robotem
przemyslowym: architektura, wyniki badani, perspektywy rozwoju -

dr inz. A. Staszulonek, mgr inz. J. Dotowy, mgr inz. Z. Zmuda, Politechnika Slgska,
Gliwice.

10 maja 1994 r.
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Multiprocessor, Multilevel Advanced Robotics
Controller Design

Aleksander Staszulonek Ph.D.
Instytut Automatyki
Politechnika Slaska
44-101 Gliwice
Poland

Abstract

The advances in microprocessor technology and decreasing price of microcomputer
components encourage works on the design and the implementation of open, flexible
and universal contollers able to meet the demanding requircments of the wide range
of applications, especially the real time applications. The system discussed in this
work represents the attempt to design, build and test such an advanced, real time
controller for tracking robot.

It is assumed that the proposed control system should be able to track and acquire
arbitrarily positioned and oriented moving objects.

INTRODUCTION.

There exist a large number of digital controllers suitable for robotic applications.
These controllers are based on different microprocessor families and represent
highly varying degree of sophistication. Many new controllers are still being now
developed in advanced laboratories.

A strong disadvantage of great majority of existing controllers is their limited or
not possible at all, access to the servocontrollers level. Also the hardware and
software structures are usually rigid and hermetically closed which does not leave
any space for expansions or changes very often required by the specific user's
applications.

The control algorithms most commonly applied are different variations of PID
controllers with additional feedbacks and feedforwards. The application of often
redundant sensory systems, the increase of sophistication level of the robotic tasks
and of the industrial environment create the demand for more and morc
computational power and the real time control.

The general objective of any control system is the successful achievement of
commanded motion or task in face of unpredictable disturbances. A control system
design becomes most attractive when it achieves very accurate tracking and rejects
broad class of disturbances (including parameter variations) but also accomplishes
these ends with minimal complexity and maximal reliability.

From the structural point of view, the presented system can be clearly divided into
two subsystems. The goal of first of them is to decompose the task and to generate
the desired trajectory

The second subsystem, in a way subordinate to the first one is the system
whose task is the execution of specified trajectory. It consists usually from one or
more computers controlling the servomechanisms of each degree of freedom present
in the manipulator system.

g



An important precept in the design of control systems, which is rarely mentioned
explicitly, is the internal model principle. It means that the control system reflects
certain properties of kinematic and dynamic model as well as the type of task to
be performed by the system for which it has been designed.

GENERAL REQUIREMENTS SET ON THE SYSTEM.

The design of robot control system (RCS) is usually very difficult and complicated
task. This is the result of the requirements set on RCS which have to be
simultaneously satisfied. These requirements are following:

the control system must be stable,

high accuracy of positioning and/or tracking is expected,

high speed of motion is usually necessary for the cost effective applications,
repeatability of trajectories in the presence of various disturbances such as
changes of load and moments of inertia should be guaranteed,

simplicity of design and servicing,

+ reliability,

e lack of overshots during the transcient process.

The last requirement is the critical one. It sets severe limitations on the quality of
transcient, thus limiting or even prohibiting the use of certain methods and
controllers.

From the structural point of view the control system of advanced industrial robot
can be functionally divided into two subsystems: a task planner with the desired
trajektory generator, and servocontrolers subsystem.

COMPUTATIONAL LOAD.

The computational load can be qualitatively estimated from the analysis of the
functional diagram of controller structure. As the position sensor a commercial
vision system can be used. The vision system available at the KUL Robotic
Laboratory is with the image processor generating the information about position
and orientation of the object in Cartesian coordinates. Since the intended
application is of the real time type the position and orientation data have to bc
obtained frequently enough to guarantee continuous or at least quasi continuous
desired trajectory specification. The vision system available is able to process one
image every 300 ms which is not satisfying for the real time application. Thercfore
instead of accurate image processing an approximate analysis of the picture should
be performed. This can give new data set at approximately 50 ms intervals. The
desired trajectory data is generated as the vector expressed in Cartesian coordinates
having the floating point data format. To refer this data to the global coordinatcs
a homogenous matrix transformation should be performed. This is the operation
involving floating point multiplications. Due to the fact that only an approximate
image analysis can be applied obtained results shoud be filtered to smoth the
desired trajectory and to eliminate noise introduced by the image simplification.
This is again a floating point operation where additionally certain compromise has
to be accepted between the quality of filtering and calculation time and system
stability.

Wen the reliable trajectory data have been obtained, the inverse kinematic problem
has to be solved. Several methods of sloving this problem have bveen well
described in [ ], [ ], but since the speed of processing is essential in case of rcal
time tracking control none of them has been used. Instead the Newton-Raphson

g5
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iterative method for the set of nonlinear equqations has been applied. This is
possible after some analytical preprocessing of the kinematic equations domne
manually. Despite the fact that this decreases the amount of calculations requirced,
it still represents significant load exclusively consisting of floating point operations.
Sincc in case of tracking control the instantaneous valucs of desired velocity and
acceleration are necessary, the trajectory data obtained from the ‘inversc kinematic
problem solution have to be differentiated twice. The desired acceleration value
does not appear directly in the control law equation but is required when the
necessary and sufficient conditions for existence of certain control regimes are o be
checked. Again the trajectory differentiation has to be performed using the floating
point arithmetic. At this point the calculations related to the desirerd trajectory
specification are completed. These calculations represent only the part of the
computational load concerning the real time task specification.

Another part of the computational load is related to the execution of this task.
The trajectory execution part can be split into the following subtasks:

- collecting the present position and velocity data from
appropriate sensors,

calculation of position and velocity errors,

- inertial decoupling,

- control vector generation.

First of these tasks is exccuted simply by periodical reading the relevant interface
devices like counters and analog to digital converters. The obtained data is of
integer format and is stored for further processing. Based on the present and
desired position and velocity data the position and velocity arrors for each degrec
of freedom should be calculated. This is again the operation performed on integer
numbers. The errors calculation and the reading of present state of manipulator
are the operations which do not introduce significant computational load unless the
forward estimation of the desired trajectory is necessary to guarantce smooth
motion. This may become the necessity if sampling of the desired trajectory is not
frequent enough due to the low speed of vision system.

The inertial decoupling is the subtask representing the heaviest computational
load during the trajectory execution. During this operation, first the present
positiondata has to be converted from the integer to floating point format. Then
pseudoinertia matrix has to be calculated. When this is done, thc pseudoinertia
matrjx has to be inyerted and a matsix equation has to be solved to obtain the
components of inertially decoupling matrix. All this operations are performed on
the floating point format numbers. The results however have to be converted to the
integer format. The detailed description of the inertially decoupling algorithm can
be found in [ ]. As the results of computer simulations presented in [ ] show, it is
always profitable to use the inertial decoupling and in some control algorithms its
application becomes the necessary condition for feasibility of the whole system.
Once the system has been decoupled the control vector can be calculated. This is
an integer type operation which in some cases, like sliding mode control algorithms,
has to be performed with relatively high frequency, minimum 3 to 5 kHz, therefore
representing simple but heavy computational load. This completes the list of
computatonal tasks whose execuction is required in case of advanced robotic
controller.

The abundance and sophistication of computational problems rcsults in the need for
specific hardware and software structure of the controller. The design of hardwarc
and software for a controller capable to meet the requirements and fulfill all the
tasks mentioned above represent two separate but strongly interrelated problems. In
case of software design the biggest problem is the optimal timing of cach task
separately and their synchronization. These problems are discussed in the separatc

85



—-:> DTE
68681
LOCAL LOCAL CPU ARITHMETIC
ROM RAM COPROCESSOR

64 Kb 128 Kb 68000 68881 p 63551

ADDRESS ﬁ ﬁ ﬂ ﬂ '
| | PARALLEL

& GONTROL o — f | PORTS
LOGIC U 68230

X ANALOG

-1 PROCESS
4 CONTROL ), OAJDT;;’:
F 1/0
7
INTERRUPT HANDLER ANALOG
| SYSTEM TIMER N InpuUT
WME BUS BUS INTERRUPTER SYSTEM IRQ|LOCAL IRQ
INTERFACE|  |REQUESTER MC6840 AD7545
: 68153 VECTORED [AUTOVECTORED ‘ _

| T | ENCODER
__>INTERFACE

) MV6101

WME BUS > NMl

/3

'UNIVERSAL CONTROLLER FOR ROBOTIC APPLICATIONS




— py! Sl 10 U
:“: Al LEVEL SBC SBC SBC 1/0 Al LEVEL
@ SYSTEM FLOATING FLOATING FLOATING HANNEL SYSTEM
x CONTROLLER POINT POINT POINT INTERFACE MEMORY
v 18] TGl
CENTRONIX Q 8 BIT PAR Al LEVEL
PORT 1 , 8 BIT PARALLEL PORT
g 1T 1 RS 232
VISION SYSTEM SERIAL PORT 3 >
I a.
|2
3
- |
RS 232 TERMINAL - | __ .
2 — 8 BT I;‘RAU[.EL PORT _ L RS 232
CENTRONIX . . -
PORT. 2 s u ﬂ EB'FFO@ uSERVOCON TROLLER
2 T LEVEL
it U (1
o
n, SERVO LEVEL TASK SERVO SERVO SERVO SERVO
s SYSTEM CONTROLLER CONTROLLER CONTROLLER SYSTEM
x CONTROLLER COORDINATOR 1 2 N MEMORY
.
< VNE_BUS >

%

BILEVEL ROBOT CONTROLLER — BLOCK DIAGRAM




work and are only mentioned here when necessasry. The hardware system able to
perform all the tasks mentioned here is further presented here.

The adopted hardware solution, some experimental results and potential applications
range are also discussed in the presentes work.
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(GAZETA TARGOWA

QNX FLEET - ostatnie stowo
w technologii sieci lokalnych

Zy mozna spodziewad sig,

e sie¢ mikrokomputeréw
zaoferuje nam wydajno$¢ super-
komputera? Jezelijesttosie¢ pra-
cujgca pod kontrolg systemu
operacyjnego QNX, mozna odpo-
wiedzieé: TAK!

Tysigce uzytkownikéw na ca-
tym Swiecie wybralo ten system
iz powodzeniem wykorzystuje we
wszystkich obszarach zastoso-
war, a przede wszystkim.tam,
gdzie istotny jest czas, nieubta-
ganie ptynacy czas rzeczywisty.
Dotyczy to zaréwno takich *klasy-
cznych® systemdw czasu rzeczy-
wistego, jak:

- systemy sterowania obiektami
technicznymi, np. roboty mon-
tujgce samochody, “inteligen-
tny* pocisk rakietowy, itp.,

- systemy bezwzglednego nad-
zoru (ang. mission.critical sy-
stems), np. nadzorowanie
pacjentéw chorych na serce,

~- systemy bieZacego przetwa-
rzania transakciji, np. system
rezerwacji biletéw,

jak i mniej uwarunkowanych cza-

sowo systemdw administracyj-

nych, np. system kadrowy przed-
siebiorstwa (przeciez nikt nie lubi
czekac nareakcje systemu pona-
ci$nieciu klawisza ENTER, nawet

podczas pracy z edytorem!) W

szczegolnosci, QNX jest nie do

zastgpienia wszedzie tam, gdzie
trzeba zintegrowacé wiele teryto-
rialnie rozproszonych, niezalez-

nych od siebie elementéw w

jeden spdjny, poprawnie funkcjo-

nujacy system, gdy niezbedne
jest rozproszenie obliczelt w celu
zwigkszenia niezawodno$ci i wy-

dajnosci calego systemu, czyli w

rozproszonych systemach cza-

surzeczywistego.

Ten rodzaj aplikacji stawia
przed systemem operacyjnym
najwyzsze wymagania. QNX
speinia je dzigki cechom dosko-
nale znanym jego uzytkownikom:
- modufowa architektura oparta

0 mikrojadro,

- efektywna komunikacja mig-
dzyzadaniowa,

- krétkiczas przetaczania zadanh
(np. 16 mikrosek. dla [BM
PC/486-25, podczas gdy dla
systemu Interactive 386/IX - sy-
stem typu UNIX - wynosi az 360
mikrosekund),

- szybka obsluga zdarzer zew-
netrznych (pracaw czasie rze-
czywistym),

- Zintegrowane ustugi sieci lo-
kalnej,

- mozliwoséimplementacjiprze-
twarzania rozproszonego,

plus wielodostep (oczywiscie

wielozadaniowo$¢), zgodnosé ze

= Device -

. »-Managec_ ;-

e ProcessTom
" . iMéﬁage 75

e Y

5i Network' =~
Lrm.Manager. ..

rParalleisPort”
e Driver =3

standardem POSIX, itd. (szcze-
gétowe informacje o systemie
QNXi jego zastosowaniach zain-
teresowany czy- telnik znajdzie w
ostatnich numerach miesiecznika
KOMPUTER). Ale to nie wszy-
stko...

Najnowsza wersja systemu
QNX 4.1 oprécz wielu istotnych
dia uzytkownika rozszerzen i udo-
godniei wprowadza nowoczes-
ne i wysoce efektywne rozwigza-
nie sieci lokalnej nazwane FLEET.
To wiasnie FLEET pozwala ‘za-
mieni¢" grono samodzielnych mi-
krokomputeréw w  superkom-

puter. Dla uzytkownikdw systemu
QNX nazwa FLEET stata si¢ syno-
nimem siéw: wydajno$é, nieza-
wodno$¢, elastyGznosc...

Siowo ‘elastyczno$é” nabiera
nowych znaczen, gdy odniesie-
my je do technologii sieciowej
FLEET. Do sieci moga by¢ podta-
czone dowolne mikrokomputery
nalezace do rodziny IBM PC (po-
czynajgc od prostego XT). Kazdy
mikrokomputer moze byé wypo-
sazony w kilka réznego typu ad-
apterow sieciowych, takich jak:
Arcnet, Ethernet, Token Ring, kté-
re moga pracowac jednoczesnie

Logical Network 1

Logical Network 2

Logical Network 3

Logical
Node 7

Logical
Node 8

w tym samym czasle. Jednym
stowem komputery moga by¢ po-
taczone kilkoma réznymi siecia-
mi jednoczesnie!

Udalo sie to uzyskaé dziekimo-
dufowe] strukturze systemu
QNX (rys. 1). Twércy FLEET wy-
korzystali znane z zarzadzania
dyskami rozwigzanie, gdzie mo-
dut zarzadzajacy systemem zbio-
réow  (Filesystem  Manager)
wspétpracuje z réznymi typami
pamigci zewnetrznych: dyski ela-
styczne, dyski twarde IDE, SCSI
za pomocg odpowiednich pro-
graméw obstugi (ang. driver).

Modut zarzgdzania dostepem
do sieci (Network Manager) nie
kontaktuje sie bezposrednio z
adapterem sieciowym, lecz z je-

| godriverem. Tak jak w przypadku

pamieci zewnetrznych, mozna
zainstalowaé wiele réznych lub
takich samych adapteréw siecio-
wych i sterujacych nimi driverow.
Zaréwno Network Manager jak i
drivery (np. Net.arcnet czy Net.et-
her8003) s3 niezaleznymi modu-
tami systemowymi i mogg by¢
uruchamiane i zatrzymywane ‘na
biegu’ (ang. on the fly), czyli w
dowolnym momencie podczas
normalnego funkcjonowania sy-
stemu.

Po zainicjowaniu pracy Net-
work Manager informuje o swoim
istnieniu dwa gidéwne moduly sy-
stemu QNX: Proces Manager i
Microkernel, odpowiedzialne za
zarzadzanie wszystkimi procesa-
miikomunikacje miedzy nimi. Po-
zwala to tym modutom otworzyé
potaczenie z Network Manage-
rem i auktywni¢ fragmenty kodu
odpowiedzialne za komunikacje
w sieci i zdalne tworzenie zadar
(w innych wezlach). Oznacza to,
ze te dwie funkcje nie sg realizo-
wane przez kolejng warstwe do-
dawang do systemu opera-
cyjnego, lecz sg zintegrowane
Z podstawowymi mechanizmami
komunikacji i zarzgdzania proce-
sami. W systemie QNX mechani-
zmy stuzagce do komunikacji
lokainejwramach wezlta uzywane
saw postaci niezmodyftikowanej
do komunikacji w calej sieci. Re-
asumujac, nle ma specjalnych,
sieciowych polecen: send (), re-
ceive () czy reply (). Taka gigboka
integracja na najnizszym pozio-
mie pozwala uzyskaé przezroczys-
to$¢ sieci oraz zakwalifikowaé
system QNX jako rozproszony sy-
stem operacyjny.

Network Manager odpowie-
dzielny jest za przesytanie komu-
nikatéw w sieci lokalnej i realizuje
to za pomoca driveréw. Drivery z
kolei odpowiedzialne sg za pakie-
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towanie, kolejkowanie i ewentual-
na retransmisig danych. Tylko dri-
ver knmunikuje sie bezpoérednio
z adapterem sieciowym. Dzieki
temu zmiana sprzetu sieciowego
(np. pojawienie sie nowych, le-
pszych rozwigzanh adapteréw)
pociaga za soba koniecznos¢
zmodyfikowania lub napisania od
nowa tylko drivera.

Kazdy wezet siecilokalnej iden-
tyfikowany jestdwoma numerami:
logicznym i fizycznym. Numer lo-

giczny jednoznacznie okresla
~=dany wezet w-calesteeiesty

any we
uzywany przez wspdéipracujace
procesy do celow adresacii. Nu-
mer fizyczny weztaokreslony jest
przez fizyczny numer adaptera
sieciowego. Tak wigc, pojedyn-
czy wezet (okreslany jednym nu-
merem logicznym) wyposazony
w kilka adapteréw nosi kilka nu-
mer6w fizycznych. Adaptery jed-
nakowego typu umieszczone w
r62nych wezlach tworza tzw. sieé
logiczna. Wezly wyposazone w
dwa lub wiecej adapteréw siecio-
wych potaczone sg dwoma lub
wiecej sieciami logicznymi (np.
rys. 2). 2a wlaéciwe zarzadzanie
taka siecig (wybieranie sieci logi-
cznej, przyporzadkowywanie nu-

merdw logicznych.i ﬁzyczqycp)
odpowiedzialny jest .takze ‘Ne-
twork Manager. | to jest wiasnie
FLEET.

Stowo to oznacza:
Fault-Tolerant - odporno$¢ na
awarie
Load-Balancing - wyréwnywanie
obcigzenia /
Efficient - efektywnosé, wydaj-
no$é ;
Extensible - rozszerzalnodé ~ 4
Transparent - przezroczystosé.

———Odporno$é-na-awade- :

oz

X
.adapter sieciowy jest w stanie
przesyla, to wowczas sied staje
sig waskim gardlem. Ale nie w
. przypadku sieci FLEET.
-Jezeliwezly potaczone sakilko-
ma sieciami logicznymi | Network
Manéader stwierdzi, 2é osiagnieta
zostala maksymalna przepusto-
wosé jednej sieci logicznej, auto-
matycznle skierowuje dalsze
Jdane kolejna siecia logiczna,
- Jednoczesna praca wielu sieci
fogicznych pozwala na zwielo-
krotnienie przepustowosci.

sieé logiczng. Dia zupetnie no-
wych technologii sieciowych (kt6-
fe zapewne Si¢ pojawia), wy-
starczy stworzy¢ tylko odpowied-
nie drivery - reszta systemu pozo-
staje bez zmian! .

Przezroczy’stosé

W systemie QNX nie ma rézni-
cy miedzy komunikacja lokalng
i ‘'sieciowa, miedzy lokalnym a
zdalnym wykonywaniem proce-
séw, co pozwala na uruchamia-

Jezeliwezly potaczone sa kilko-
ma sieciami logicznymiijednaz
sieci ulegnie awarii (uszkodzenie
adaptera, przerwanie kabla, rys.
3), Network Manager, automaty-
cznle skierowuje daneinng siecig
logiczna. Odbywa sig¢ to 'na bie-
gu*, bez wiedzy i udzialu komuni-
kujacych sig ze sobg procesow.

Wyréwnywanle obciazenia

Przepustowoé¢ sieci okreslona
jest zaréwno -przez szybkosé
sprzetusieciowegojaki §zybkos¢
komputera. Jezeli komputer mo-
2o dostarczaé dane szybciej, niz

Etektywno$¢

W zaleznosdci od potrzeb, mogg
byé wykorzystywane albo gwa-
rantujace wysoka przepusto-
woéé adaptery Ethernet (troche
porizej 1, MBajt/sek), albo gwa-
rantujace determinlzm transmisji
adaptery Arcnet.

Potaczenie obydwu technik
wjednymkomputerze gwarantuje
uzgsifanie optymalnej efektyw-
nosci. i

Rozszerzalnodé

W kazdej chwili mozna dotozy¢

kolejny adapter, tworzac nowg

nTe—aplnkaclrwow0lrWﬁﬁm'e]?—-

scu sieci bez potrzeby ich
modyfikowania.

Pozwala to na implementacje
przetwarzania rozproszone-
go w lokalnej sieci komputero-
wej.

Pozwala to réwniez odpowie-
dzie¢ na pytanie postawione na
wstepie, czy sie¢ mikrokompute-
réw moze zaoferowaé wydaj-
noéé superkomputera.

Sieé QNX FLEET - na pewno
TAK!

Na podstawie "QNX NEWS®
oprac. Wiestaw BARCIKOWSKI
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Denis Ritchie, legendarny twérca UNIX-a
sformutowal to bardzo prosto: "Przyczyna, dla
ktérej oryginalny UNIX byt tak maly i elegancki
bylo to, ze zrobiliSmy te rzeczy, kiére naprawdg
chcieliémy zrobi¢". Pomimo, ze UNIX dostownie
przerést wizje¢ Ritchiego wielu ludzi wcigz
poszukuje wiasnie takiego, klasycznego systemu
operacyjnego, ktéry bedzie robit to, co chcg by
robil. Jest to szczegblinie trudne gdy potrzebujemy
szybko$ci i wydajnosci jaka majg systemy
operacyjne czasu rzeczywistego. Takie systemy s3
uzywane nie tylko w automatyce przemysiowej -
potrzebuja ich banki, sklepy, systemy rezerwacji,
biura... Typowy UNIX jako $rodowisko progra-
mistyczne daje wyjatkowe mozliwosci, lecz
zapomnij o nim gdy chcesz uruchomi¢ aplikacjg
czasu rzeczywistego. UNIX jest wtedy po prostu
zbyt duzy i zbyt wolny. A wlasciwie byt do dzisiaj.
QNX 4.0 to UNIX wystarczajagco szybki by
pracowaé w czasie rzeczywistym, wystarczajgco
maly by zmiesci¢ sig w PC, wystarczajaco elastyczny
by pracowaé w sieci lokalnej,

00-050 Warszawa, ul.Swigtokrzyska 14/231 -
tel. (0)22/26 53 18

50-224 Wroctaw, pl. Strzelecki 20

tel. (0)71/21 66 08, fax (0)71/21 00 05, tix 71 53 60 mserw pl

66-400 Gorzéw Wielkopolski, ul. Swierczewskiego 122

tel. (0)95/260 02 w. 73

mnéstwo uzytecznych zlecefi i programéw syste-
mowych, doskonaly i zdobywajgcy nagrody kompi-
lator C (WATCOM C 8.5), a takie graficzny
interfejs uzytkownika z systemem operacyjnym,
zgodny z SUN-owskim OPEN LOOK (QNX
WINDOWS).

NOWOCZESNA ARCHITEKTURA

QNX od $rodka to mikrojadro - szybkie i maie
(tylko 8 KB!) oraz wspéipracujace ze sobg za jego
posrednictwem zadania systemowe. Zadania te
moga by¢ przez uzytkownika uruchamiane,
usuwane a nawet napisane na nowo. Komunikacja
migdzyzadaniowa oparta jest o metod¢ zwang
wymiang komunikatéw (message passing).

QNX JEST SYSTEMEM PRZETWARZANIA
ROZPROSZONEGO

QNX pozwoli Ci pokona¢ ograniczenia Twego
mikrokomputera. Nie ma

wystarczajgco modularny by
obstuzy¢ dowolng konfigura-
cje. Nawet systemy zROMo-
wane. ’

POSIX ZNACZY

inny smak UNIX-a:

czas rzeczywisty v
zgodnosé z POSIX 1003 v/
wielodostep i wielozadaniowosé

znaczenia czy pracujesz w
sieci skladajacej sie z 2 czy
tez 200 komputeréw - QNX
sprawia, ze masz wrazenie
jakby$§ pracowal na jednym
duzym i wydajnym kompu-
terze. Lokalna sie¢ kompu-

PRZENOSNOSC zintegrowana sie¢ lokalna v terowa QNX NET jest
UNIX a wilasciwie UNIX-y rzetwarzanie rozproszone catkowicie przeéroczysta.
(XENIX, Interactive, AIX, [+ WINDOWS (OPEN LOOK) ¢’ | Komunikacja migdzy zada-
Eurix ...) maja wiecej smakow | —m"_ - niami jest mozliwa nie tylko
niz kuchnia francuska. Tylko — ® w ramach jednego komputera
te z nich, ktére sg zgodne ze — ' ale w calej sieci. Umozliwia
standardem IEEE POSIX - to sieciowg synchronizacjg
(Portable System Interface to : zadafi a takie kontrolg
UNIX) gwarantujg peing kazdego zasobu. W calej
przeno$nos¢ oprogramowa- instalacji sieciowej wszystkie

nia. Wiaénie dlatego QNX zostal przepisany na
nowo. Rezultatem jest QNX 4.0 - prawdziwy lecz
niekonwencjonalny UNIX.

WYDAINOSC W TWORZENIU I
URUCHAMIANIU PROGRAMOW

Tylko QNX da Ci jednocze$nie wydajnos¢ i
efektywnos$¢ dedykowanego systemu operacyjnego
czasu rzeczywistego oraz ogromne mozliwosci
jakie ma S$rodowisko programistyczne UNIX-a:

pliki, urzadzenia a nawet procesory moga by¢
dost¢pne dla kazdego zadania, a samg sie€ mozesz
zbudowaé z dowolnych komputeréw PC z
procesorami INTEL-a.

QNX W POLSCE

Jest obecny od 1987 roku. Ma diugg listg
referencyjna: banki, przedsigbiorstwa, automa-
tyka, itd. Ma wystarczajaco duzo narzedzi i
aplikacji by zaspokoi¢ kazde potrzeby.

Skontaktuj sie z nami. Jeste§my dystrybutorami QNX-a w Polsce.

QNX jest znakiem towarowym Quantum Software System Lid.

CUARe e gl Lo e

farvasers
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QNX GIVES YOU EVERYTHING YOU NEE~

T, TR B

Etherneti Arcne

X,

ken Ringi £DDI }
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REXALY

QNX REALTIME
OPERATING SYSTEM
HIGHLIGHTS

QNN s a reattime, extensible POSIX
08 with a 10K microkernel and
built-in distributed processing.
Lhis diagram deprets the “message
bus” ereated by the nucrokerel’s
fastIPC finter-process
communication]. By plugging
various comhinations of modules
into the “bus,” you cun create o
standards-based environment for @
wide range of apphcanons,

Thus Hexible architeciure lets you
scale QNN up into a full teatured
O, or scale it down tor lean
embedded systems, o1 seale itoat
F U SRCTCOIMPULEr on hestrating
hundieds of provessors. The
pracing for QNN components is alsn
modubau

10K MICROKERNEL - :

The LOK mucrakerael has orfly 16
hernel calls and three areas pl
responsibility: scheduling, message
passiag, and interrupt redirecuon,

Ihe micrubernel's preemptive
scheduler supports up to 300
COnCUTTEnt Processes, 32
preemptive priotiaes, and fhur
s hedulig algorithins: FIFQ,
Round-Robim, Adapuse, angi
Message-Prionty,

PROCESS MANAG.

Haadles pracess vreauon, fiemory
matsigement, and timer cofitrol
Tncludes POSIX 1003 Tice|fiedy
and many 101 services, ds well
as high specd diggnostic event
bacig,

Ihe Progcess Sanager lets vpu
Lavineh pracesses avtoss thy
network with [ulhinhernanée of the
environment, open files, arfd
cunent directony

3 imdiny

FILESYSTEM MANAGERNS

QNX can run several filesystems
simultaneously. ©hree are shipped
standard:

POSIX—Supports full POSIX 10031
and UNIX semantics in a mubi
threaded, power-tailsale mannes
fhe disk drivers deliver virnially
platter-speed performance

DOS— DO files and dnves map
into the POSIX ilenane space so
they appear as part o the standard,
netwarh-distributed QNN
fifesystem,

150 9660 twith Rock Rdge
Extrnsions)- -Allows standard CD-
ROMs 10 be mounted and
acressed.

- NETWORK MANAGER

Provides networkimg for QNN
atacung 1o the mictokeried and
mergng all the nucrohernels un the
LAN mtoasingle kernel This
extends the message bus o
encompass abl the machines and

allel .

Trtar ima, sl

PLUS THE FREEDOM TO PLUG

on

AR T 0 IS

components) ot the LAN Also
supports multiple network links
pecmachine and peforms waffic
foad-balancing across those links
for greater throughput and fault-
tolerance

Ihe network drvers delner the tall
bandwidth of the hardware 1a
apphications fe.g IMbyte secon
Lthernet) AWthothe Net.fd module,
any "openable service in the
systest can be used for nersorking,
Far diskless machmes, network
disk cachimg s abso standard

. TCP/IP SERVICES -

QNN nctades the tull suite of
HOPAY uihities fip, telnet, rsh
efc band supports NS Network
File Systemt RIM (Henme
Procedure Callsy and chent side
SAME Sinple Netwarh
Managemient Protocols,

Handbes character desioes wilvan
archurecrarally fean desye gt can
sapport L Rbaud esenvon stower

1D PLAY

lFilésy}!em Managers:

SO processos. A Tull complement
of 1 O devices s itegrated i the
Drevice Manager,

- FOGIX 1003.2 UTILITTER:

lac wdes the standard POSE 100732
utbiy setaagmenied by many
NN unthues not specitied by
PONIN, T rich setaf over 200
utiltries provides a familiar
standand envionment tor
develupers and users

Dhasts acguisiston servers alton
provesses anvswhere on the

nets otk weperform AJ/D Y N or
igual 1 0)

5 GRAPHICAL USER

ANTERFACE

CONA e ides atange of gpraahicad
LR TR ATRSY YIS TS TERTUAIRN

Che N Window System " he QNY
sngue enbation s Moul g 0PN
FOON cenpatdde and ime'ades

el 3 o

realtime enhancements and
aptimized \ protocol transaction
rares |ull development system as
well as mterface editor and code-
generatng application builder are
dvatlable

QNX Windows—A smart-object
windowing system that provides a
nch deselopment environment
Wit eades resource N‘(lulll‘llll‘l“\'
man \

Photon”™  The bmbedded Window
Sustenn N Photon prinides
ar AP siutar to Maotif and \, vet
constanes sy 256K of RAM
Phatent s wdeally suited tor
constraioed eovirontents whese
either extteme performance,
Healthiny, o mingmal memory use
s mportant such as lor
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2 Process Manager,

compiler, tull screen debugger,
profiler, native BOX87 support or
emulation a network-distributed
parallel make utility, and over 500
ANSI, POSIX, UNIX, and ONX
library routines. Also includes the
VEDIT Programmer’s Editor with
mouse support pull-down ments

cle.

PLICATION BUILDER, .,

JINTERFACE EDITOR

For graphucal applicauons, QNX
comies equipped with graphical
application development tools that
significantly reduce the time and
efturt required o develop effective
user intertaces

MICROSOFT WINDOWS

-IDOS SUPPORT

ONN Can o DOS as a provess aimd
can sapport AN Windows 4.1 in
standand mode, allowing most My
Windimys applications w operate
within the QNN distnbuted
fdesystent DOS netwark
applicanons are also supported,

PERFORMANCE ProrFiLe*

Cantext switching 5 psect*
Interrupt latency” S sec**
Disk 1O 2 5 Mbytevs
Serial VO 115 Kbaud

Network throughput 1.0 Mbytess

* Benrhimarks pertormed on 66 MHz 4860
Busiogx BT-445$ SCSI controller Mastar M
ik arive. and NE20DO Ethernet card

¢ Typicat intervals Benchmark tource 1 4
on request.

HARDWARE REQUIREMENTS

Platforms. < 18M AT, PS/2 or comp.
PC/104, §TD, STD32, Vi

CPU * 386/486/Pentium
* 286 (16-bit version)

+ 256K {muimal runtiin.
+ BM {deveiopment syst

Memory

Disk « diskless for LAN of eur
systems

* 10M 10 mstall devel
ystem

cO
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Kto juz nczestniczy w Programie Edukacyjnym ?

Aktualnie kilkadziesigt uczelni na calym $wiecie jest czionkami |
Programu Edukacyjnego. Mi¢dzy innymi, do Programu przystapity

tak renomowane uczelnie amerykanskie jak Harvard University |
czy Massachusetts Institute of Technology. Mimo tego, zc B
europejska edycja Programu obowiazuje zaledwie kilka miesiecy, |
kilka uczelni wziglo juz w nim udzial, w tym uczelnie z Polski:

Politechnika Warszawska (Instytut Automatyki i Sterowania), §
Akademia GoOmiczo-Hutnicza (Instytut Automatyki) oraz }
Wojskowa Akademia Techniczna (Wydziat Cybernetyki). ‘

Autoryzowany dystrubutor
QNX SSL w Polsce:
"X-SERWIS" Sp. z o. o.

00-050 Warszawa
ul. Swigtokrzyska 14 p. 231.
tel/fax: 26-53-18, tel: 26-54-31 wew. 256.

Przedsiébiorstwo Wielobran;owe *X-Serwis® Sp. z o.0.

00-050 Warszawa, ul.CEwiétokrzyska 14/231, tel. (0)22/26 53 18
50-224 Wroc®aw, pl.Strzeleck 20 tel. (0)71/21 66 09 tx 71 53 60 msarw pl.
66-400 Gorzdw Wielkopolski, ul. Wyszyfiskiego 122, tel. (0)95/260 02 w.73

R

QNX Software Systems
Europejski Program Edukacyjny

Kanadyjska firma QNX Software Systems Ltd. (QSSL), §
zainicjowata w 1991 roku specjalny Program Edukacyjny dla
uczelni amerykanskich. W biezacym roku Programem tym zostaly §
réwnieZ objete uczelnie europejskie.

Kto moze przystapi¢ do Programu Edukacyjnego ?

Kazda uczelnia moze przystapié do Programu Edukacyjnego jezeli |
w ramach swojej dziatalnosci dydaktycznej lub  naukowo-
badawczej umozliwi studentom zdobycie praktycznego §
doswiadczenia w programowaniu i uzytkowaniu systemu QNX. |
Wiedza w tym zakresie powinna byé przekazywana w ramach

czgsci szkolenia informatycznego lub ogélnotechnicznego (nawet §
w ramach czgsci zajgé laboratoryjnych). Ponadto akceptowane
beda propozycje wykorzystania systemu QNX w  projektach |
naukowo-badawczych realizowanych w uczelni.

Co daje uczestnictwo w Programie Edukacyjnym ?

Kazdej uczelni, ktérej zostanie przyznany status cztonka Programu §
Edukacyjnego, firma QSSL zapewni:

Bezplatne oprogramowanie.

QSSL dostarczy maksymalnie 10 pakietéw systemowych.
"Pakiet systemowy" oznacza:

- system operacyjny w wersji max. 50-wezlowe;j,

b
{r




Znitke na sprzet. } \
Sprz¢t niezbedny do ekSploatacji otrzymanego oprogramowania
(dotyczy to osprzgtu siec} Arcnet) dostgpny bedzie po obnizonych
cenach.

Obsluge techniczng (po

;rzedabsq).

Firma QSSL prowadz, ﬁostqpny bezptatnie dla zarejestrowanych |

uzytkownikéw, komputerowy biuletyn informacyjny QUICS (ang.
QNX Interactive Confereficing System ) co umorliwia:
- przesylanie do/z QSSL ¢programowania (najszybsza droga w celu
rozwigzania probleméw "piechodzacych” programéw)
- dostgp do oprogramojvania typu "free software" (bezpiatne,
tworzone przez innych

innymi uzytkownikami

Regularne dostarczanie nowych wersji.

W miare powstawania nowych wersji systemu QNX i programéw
uzytkowych, beda one udostgpniane bezplatnie za posrednictwem
QUICS.

Do czego jest obowiazany uczestnik Programu Edukacyjnego ?

Kazda zakwalifikowana ﬂulczelnia powinna zastosowaé si¢ do n/w

- wszystkie produkty otrzymane w ramach Programu Edukacyjnego
zostang oficjalnie zarej¢strowane w Wydziale lub Instytucie
zglaszajacym sie do Pro u,

- 2aden produkt nie mpoze byé przekazany (odplatnie badz
nieodplatnie) zadnej innejlinstytucji lub osobie prywatnej,

- uczelnia bedzie wysytaé do QSSL kwartalne sprawozdania
zawierajace wnioski i doSwiadczenia z wdrozenia systemu QNX w
proces nauczania studentéw,

- uczelnia dostarczy firmie QSSL informacji o projektach
realizowanych przy pomocy systemu QNX, w celu popularyzacji
wiréd innych uzytkownikéw.

Jak przystgpié do Programu Edukacyjnego ?.

Jezeli w uczelni prowadzone s3 zajecia lub jest realizowany projekt
badawczy, w ramach ktérych mégiby byé¢ (ub juz jest)
wykorzystywany  system QNX, zainteresowany Wydzat lub
Instytut moze wysiaé pisemne zgloszenie do firmy QSSL. W
zgloszeniu nalezy przedstawi¢ opis w jaki sposéb system QNX
zostanie wykorzystany w dziatalnosci naukowo-dydaktycznej oraz
jakie sg potrzeby uczelni w tym zakresie (ile weztéw, jakie
programy uzytkowe, itd.). Zgloszenie powinno by¢ napisane na
papierze firmowym uczelni (Instytutu) i po autoryzacji przez osobe
odpowiedzialng za funkcjonowanie jednostki (dziekana, dyrektora)
wyslane pod adres:

Mr Jeffrey George

QNX Software Systems Ltd
European Division
Westendstr. 19

6000 Frankfurt /Main 1
Germany

fax. (+49 69) 97546356
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Przemysiowy Instytut Automatyki i Pomiaréw

-
3
V

Al. Jerozolimskie 202, 02-222 Warszawa

ZAPROSZENIE

Mamy zaszczyt przekazaé zaproszenie na prezentacje

urzadzen automatyki przemysiowej f-my BOSCH

Prezentacja odbedzie si¢ dn. 25 maja 1994r. o godz. 11%° w sali
konferencyjnej Przemyslowego Instytutu Automatyki 1 Pomiaréw PIAP.

Instytut nasz jest wylgcznym, na terenie Polski, dystrybutorem yrzg; L
automatyki przemystowej f-my BOSCH. Organizowana prezentacja ma na" celu
przedstawienie bogatej i sprawdzonej w praktyce oferty tej doswiadczonej firmy.

W trakcie prezentacji zamierzamy przedstawi¢ nastepujace grupy., mzqdzeﬁ

¢ napedy elekiryczne typu BOSCH SERVODYN, ' ‘i
v’ sterowniki obrabiarek CNC,

o
¢ sterowniki programowalne PLC, ; %g
v’ uklady sterowania procesem zgrzewania punktowego. E

Zalaczamy szczegbélowy program prezentacji.

Niniejsze zaproszenie stuzy jako karta bezplatnego wstgpu dla 1 osoby.

KTOR

doc. dr inz. staw Kaczanowskl




Przemyslowy
Instytut Automatyki
i Pomiaréw

Al. Jerozolimskie 202
02-486 Warszawa
tel. 237 081
fax 238 864, 238 176
tlx 813 726 PL

pzial Marketingu:

@ 238 252
239 432

PROGRAM PREZENTAC.JI

URZADZENIA AUTOMATYKI PRZEMYSLOWEJ

L 11

L II1E

L 1IE

118

5. 12%

10.

. 128

. 12%

. 13%

L13%

134

FIRMY BOSCH

25 maja 1994
Sala konferencyjna PIAP

Otwarcie prezentacji -

PIAP jako partner przemystu polskiego

- Z-ca dyrektora d /s Badawczo-Rozwojowych
dr inz. Jan Jabtkowski

PIAP i BOSCH partnerstwo i wspétpraca
- Z-ca dyrektora d /s Handlowych A
i Administracyjnych dr inz. Jacek Frontczak

Napedy giéwne i falowniki BOSCH Servodyn

- mgr inz. Marek Pachuta i
Napedy pomocnicze BOSCH Servodyn ‘
- mgr inz. Krzysztof Tomaszewski_ 2

Projekcja filhu "BOSCH twoim partnerem"

Przerwa - demonstracja sprz¢tu i dyskusje
techniczne

. Modutowe programowalne sterowniki PLC Y

- mgr inz. Jacek Dunaj

Programowalne sterowniki procesu zgrzewania
punktowego .
- dr inz. Andrzej Syryczyriski g

Numeryczne uklady sterowania obrabiarkami
typu CNC firmy BOSCH fé’
- mgr inz. Grzegorz Szkaradek

Zakonczenie prezentacji
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Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw

Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa

SEMINARIUM

31 maja 1994, godz. 112

prof. dr inz. Adam Morecki
Politechnika Warszawska

ISIR' 94 (International Symposium on Industrial Robot) -
sympozjum, wystawa, posiedzenie Federacji IFR

W wystapieniu bedzie oméwiona problematyka 25 ISIRu, ktéry odbyl sie w
dniach 25 - 27.04.1994 w Hannoverze pod hastem "Robotics' 94 Flexible Production
- Flexible Automation".

Problematyka seminarium koncentrowala si¢ wokoét zagadnien (zachowuje sie
terminologie angielska):

- Handling Systems,

- Service Robots,

- Welding and Joining,

- Surface Technology,

- Robots in new Application Areas,

- Assembly/Disassembly,

- Robot - Subsystems and Effectors,

- Safety and Training,

- Simulation and Off-line Programming,
- Programming - Techniques,

- Task planning/Planning-Systems,

- Robot Control, .

- Machine Vision and Sensor Systems,
- Kinematics/Calibration, Redundant Robot.

W sesji plenarnej oméwiono zagadnienia dotyczgce miedzynarodowych
Trendéw w Automatyzacji, rozwoju zastosowan robotow w RFN, roboty ustugowe.

W drugiej czeéci seminarium bedg oméwione niektére modele prezentowane
na wystawie - Hannover Messe' 94.

W trzeciej czeéci wykladu krétko przedstawione bedg glowne kierunki prac
Miedzynarodowej Federacji Robotyki (IFR).

W zakonczeniu, pokazany zostanie film video nt. "Laboratorium Hirose", TIT,
Japonia.

ALF
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PRZEMYSLOWY INSTYTUT
AUTOMATYKI I POMIAROW

Znak:NM—0132—vZ// 9/98

POLECENTIE S LUZBOWE Nr 05
DYREKTORA PRZEMYSLOWEGO INSTYTUTU AUTOMATYKI I POMIAROW
z dnia 5? lutego 1994 r.

w sprawie:
seminarium dla kadry kierowniczej PIAP

Niniejszym informuje, Ze w Instytucie odbedzie sieg dwudnio—
we seminarium, ktérego celem jest zapoznanie kadry kierowniczej
PIAP z problematyka zarzadzania i zapewnienia jakodgci dla uksz-
taltowania postaw projakosciowych.

Tematyka seminarium obejmuje zagadnienia systemu zarzadza-
nia jakoscig wedlug norm ISO 9000.

Seminarium prowadzone bedzie przez wyktadowcow SGS w War-—
szawie.

Czlonkowie Dyrekcii i Kierownicy komdrek organizacyjnych
okreglonych w rozdzielniku do niniejszego Polecenia Siuzbowego
zobowiazani sa do uczestniczenia w seminarium.

Zajecia odbywaé sie bedq w sali konferencyjnej PIAP w na-
stepujgcym terminie:

w dn.28 lutego 1994r./l-szy dzien/ w godz.9 - 15.30

w dn. 1 marca 1994r./2-gi dzierti/ w godz. 9 - 16

Kierownikoéw: BOINTE, FR i FA - wg kompetencji., proszg o za-
pewnienie niezbednych srodkow technicznych. akcesoriow i art.
konsumpcy jnych / np.rzutnika pisma z folii transparentnej,
ekranu, mozliwogci gciemnienia sali, odpowiedniego do potrzeb
ustawienia stolikéw, zimnych i ciepltych napojow/ w porozumieniu
2z Pelnomocnikiem Dyrektora ds.Jakosci prof.dr inz.T.Missalq."-
ktdrego czynie odpowiedzialnym za organizacje seminarium.

Rozdzielndik:

i/ DN, DB, DH. GK

2/ ZAE, 2SS, OAP, OAM, OAR, ORC,
DPQ., POS, BON, ZUM, ZSB,

3/ NM, NP, BOINTE, NC, NR, NQ,

4/ WM,

5/ FA,

6/ FM, doc.dr in%

7/ KA

7

ACZANOWSKI

- 130



Zalacznik do umowy nr 4’/’91/5 .....

PROGRAM SEMINARIUM
na temat ZARZADZANIA JAKOSCIA
: dla kadry kierowniczej ‘
PRZEMYSEOWEGO INSTYTUTU AUTOMATYKI I POMIAROW

w Warszam.rie
~ wdniach 2892+ 01.03.4994 ¢

Cel: Zapoznanie kadry kierowniczej Instytutu z proble-
matyka zarzadzania i zapewnienia jakosci dla uksztattowania
postaw projakosciowych. '

Tematyka: System zarzadzania jako$cia wediug norm ISO 9000 (szcze-
g6lowy program na nastepnej stronie).

Uczestnicy: Czlonkowie Dyrekgji, kierownicy zaktadéw i pracowni

Liczba
uczestnikdéw: 25 0séb

Miejsce: Na terenie Instytutu, sala konferencyjna.
Niezbedny rzutnik pisma z folii transparentnej, ekran lub biala
$ciana, mozliwo$é¢ $ciemnienia sali. Stoliki ustawione w
podkowe. W czasie przerw herbata (lub zimne napoje) dla
uczestnikow.

Materiaty

szkoleniowe:Zestaw okoto 80-ciu kserokopii z folii uzywanych przez
wykladowcéw podczas zajeé. Materialy szkoleniowe dla
kazdego uczestnika (25 kpl.), dostarczone przed zajgciami

przez SGS

NQ —»

W 2ofan emiu /ro/romd Jepunazd ey

int. Tadeuss Missul.

prof.

1904.02. 2

T
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Szczegétowy program zajgc

1-szy dzier (poniedziatek28.2.1994r.)

9.00- 9.10
9.10 - 9.25
9.25- 10.30

10.30 - 10.45

10.45-11.30

11.30 - 12.00

12.15-12.30
12.30 -13.15

13.15-13.30
13.30 - 14.45

14.45 -15.30

15.00 - 16.00
9.00 -10.30

10.30 - 10.45
10.45-11.30

11.30 -12.15
12.15-12.30
12.30 -14.00

14.00 -14.15
14.15 -15.00
15.00 -

Wystapienie Dyrektora Instytutu )

Prezentacja wykladowcéw i programu seminarium

Uwarunkowania miedzynarodowe w zakresie jako$di;

certyfikacja wyrob6w i systeméw jakosci w przepisach

oraz normach miedzynarodowych; akredytacja laboratoriéw.

Przerwa

WspGlczesne pojecie jakosci. Wyréb/ustuga z punktu widzenia

jakoéci.Cwiczenie - parametry jakosciowe wyrobu/ustugi.

Relacja dostawca-odbiorca na zewnatrz i wewnatrz przed-

siebiorstwa.Zasady systemowego oddziatywania na jakos¢

Test - ocena stanu jako$ci w przedsigbiorstwie.

Przerwa

Rozw6j §wiadomosci zarzgdzania jakoscia (TQM). Rola i

zadania kierownictwa oraz pracownikéw w zarzadzaniu

jakoscia.

Przerwa :

Strategia przedsigbiorstwa w zakresie jakosci i analiza konku-

rgncyjnoéci.Okreélanie celéw i zadan jakoSciowych.

Cwiczenie - okreslanie strategii i parametrow
konkurencyjnosci.

Dyskusja - podsumowanie zajgc

s
2-gi dzieni (wtorek 4.03.1994 1)
Geneza i filozofia norm ISO 9000. Struktuta norm ISO 9000.
Odpowiedzialno$¢ kierownictwa. Polityka jakosci. Wymagania
systemu'jako$ci w umowach, projektowaniu i zaopatrzeniu.
Przerwa
Pozostale wymagania systemu jakosci.(m.in. w produkdji, przy
kwalifikowaniu niezgodnosci, dla dziatan korygujacych, w
auditach) Cwiczenie - analiza niezgodnosci.
Dokumentowanie systemu jakosci. Ksigga jakoci
Przerwa '
Pprocedury zapewnienia jako$ci Cwiczenie -
opracowywanie przykiadowej procedury zapewnienia jakosci.
Plany jakosci, zapisy jakosci, instrukcje.
Przerwa
Wdrazanie systemu zapewnienia jakosci w przedsigbiorstwie
Podsumowanie seminarium-dyskusja.
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Warszawa, 1994.03.15

KOMUNIKAT

SEMINARIUM

Informuje, 2ze w dniu 22 marca 1994 1. 0 godz. 12.30 w sali konferencyjne; F1AF
odbedzie sie seminanium, w czasie ktdrege mgr inz. Tadeusz Goszezyhsk wyglosi referat  pt.:
" LONWORKS - stect mikrokomputerowe o rozprosmnej mmteligencp",
W referacie zostang omdéwicne materialy finny Echelon ¢ sieci LONWQORKS, maienatv fiomy
Motorola o procesorach NEURON oraz opinie ¢ sieciach LON zebrane w czasopis
technicznych. Plan referatu mozna uzyskac¢ w ZAE - tel. 288, 378,377, pok. 219/V1.

Zapraszam do udzials w seminarium wszysikich pracownikéw zainteresowanych przed-
stawiong tematyka.. Jednoczedme zobowiazuwie do udzialu  w semmnanum przedstevncich
nastepwacych osrodkow: Z88, OAP, GRC, DPQ, OBN, PGS, ZUM 1 CAM.
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Seminarium w dnin 22.03.1994 r. w sali konferencyine) PIAP.
mgr inz. Tadeusz Goszezynski : " LONWORKS - sieci mikroprocesorowe o 1ozproszone;
inteligencji”.

W referacie zostang oméwione materialy firmy Echelon o sieci LONWORKS, materialy firmy
Motorola o procesorach NEURON oraz opinie o sieciach LON zebrane w czasopismach
technicznych.

System sieci lokalnej o rozproszonej inteligencji LONWORKS firmy Echelon zawiera

nastepujace elementy:

+ ukiad scalony NEURON CHIP z trzema prooesormm 1 protokoélem traxmnmv}nwn w ROM.

+ protokd! transmisyjny LONTALK obejmujacy siedem warstw OS] - gotowy &c
wykorzystania

¢ gotowe nadajniki/odbiomiki dla transmis)i poprzez: skretke, fale radiowe 1 kable
energetyczne 220V oraz interfejs do nadajnikdéw dla : kabli koncentrycznych,
éwiattowodéw 1 fal podezerwonych.

+  gystem uruchomieniowy i oprogramowanie systemnowe.

Mozliwosci zastosowan dla sieci LON obejmuja :
rozproszone systemy sterowania

sterowanie procesarni

monitorowanie warunkow otoczenia i zuzycia energii
sterowanie produkeja

sterowanie oswietleniem 1 klimatyzacja w budynkach
systemy bezpieczefistwa

automatyzacja pormarow 1 zhieranie danych

roboty przemyslowe

przyrzady diagnostyczne

automatyzacja sprzgto domowego

spizgt elektroniczny powszechnego uzytku
elektronika samochodowa 1 lotnicza.

« & ¢ ® % 4 > B & & & @

Ceny urzadzen sieci LONWORKS sa niskie lecz wymagany jest zakup systemu
uruchomieniowego oraz licencji obejmujacej prawo do spizedawania urzadzen zawierajacych
uklady NEURON i protoké! LONTALK.

Z tego wzgledu konieczne jest okresleme moziiwosci wykorzystania systemu w przysziych
opracowaniach PIAP.
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Tida . .

) D e PRZEMYSLOWY INSTYTUT
AUTOMATYKI | POMIAROW

. . “ | 02-222 Warszawa, Al. Jerozolimskie 202

Na pi z dnia Nasz znak data
a pismo

Dotyczy: Niniejszym mam przyjemno$é poinformowaé Pana o seminarium organizowanym przez
INMARSAT, PIAP oraz Biuro Systeméw Satelitarnych TP SA. nt.

Zastosowania komunikacji satelitarnej INMARSAT w transporcie
drogowym.
‘(Road Transport Applications).

Seminarium odbedzie sig dn. 12 maja o godz. 1230 w Sali Konferencyjnej naszego Instytutu.
Przewidywany program:

1. Monitorowanie transportu materialéw niebezpiecznych. Wprowadzenie.
dr inz. Artur Wieczyfiski PIAP.,

2. Zastosowania komunikacji satelitarnej INMARSAT w transporcie drogowym
(Road Transport Applications - - wyklad thimaczony na jezyk polski)
Gavin Cheyne M Sc INMARSAT. '

3. Demonstracja érodkéw tacznodei w standardach:
- INMARSAT - A,
- INMARSAT - C,
- INMARSAT - M,
zainstalowanych w specjalnym samochodzie INMARSAT.

Seminarium stanowi kontynuacje tematyczng konferencji nt. "Utworzenie systemu
monitorowania produkcji, sktadowania i transportu materialéw niebezpiecznych oraz
wspomagania ratownictwa z wykorzystaniem komunikacji satelitarnej”, ktéra odbyta sie w
PIAP w dn. 16 marca br.

Serdecznie zapraszam do wzigcia udzialu w seminarium.

Z wyrazamj glebokiego szacunku

doc. dr in2-Stanistaw Kaczanowski

ABE

NI1P: 525-000-88-15
Bank:

PBK SA Vill oddz. W-wa
konto 370028-1876

Telefon: 237-081
Dyrektor 238-369
02-222 Warszawa Telefax: 238-864; 238-176

Al. Jerozxolimskie 202 Telex: 813-726 PL
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Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw

Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa

|

SYSTEM MONITORGWANIA

TRANSPORTU MATERIALOW NIEBEZPIECZNYCH
//

SKY - HELP

~CENTRUM.
MONITOROWANIA

Informacje:

Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiar6w PIAP
Al Jerozolimskie 202, 02 - 486 Warszawa
tel. 23 70 02, fax 23 76 81, tix 815 023




System SKY-HELP bazuje na standardzie radiokomunikagji satelitarnej INMARSAT-C/C2S.

il ;r S

* zasigg globalny (cQ uquhwm konstelacJa, 4 satelltow ]NMARSAT umleszczonych na

>{‘ 2

orbitach geds’taicjdnan{ych) SRR 3 s
¢ jest dobrze wkomponowany w nowoczesné struktiry:telekomunikacji stacjonarnej naziemnej
(telex, PSTN, X.25, X.400),

¢ jest stosunkowo tani. Zapewnia to zastosowanie trybu pracy "Store and Forward",
. zape}z(ngwobodc w§r }stpa‘qg;pamemne ,ktdra swxadczy najtansze ustugiz=:

iiachb tgchnicznych terminali ruc’homychl S b w :
ppjazdach ‘od prostych refa{'fzuja:iiycfx tylko pozycjonowaniei alarmdwanie, p’r'o-mzbudowane
systemy pokiadowe umozliwiajace dodatkowo petne monitorowanie polazdu (temperatdry,
obroty_silnika, stan plomb, zaworéw, wielkosci napetnienia itp.),

e nie wymaga mfrastruktury techmcznej wzdtuz trasy transportu

j
5
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| . ! iy,
i

-~ e PR [

o ciagld komumkaq]a W obie: StI‘OffY“tenmnat*ruchomy terminal stacjonarny, =~ -~ - - -

J p;zesyiame aktualnych pozycijt geograﬁcznych pojazdu (GPS) o ]

o natychmmstowe alarmowanie w_przypadku zagrozenia, . " .

o Wysylanie'komunikatéw standardowych (makrokodowanych) prwgotowanych uprzedmo
lub dowolnych tworzonych. ng bxezqco

o polhng (odpytywanie "gdzie jestes™i automatyczne pobieranie pozychPS)

o pokazywanie dktualnego stafusu zatadowania pojazdu,

o przesy}ame pomiarow-i- dhnyehllezbewych»np zurzadzen pomiarowych lub. starowmkow —
pok%adowych ﬁqazdu
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!
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5

'f i ;

P
)

J siuzby panstwewe ratowmcze celne -policyjne,. drogowe, .medyczne, ——
o sfuzby ochrony Srodowiska naturalnego :

* lokalne admmlstraqe WIOC itp., - h

o wihasciciele flot transportowych dla przewozéw mlcdzynarodowych
e nadawey,. przewozmcy 1 ogi‘blprgy\(gransportu lokalnego,. , ..
» spedytorzy zmierzajacy do optymalnego- wykorzystamatabefu transportowego.— - S
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Informacje o szkoleniach OBN

1. 21.04.1994. Podstawowe pojecia i okreslenia
metrologiczne
- dr inz. A. Sawicki, PIAP OBN.
Omoéwiono podstawowe definicje: pomiaru, wiellkcosci mierzonej i jednostki
miary, btedu podstawowego, wzglednego i bezwzglednego oraz statycznej
charakterystyki wielko$ci.

2. 28.04.1994. Szkolenie z podstaw obstugi
komputeréow - Cz. I
04.04 i -Cz. I
05.05.1994. - mgr inz. E. Jachczyk,
mgr inz. G. Kazimierski, PIAP OBN.

Przedstawiono od strony praktycznej edytor TAG i bazy danych TIG fimy
Infoservice. Uczestnicy szkolenia wykonywali zadania w celu uzyskania umigjetnosci
postugiwania sig tym oprogramowaniem w praktyce.

8. 15.05.1994. Wykorzystanie metod statystycznych
do oceny wynikéw doswiadczalnych
-Cz. I
23.05.1994. - Cz. II
- dr W. Rudzki, Instytut Matematyki PAN.

Oméwiono podstawowe pgjecia, takie jak: srednie, szereg rozdzielony, losowosé
zdarzen, zdarzenie, zdarzenie niezalezne i zalezne, liczno$é proby, testy statystyczne,
korelacja.

4. 15.06.1994. Analiza bledéw w pomiarach - Cz. I
17.06.1994. - Cz. II
- dr inz. H. Szubert, Politechnika
Warszawska.

Omdéwiono podstawowe definicje i klasyfikacje btedéw. Zwrécono szczegodlng
uwage na bledy systematyczne i przypadkowe oraz matematyczne opracowanie
wynikéw pomiaréw.

5. 23.06.1994. Bledy statyczne cyfrowych przyrzadéw
pomiarowych
- dr inz. J. Korytkowski, PIAP ZAE.

Omdwiono hiedy statyczne cyfrowe przyrzadéw pomiarowych, ktore wystepujq
przy wykorzystywaniu przyrzqdéw pomiarowych cyfrowych i toréw pomiarowych
wykorzystujgcych PC. Przedstawiono kilka liczbowych przyktadéw.

6. 07.06.1994. WdroZenie Ksiegi Jakosci w PIAP-LAB
- prof. dr inz. T. Missala, PIAP NQ,
mgr inz. K. Majdan, PIAP OBN.

W ramach prac zwiqgzanych z uzyskaniem akredytacji PIAP-LAB,
przeprowadzono wyktad szkoleniowy omawiajacy ksiege jakosci PIAP-LAB ze
szczegotowym wyjasnianiem rozdziatéw od 1 do 22. Przedstawiono cel ksiggi i jej
miejsce w realizacji wdrazanego w PIAP-LAB systemu jakos$ci.



