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Analiza deskryptorowa

UPOWSZECHNIENIE OSIAGNIEC NAUKOWYCH+ SEMINARIUM
NAUKOWE PIAP

Abstra}.gt '

W sprawozdaniu omoéwiono 6 sesji seminaryjnych , ktore si¢ odbyly

w II potroczu 1995r., podano globalne dane liczbowe odnoszace si¢

do iloéci wygloszonych referatow i liczby uczestnikow . Ponadto
zamieszczono plan seminariéw, programy poszczegoélnych sesji wraz ze
streszczeniami referatow oraz listy uczestnikow poszczegolnych spotkan.

Tytuty poprzednich sprawozdan

1. Upowszechnienie i dokumentowanie wynikéw prac naukowo-badawczych
zwigzanych z dziatalnoscia PIAP w roku 1994.

2. Organizacja seminariow naukowych PIAP w I pétroczu 1995r.
Nr arch. 7221

Rozdzielnik



W I pétroczu 1995 roku w ramach Seminariéw PIAP wygtoszono 32 referaty w tym
7 wystapien mieli pracownicy PIAP. W seminariach uczystniczylo tacznie 270 0séb w tym 118
spoza Instytutu.

W ramach I Miedzynarodowej Konferencji recyklingu samochodéw uczestniczyly 103
osoby w tym 17 gosci zagranicznych z pigciu pafistw / Wiochy , Francja , Niemcy , USA,,
Czechy/ reprezentujacych 11 firm. Plan seminariéw , programy poszczegolnych sesji wraz ze

streszczeniami referatow oraz listy uczestnikow stanowia zatacznik do niniejszego sprawozdania.



W ramach kolejnego semestru seminariéw naukowych PIAP -”jesien 95” odbylo si¢ szes¢
sesji seminaryjnych w tym jedna migdzynarodowa konferencja. Poszczeg6lne sesje seminaryjne
po$wigcone byly nastgpujacym sprawom:

sesja 1 - Systemy ekspertowe /17.10.95/

sesja2 - Systemy jakosci /31.10.95/

sesja3 - Nowosci w dziedzinie Komputerow PC /7.11.95/

sesja4 - Robotyka oraz zebranie Komitetu Robotyki POLSPAR /21.11.95/

sesja 5 - Recykling samochodéw I Miedzynarodowa Konferengja /5-6.12.95/

sesja6 - Prezentacja dziatalno$ci Instytutu Automatyki i Informatyki stosowane;

w dziedzinie robotyki /12.12.95/

W sesji 1 dokonany zostat przeglad metod i mozliwosci systeméw ekspertowych oraz
zaprezentowany zostat standardowy program do ich projektowania .

W sesji 2 omdwiono sposob certyfikacji wyboroéw systemow i os6b wg przepisow
europejskich i krajowych Systemow Jakosci oraz zaprezentowano model Systemu JakoSci
Laboratorium PIAP-LAB i jego mozliwosci

Sesja 3 zostata zorganizowana wspolnie z Mazowieckim Oddziatem Polskiego
Towarzystwa Informacyjnego. Omowiono perspektywy rozwoju i zastosowan komputeréw PC
oraz system operacyjny Windows’95.

W sesji 4 oméwiono przebieg 26 migdzynarodowego Sympozjum ISIR , przedstawiono
w dwdch referatach problematyke robotow mobilnych oraz wygtoszono komunikat na temat
zastosowania czujnika laserowego do tworzenia map otoczenia.

W sesji 5 ktora zwiazana byla z migdzynarodowa konferencja recyklingu samochodow
przedstawiono stan i perspektywy recyklingu samochodéw w Europie Zachodniej i Polsce.
Omawiano aspekty prawne recyklingu samochodoéw w kraju , problemy recyklingu widziane

z punktu wiedzenia producentéw samochoddw oraz ochrony srodowiska . W czasie sesji 7
referatow wyglosili goscie zagraniczni.

W sesji 6 w ramach prezentacji prac Instytutu Automatyki i Informatyki Stosowane;j
Politechniki Warszawskiej wygtoszony zostat orginalny referat pos'.wi@cony\i‘/ybranym pojeciom
z teorii robotow oraz przedstawione zostaly prace badawcze prowadzone w Laboratorium

Robotyki tego Instytutu.
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NOWOSCI TEORII I PRAKTYKI Z DZIEDZINY
AUTOMATYK], ROBOTYKI, INFORMATYKI
I PRZEMYSLOWEJ TECHNIKI POMIAROWEJ

1. 17.10.1995 r_(wtorek) godz. 11

* "Inzynieria wiedzy - metody i mozliwoSci" - prof dr hab. inz. Wiestaw Traczyk, Politechnika

Warszawska. .
* "Nexpert Objcet firmy NeuronData jako Swiatowy standard projektowania
systemow ekspertowych" - mgr inz. Pawet Klonecki, oferta firmy Arcus Electronics, Wroctaw.

2.31.10.1995 r_(wtorek) godz. 11”

* "Certyfikacja wyrobow, systemow i oséb wg przepisow europejskich i polskich" -
prof. dr inz. Tadeusz Missala, PIAP.

* "System Jakosci w Laboratorium PIAP-LAB - model systemu i stan wdrozenia" -

mgr inz. Kazimierz Majdan, PIAP.

3.7.11.1995 r_(wtorek) godz. 11",
Z cyklu ,,Informatyka: nowosci i perspektywy”. Seminarium organizowane przez
Polskie Towarzystwo Informatyczne Mazowiecki Oddzial i PIAP
* "Perspektywy rozwoju i zastosowan komputeréw PC" - mgr inz Andrzej Krél, Prezes

Mazowieckiego Oddziatu Polskiego Towarzystwa Informatycznego.

* "Nowa architektura wewnetrzna systemu operacyjnego Microsoft Windows’95 i
jej rola w kreowaniu wielozadaniowych zastosowan komputeréw PC" - mgr Janusz
Mrozik, Instytut Ksztalcenia Informatycznego Kadr - Microsoft ATEC, mgr inz. Andrzej Krol, Prezes
Mazowieckiego Oddziatu Polskiego Towarzystwa Informatycznego.

4. 21.11.1995 r.(wtorek) godz. 107,
Seminarium o tematyce robotowej polgczone z zebraniem
Komitetu Robotyki POLSPAR
* "Aktualny stan badan naukowych w $wietle 26 ISIR 6 =7 pazdziernik 1995
Singapur" -prof. dr inz. Adam Morecki, PW.

* "Nowoczesne techniki nawigacyjne robotéw mobilnych na przykladzie robota
NOMAD 200" -prof. dr hab. inz. Andrzej Mastowski, mgr inz. Piotr Szynkarczyk, PIAP.

* "Modelowanie zachowan odruchowych w robotach mobilnych" - prof.-dr hab. inz. Adam
Borkowski, mgr inz, Artur Dubrawski, mgr i;xi. Janusz Rach, Instytut Podstawowych Problemow Techniki.
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* "Tworzenie dwuawymiarowych map otoczenia na podstawie informacji z czujnika
laserowego" (komunikat) -doc. dr inz. Ryszard Sawwa , mgr inz. Marek Petz, PIAP.

5.5-6.12.1995 r.
I Mie¢dzynarodowa Konferencja ,, Aspekty ekologiczne, organizacyjne
i techniczne recyklingu samochodow”

Sesjal (wtorek) 5.12.1995
* "Recykling samochodéw w krajach Europy Zachodniej".
Sekretarz Sesji - doc. dr inz. Cezary Lichodziejewski.
Podczas sesji przewidziane sa wystapienia przedstawicieli ok. 10 firm zagranicznych z Wioch,
Niemiec, Francji, Anglii, Czech.

Sesja Il (sroda) 6.12.1995
* "Recykling samochodéw w Polsce - stan obecny, problemy i perspektywy".

Sekretarz Sesji - mgr inz. Dariusz Stawiarski.
Podczas sesji przewidziane s wystapienia przedstawicieli ok. 10 instytucji 1 przedsi¢biorstw
krajowych.

6. 12.12.1995 r (wtorek) godz. 11%.
Z cyklu ,,Prezentacja prac placowek naukowo - badawczych”.
Prace Instytutu Automatyki i Informatyki Stosowanej PW z dziedziny robotyki.
* "Manipulowalnos¢ i inne mniej znane pojecia z teorii robotdw' - prof. dr hab. inz. Anatol

Gosiewski, Politechnika Warszawska.
* "Laboratorium robotow i prace badawcze z robotyki w Instytucie Automatyki i
Informatyki Stosowanej PW" - dr inz. Cezary Zielinski, Politechnika Warszawska.

7..23.01.1996 r (wtorek) godz. 11%.

* "Kijerunki rozwoju systemow monitorowania produkcji i transportu materialow

niebezpiecznych z zastosowaniem komunikacji radiowej i satelitarnej" - dr inz. Artur
Wieczynski, PIAP.

* "Zastosowania metody rozproszonego widma sygnalu do przesylania informacji w
sieciach energetycznych oraz w systemach radiokomunikacji lgdowej i
satelitarnej " - mgr inz. Jerzy Zajac, Przemystowy Instytut Elektroniki, Warszawa.

8. 30.01.1996 r (wtorek) godz. 11%.
* "System badan symulacyjnych pojazdéw zrobotyzowanych dla oséb

niepelnosprawnych" - prof. dr hab. inz. Andrzej Mastowski, PIAP.
* Informacja o II konferencji IFAC Helsinki ,Inteligentne pojazdy autonomiczne”
12-14 czerwiec 1995r - mgr inz Piotr Szynkarczyk, PIAP.
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» NEXPERT Object firmy NeuronData jako Swiatowy standard

projektowania systeméw ekspertowych?”
mgr inz. Pawet Klonecki, oferta firmy Arcus Elektronics, Wrocltaw.

. Wstep

* ogolne informacje o pakiecie, przeznaczenie, lista referencyjna,
* skiadniki (dokumentacja, runtime, licencje).

. Obstuga

* przyjazny interfejs programu,
* obstuga typowa dla konwencjonalnych aplikacji uzytkowych (menu rozwijalne, okna
dialogowe, wyspecjalizowane edytory, grafy).

. Projektowanie systemu ekspertowego

* wprowadzanie regul, obiektéw, metod,

* wizualizacja drogi wnioskowana na grafie,
¢ graficzna prezentacija regut, obiektow
 debuggowanie procesu wnioskowania,

* raporty o procesie wnioskowania.

. Mechanizm wnioskujacy

* regulowa reprezentacja wiedzy,

* obiektowa reprezentacja elementéw srodowiska,

o waioskowanie w przéd, w tyl, mieszane,

* mozliwos¢ indywidualnej konfiguracji procesu wnioskowania.

. Otwarta architektura systemu

* bogata biblioteka funkcji APT w C, C-++, Pascalu, Cobolu, Fortranie
e dwa sposoby korzystania z API: NEXPERT jako serwer wiedzy,
NEXPERT wywoluje inne programy.

. Integracja z bazami danych

* dostep do wielu formatéw baz danych i arkuszy kalkulacyjnych,
* yjednolicony interfejs z formatami opartymi o SQL.

. Przenosnoéé

* aplikacje moga pracowa¢ na ponad 35 roznych platformach sprzetowych i systemach
operacyjnych (m.in. PC-Windows, Unix, 0S/2, MAC, workstation, mainframe)

. Przyktadowe zastosowania

* Kkontrolowanie ryzyka operacji finansowych,

* konfiguracja produktéw potrzeb klientow,

* planowanie przegladéw technicznych,

* diagnozowanie usterek procesu technologicznego.
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,» InZynieria wiedzy - metody i mozliwosci”
prof. dr hab. inZ Wiestaw Traczyk, Politechnika Warszawska.

Komputer skutecznie wyrecza ludzi w gromadzeniu i przetwarzaniu danych,
naturalnym nastepnym krokiem staly si¢ wieg proby powierzania mu zadai wymagajacych
pewnej inteligencji. Wéréd inteligentnych systeméw komputerowych najwigksze znaczenie
praktyczne maja systemy wspomagania decyzji, wykorzystujace zgromadzona wiedzg¢ o
konkretnej dziedzinie do wnioskowania o mozliwosciach rozwiazywania problemow z tg
dziedzing zwiazanych. Uwzgledniajac realia - systemy te dopuszczajg istnienie wiedzy
niepewnej, niedoktadnej i niepelnej, czesto operujq tez informacjami w postaci opisowe],
lingwistycznej i jakosciowej, tatwiejszej do uzyskania i zrozumienia.

Wiedza moze wystepowaé w roznych postaciach; najbardziej rozpowszechuione sg
reprezentacje za pomoca regul, formul logicznych, klauzul, ram 1 sieci semantycznych.

Pozyskanie wiedzy o odpowiedniej jakosci i z réznych Zrédet jest waznym zadaniem, o
istotnym wplywie na wynik, dlatego rozwinely si¢ specjalne techniki uczenia si¢ maszyn,
umozliwiajace uzyskanie wiedzy z przykladow, baz danych itp.

Wykorzystaniem zgromadzonej wiedzy zajmuja si¢ systemy ekspertowe, ktore
sprawdzaja sensowno$é wiedzy, przeprowadzaja waioskowanie logiczne, konwersujg z
uzytkownikiem i generuja wyniki ekspertyzy. Wyniki te moga pomagaé czlowiekowi w
podejmowaniu decyzji lub tez moga by¢ bezposrednio wykorzystane do sterowania procesami.
W zalesmosci od zadan stawianych systemom ekspertowym - majg one rézng strukture, stosuja
odmienne zasady wnioskowania, moga uwzgledniaé czas rzeczywisty itp.

Systemy wykorzystujace wiedz¢, a zwlaszcza systemy ekspertowe, znalazly liczne
zastosowania w bardzo réznorodnych dziedzinach, powstalo tez wiele systemow
skorupowych, utatwiajacych budowg oprogramowania specjalistycznego.

Wszystkie te metody, znane i stosowane w S$wiecie, zasluguja na szersze
spopularyzowanie i wykorzystanie rowniez u nas. .

Literatura:

1. InZynieria wiedzy i systemy ekspertowe. Materialy Krajowych Konferencji, Wroctaw
1990,, 1993.

2. L. Bole, J. Zaremba: Wprowadzenie do uczenia si¢ maszyn. AOW, 1992.

3. W. Traczyk: Problemy sztucznej inteligencji. WiZ, 1995.

4. P. Jackson: Introduction to expert systerns. Addison-Wesley, 1990.

5. C. Tebbutt: Expert aided control system design. Springer-Verlag, 1994.
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,Inzynieria wiedzy - metody i mozliwosci” - prof. dr hab. inz. Wieslaw Traczyk,

Politechnika Warszawska.
,, NEXPERT Object firmy NeuronData jako §wiatowy standard projektowania
systeméw ekspertowych” - mgr inz. Pawet Klonecki, oferta firmy Arcus Elektronics,
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sInzynieria wiedzy - metody i mozliwoSci
Politechnika Warszawska.

» NEXPERT Object firmy NeuronData jako Swiatowy standard projektowania
systeméw ekspertowych” - mgr inz Pawel Klonecki, oferta firmy Arcus Elektronics,

» - prof. dr hab. inz. Wiestaw Traczyk,
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» System Jakosci w Laboratorium PIAP-LAB

--model systemu i stan wdrozenia”
mgr inZ Kazimierz Majdan, PIAP.

W referacie beda przedstawione:
polityka jakosci kierownictwa Instytutu, w, odniesieniu do wykonywanych w PIAP zadan
pomiarowych i badawczych, na rzecz certyfikacji wyrobow,
stan opracowania i wdrozenia gtéwnych elementow mormalizowanego systemu jako$ci w
laboratorium badawczym PIAP-LAB,
przeglad metod badawczych i osiagnigtych kompetencji technicznych z charakterystyka
wyposazenia pomiarowego 1 badawczego.

Laboratorium Badaf Przemystowych Urzadzed Automatyki i Robotyki PIAP-LAB
wykonuje badania sprzgtu pomiarowego i Sterowniczego, pPIzeznaczonego do procesow
przemystowych.

System zapewnienia jakoéci w PIAP-LAB zostal zaprojektowany wedlug wymagan
normy PN-EN 45001 i przewodnika ISO/IEC-25. Udokumentowane 1 wdrozone elementy
systemu jakoéci podlegaja ciaglej analizie zgodnosci z wymaganiami i ocenie funkcjonowania -
w  postgpowaniu uregulowanym Ksigga JakoSci oraz procedurami  systemowymi,
zawierajacymi unormowania wewngtrzne  poszczegOlnych elementéw  systemowych.
Wprowadzenie zormalizowanego systemu jakosci polegato m.in. na udokumentowaniu
stosowanych procedur badawczych, a nastgpnie na opracowaniu i wdrozeniu pozostalych,
rownolegle z rozwojem kompetencji technicznych.

Podstawowym obszarem prac laboratoryjunych PIAP-LAB sg proby srodowiskowe,
badania kompatybilnosci elektromagnetyczuej, badania robotow przemystowych oraz
wykonanie pomiaréw wybranych wielkosci fizycznych. Urzadzenia do wytwarzania
czynnikéw wplywajacych érodowiska przemystowego oraz przyrzady pomiarowe do kontroli 1
wyznaczania mierzalnych whasciwosci obiektow badan s3 objete statym nadzorem, ze wzgledu
na ich status wzorcowania, sprawno$¢ techniczng i mozliwa do uzyskania dokiadnosc
(niepewno$é) pomiaréw. Warunki odtwarzalnoéci pomiarow w laboratorium sj zapewnione
m.in. poprzez automatyczne monitorowanie $rodowiska badan 1 stosowanie instrukcji
aparaturowych, uzupehiajacych postanowienia norm technicznych i procedur badawczych.

Przedmiotem prezentacji bedzie zakres oferowanych ustug badawczych,
zapewniajacych wysoka wiarygodno$é i bezstronno$¢ rezultatow badan.

Literatura:

1. PN-EN 45001:1993 Ogolne kryteria dzialania laboratoriéw badawczych.

2. ISOMEC 25:1990 Ogblne wymagania dotyczace kompetencji laboratoriow pomiarowych 1
badawczych.

'l"' Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa
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» Certyfikacja wyrobow, systemow i oséb
wg. przepisow europejskich i polskich”
prof. dr inz. Tadeusz Missala, PIAP.

W wystgpieniu omowione zostang:
e ustawa z dnia 3 kwietnia 1993 r o badamach 1 certyfikacji,
system akredytacji laboratoriow,

e system certyfikacji Systemow Jakosci,

e system certyfikacji personelu,

e system certyfikacji wyrobow: obowigzkowy - na znak bezpieczenstwa, dobrowolny - na
inne znaki jako$ci.

Literatura:

1. Normy PN-EN serii 45000
2. Norma PN-ISO 10011
3. ABC Serwis Informacyjny PCBC.

'.“' Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa
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SEMINARIUM

,»Certyfikacja wyrobéw, systeméw i oséb wg. przepiséw europejskich i polskich” - prof.

dr inz. Tadeusz Missala, PIAP.

»System Jakosci Laboratorium PIAP-LAB - model systemu i stan wdrozenia® - mgr inZ.

Kazmmlerz Majdan, PIAP.
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SEMINARIUM

dr mz. Tadeusz Missala, PIAP.
»System JakoSci Laboratorium PIAP-LAB - model systemu i stan wdrozenia” - mgr inz.

polskich” - prof.

Kazimierz Majdan, PIAP.
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Przemyslowy

Instytut Automatyki
i Pomiarow

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

ORGANIZATORZY

PIAP
Przemyslowy Instytut
Automatyki i Pomiarow

Mazowiecki
0Oddzial PTI

Polskie Towarzystwo
Informatyczne

PROGRAM SEMINARIUM

z cyklu ,,Informatyka:
nowosci i perspektywy”

7 listopad 1995 r
Sala konferencyjna PIAP

L. 11 - Otwarcie seminarium - Z-ca Dyrektora PIAP
d/s Badawczo-Rozwojowych dr inz. Jan Jabtkowski.

2. 11” - Informacja o biezacej dziatalnosci Polskiego
Towarzystwalnformatycznego - prezes Mazowieckiego
Oddziatu PTI mgr inz. Andrzej Krol.

3. 11" - Perspektywy rozwoju i zastosowar komputeréw PC -
- mgr inz. Andrzej Krél, prezes Mazowieckiego Oddzialu
PTL

4. 12" - Nowa architektura wewngtrzna systemu operacyjnego
Microsoft Windows’95 i jej rola w kreowaniu
wielozadaniowych zastosowan komputeréw PC - mgr
inz. Janusz Mrozik, Instytut Ksztalcenia Informatycznego
Kadr - Microsoft SP ATC .

5. 13°° - Zakonczenie seminarium.
Po kazdym z referatow przewidziana jest dyskusja.

A5



“Perspektywy rozwoju i zastosowai komputer6w PC”
mgr inz. Andrzej Krél, Polskie Towarzystwo Informatyczne Oddziat Mazowiecki

Ostatriie lata przyniosty $wiatu istna eksplozje zastosowan zdobyczy informatyki.
Trudno znalezé dziedziny dziatalnosci ludzkiej skutecznie opierajace si¢ wykorzystaniu
narzedz informatyki. Kolosalny wptyw na ten stan miat dynamiczny rozwoj komputeréw
PC. Czy jest to kierunek w dalszym ciagu perspektywiczny i jakie cele beda osiagalne przy
korzystaniu z komputeréw PC ? Te i podobne pytania stawiamy sobie zawsze, gdy stajemy
przed problemem wyboru nowego sprzetu i oprogramowania komputerowego.

Najtatwiej zrozumieé przyszlo$¢ uswiadamiajac sobie historig, ktora w dodatku lubt
si¢ powtarza¢. Komputery osobiste zaistnialy w naszym Zyciu jako swoisty objaw buntu
przeciwko skomplikowanym i niezrozumiatym dla przecigtnego uzytkownika scentralizo-
wanym systemom wielkich maszyn cyfrowych tzw. ,mainfraims”.

Proste poczatkowo komputery PC znalazly powszechng akceptacje wérdd odbior-
cow. Niska cena jednostkowa spowodowata powstanie masowego rynku na urzadzenia tej
klasy. Rosty oczekiwania odbiorcow wobec ,,pecetow”. Producenci reagowali na te po-
trzeby dostarczaniem coraz bardziej wyrafinowanego sprzgtu 1 oprogramowania. Osia-
gniecia informatyki jako nauki btyskawicznie rozwijajacej si¢ w epoce rozkwitu zastoso-
wah ,,duzych” komputeréw coraz $mielej przenikaly na podwérko komputerow osobi-
stych. Wyrafinowane jezyki programowania, generatory aplikacji, narzedzia typu CASE,
systemy baz danych, graficzne srodowiska uzytkownika i wiele innych dostgpne na PCsa
niezaprzeczalnym na to dowodem. Dynamicznie zaczgly si¢ rozwija¢ inne dziedziny np.
technologie lokalnych sieci komputerowych, rozproszonych baz danych, wymiany infor-
macji.

Powszechne stosowanie na stanowiskach pracy komputer6w PC - samodzielnych
lub w miejsce terminali wigkszych komputerow - doprowadzito do szybkiego rozwoju
technologii sieciowych typu LAN. Systemy PC zostaly wzmocnione przez centralne ser-
wery plikéw (rowniez oparte o konstrukcje typu PC). Rozwiazania oferowane przez sieci
typu pear-to-pear uzupetnity mozliwosci wymiany informacji w obrebie sieci lokalnej.
Komputery PC, a tym samym uzytkownicy, przestali pracowaé niezaleznie. Wspolne uzyt-
kowanie danych i urzadzen przynosi nie tylko wiele korzysci lecz réwniez sporo proble-
moéw. Sied spinajac osobne komputery w jeden organizm zaczyna si¢ upodabniaé do sys-
temu komputerowego typu ,main fraim”. Komplikuja si¢ wzajemne ukady, pojawiaja si¢
problemy zarzadzania wspdlnymi zasobami i ochrony danych w sieci.

Proste lecz Wysluzone systemy operacyjne i sieciowe nie wystarczaja. Potrzebne s
systemy nowe (cho¢ oparte o dawno znane lecz sprawdzone metodologie), w petni wielo-
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aktualnym zapotrzebowaniem na moce obliczeniowe. Jedyne do chwili obecnej tej klasy
systemy operacyjne dziatajace do na PC, to réznorodne odmiany Unix-a, w szczegdlnosci
SCO Unix‘Open Desktop. Niestety Unix obarczony.dziedzictwem 23 letniej swojej historii
i rozwiazaniami wlasciwymi dla ,duzych” komputer6w riie doczekat si¢ (zapewne ze

. wzgledu na rozbiezne interesy jego wytworcow) takiej standaryzacji, ktéra umozliwitaby
jego powielenie na setkach milionéw komputeréw PC. W obecnej postaci nadaje si¢ do
zastosowan jedynie profesjonalnych, do domowych - nie. Znéw okazuje sig, ze racja jest
po stronie mas. -

Rosnace moce obliczeniowe procesoréw wykorzystywanych w konstrukcjach PC
pozwolity na zmiany jakosciowe system6w operacyjnych. W biezacym roku weszly na ry-
nek dwa nowe systemy operacyjne: IBM OS/2 Warp i Microsoft Windows 95. Oba do-
skonale dostosowane do konstrukgji PC i mozliwosci klientow. Oba ustawiaja komputer
PC w kategorii wielozadaniowej stacji roboczej i to z zatozenia gotowej do wspolpracy z
innymi komputerami w sieciach LAN i WAN. Takie pojecia jak: wielozadaniowo$¢, pa-
mieé wirtualna, maszyna wirtualna kojarzyly si¢ do niedawna jedynie z komputerami wigk-
szymi od PC.

Maly ,pecet” przeszedt w ciagu pietnastu lat istnienia ewolucj¢, podobna do kom-
puteréw klasy ,,mainfraims” lub unixowych stacji roboczych i tak zarysowana tendencja
powinna sig utrzymaé w przysztosci. Odkrycia informatyki beda dokonywane gtéwnie na
potrzeby i w $rodowisku wigkszych komputeréw, natomiast armia ,,pecetowcoHw” skupio-
na wokot czotowych firm producentéw sprzetu i oprogramowania bedzie dazy¢ do jak
najszybszych adaptacji nowalijek informtycznych do mozliwosci technicznych PC. Sadze
ze gtéwne kierunki rozwoju rynku komputeréw PC oraz ich zastosowan to:

1. Rozwijanie infrastruktury teleinformatycznej i wlaczenie setek milionow PC w sieci
globalne o zasiggu $wiatowym.

2. Rozwoj superszybkich polaczen komputeréw w sieciach LAN - $wiattowody 1 linie
kategorii V pozwalajace na transmisje w standardzie 100 Mbitdéw/s lub wiece.

3. Zmiana systemow plikéw w systemach operacyjnych Windows 95 i 0OS/2 Warp na
systemy plikow o zabezpieczeniach i ochronie danych podobnej klasy jak w syste-
mach np. Unix, Windows NT.

4. Pelna integracja systemow operacyjnych w sieciach LAN i w perspektywie czasu u-
zbrojenie systemow operacyjnych komputeréw PC w mozliwosci automatycznego
przejmowania zadan obcych przez komputery w danej chwili nie obciagzone.

5. Upowszechnianie si¢ oprogramowania typu CAD.

6. Dynamiczny rozwdj oprogramowania graficznego z animacjg i dZwigkiem na bazie
rozwoju technologii sprz¢tu multimedialnego.

7. Rozwdj roznorodnych baz danych udostepnianych na nosnikach optycznych 1 w sie-
ciach WAN. ‘

8. Przy okazji dynamiczny rozwoj telekomunikacji i technologii masowego przesytu
informacji.

Literatura:

1. Raport I Kongresu Informatyki Polskiej. Materiaty pokongresowe, 1995

2. W. Iszkowski: Analiza jakosciowa rynku informatycznego, Polski Rynek Komputero-
wy, Lupus, 1994
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» Perspektywy rozwoju i zastosowari komputeréw PC”- mgr inz. Andrzej Krél, Polskie Towarzystwo
Informatyczne Oddzial Mazowiecki.

wINowa architektura wewnetrzna systemu operacyjnego Microsoft Windows’95 i jej rola w

kreowaniu wielozadaniowych komputeréw PC” - mgr Janusz Mrozik, Instytut Ksztatcenia
Informatycznego Kadr - Microsoft SP ATC.
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,,Nowa architektura wewnetrzna systemu operacyjnego Microsoft Windows 95 i jej rola w

kreowaniu wielozadaniowych zastosowai komuterow PC”
mgr Janusz Mrozik, Instytut Ksztatcenia Informatycznego Kadr - Microsoft SP ATC

1. Podstawowe cechy systemu Microsoft Windows 95.
o Wykorzystanie cech procesorow Intel 3086 i wyzszych modek.
e Maszyny Wirtualne
o Komunikacja miedzy Procesami
e Funkcje Systemu Operacyjnego
e Sterowniki Systemowe
e Rejestr Systemowy
2. Harmonogramowanie Procesow.
e Procesy i Watki
e Wielozadaniowos¢
e Priorytety Watkow
e Harmonogramowanie Watkéw
e Dynamiczne Zmiany Priorytetéw Watkow - Dziedziczone Podwyzszanie Priorytetu
3. Zarzadzanie Pamigcia,
e Pamigé Wirtualna
o Adresy Wirtualne .
o Nadmierne Stronicowanie
4. Standard “Plug and Play”.
5. Przewidywane obszary zastosowan.

Literatura:

1. Supporting Microsoft Windows 95. Materialy szkoleniowe “Microsoft Official Curriculum”,
1995.

1 Per Brinch Hansen: Podstawy systemow operacyjnych, WNT, 1979.
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Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw

Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa

» Aktualny stan robotyki przemyslowej i uslugowej
w Swietle 26 ISIR-u 4-6.10.1995, Singapur”
prof. dr inz. Adam Morecki, Politechnika Warszawska.

Podczas seminarium zostang przedstawione giéwne tematy poruszone podczas Sympozjum,

mmformacja o wystawie oraz dzialaniu IFR.

SYMPOSIUM PROGRAMME (4-6.10.1995)

MAIN TOPICS (PLENARY, PANEL).

Robotics, The Bright Future (J.F. Engelberger)

— The future of Robotics

Will the Development in Asia be Different from the Development in the Western World?
(J.F. Engelberger, S. Demark-ABB, E. Miteelstand-Faune North America, prof. T. Arai,
Tokyo Univ. Shin Nakayama - Yaskawa EL Corp., R.A. Vasenwola - SIAA)

— Robot Control
— DBusiness and Management Issues
— Robotic Applic. in Industries

-15
-5
- 10

— Robot Teaching and Simulation

— Path Planning and Collision Avoidance

— Special Purpose Robots

— Robotics and CIM

— Robot Design and Callibration

— Compliance and Object Grasping

~ Robot Motion and Dynamics

— Robot Vision System

— Mobile Robots

—~ Engmeering Technologies in Robotised Industrial Automation
— Robotic Application in Manufacturing

= Sensors and Peripherals in Robotics and Industrial Automation

Total
Exhibition
CRS Robotics
Adept 550 (Scara Robot)
Yaskawa
Matoman - SK 6
Matoman - SK 16
Reis Robotics
Malaysia Centre for Robotics and L. A

Liczba uczestnikow -250

Liczba krajow ~ 20

Liczba robotéw ~650.000
~1.000.000 w 2000 r.

Rl o wu s oewds nvoa
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Przemyslowy
Instytut Automatyki
i Pomiaréw

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

ORGANIZATORZY

PIAP
Przemyslowy Instytut
Automatyki i Pomiarow

POLSPAR
Polskie Stowarzyszenie
Pomiaréw, Automatyki

i Robotyki
Komitet Robotyki

PROGRAM SEMINARIUM

o tematyce robotowej polaczony z zebraniem
Komitetu Robotyki Polskiego Stowarzyszenia
‘ Pomiaréw, Automatyki i Robotyki

21 listopada 1995 r
Sala konferencyjna PIAP

1. 10°° ~Otwarcie seminarium - dyrektor PIAP
doc. dr inz. St. Kaczanowski.

2. 10°% - Aktualny stan robotyki przemystowej i ustugowej w
$wietle 26 ISIR-u 4-6.10.1995 Singapur - prof. dr inz.
Adam Morecki, Politechnika Warszawska.

3. 11% - Nowoczesne techniki nawigacyjne robotéw mobilnych na
przykltadzie robota NOMAD 200 - prof. dr hab. inz.
Andrzej Mastowski, mgr inz. Piotr Szynkarczyk, PIAP.

4. 12" - Modelowanie zachowan odruchowych w robotach
mobilnych - prof. dr hab. inz. Adam Borkowski, mgr in:.
Artur Dubrawski, mgr inz. Janusz Racz, Instytut
Podstawowych Problemdéw Techniki.

5. 12°° - Tworzenie dwuwymiarowych map otoczenia na
podstawie informacji z czujnika laserowego (komunikat)
- doc. dr inz. Ryszard Sawwa, mgr inz. Marek Petz,
PIAP.

6. 13%°- Przerwa.

7. 13%°- Zebranie Komitetu Robotyki POLSPAR.
* Informacja o biezacych pracach.

* Sprawy finansowe.

* Wolne wnioski.
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,» Modelowanie zachowan odruchowych w robotach mobilnych”
prof. dr hab. inz. Adam Borkowski,
mgr inz. Artur Dubrawski, mgr inz. Janusz Racz,
Instytut Podstawowych Probleméw Techniki

Systemy operacyjue autonomicznych ruchomych robotéow budowane sa w sposob
hierarchiczny. W gémej warstwie takiego systemu lokowane jest planowanie misji,
interpretacja polecef otrzymywanych od operatora i inne funkcje, wymagajce
autonomicznego wnioskowania i przetwarzania informacji symbolicznej. Ze wzgledu na
czasochtonnosé tego typu operacji wykonywane sg zwykle w trybie ,,off-line”.

Szybkie podejmowanie decyzji w odpowiedzi na dynamiczne zmiany w otoczeniu
robota lokowane jest zwykle w warstwie nizszej. Podobnie jak w przypadku istot Zywych,
robot podejmuje takie decyzje na zasadzie odruchow. Wiasciwe narzedzie do modelowania
tego typu zachowan stanowia sieci neuronalne. Po nauczeniu ich na typowych przyktadach,
sieci te zapewniaja szybka reakcj¢ na pojawienie si¢ przeszkody na drodze robota, oceniaja w
spos6b jakosciowy aktualng pozycje robota, lub podejmuja decyzje w innych powtarzajacych
sie sytuacjach. W pracy zostang przedstawione ogélne zalozenia do modelowania zachowan
odruchowych i beda pokazane przyklady rozwiazan uzyskanych w Pracowni Systemow
Adaptacyjnych.

Literatura:

1. Crowley J. L.: , Navigation for an Intelligent Mobile Robot”, IEEE J ournal of Robotics and
Automation, No 1, Marzec 1985.

2. Racz J., Dubrawski A.: ,Mobile Robot Localisation with an Artifical Neural Network”,
Proceedings of the International Symposium on Inteligent Robotic Systems 94, Grenoble,
France, July 1994.

3. Racz J.,, Dubrawski A.: ,Artificial Neural Network for Mobile Robot Topological
Localization”, IEEE Journal of Robotics and Autonomous Systems, special issue, (1995),
PP-

4. Dubrawski A., Crowley J. L.: , Leaming locomotion reflexes: A self-supervised neural
system for a mobile robot”, IEEE Journal of Robotics and Autonomous Systems, 12
(1994) pp. 133-142.

,, Tworzenie dwuwymiarowych map otoczenia

na podstawie informacji z czujnika laserowego” (komunikat)
doc. dr inz. Ryszard Sawwa, mgr inZ. Marek Petz, PIAP,

W ramach komunikatu zostanie oméwione dziatanie laserowego czujnika odleglosci
majacego zastosowanie do nawigacji robotéw mobilnych. Przedstawione bedq wyniki badan
urzadzenia firmy TRC-USA oraz zaprezentowane zostang przykiady map otoczenia uzyskane
przy pomocy tego urzadzenia.

G T BRI Fos o
_—= == Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiar6w
'. - Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa

.
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'. "' Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa
» Nowoczesne techniki nawigacyjne robotéw mobilnych
na przykladzie robota NOMAD 200”
prof. dr hab. inZ. Andrzej Mastowski,
mgr inz. Piotr Szynkarczyk, PIAP.
1. Wstep.

¢ Plan wystapienia.
e Omoéwienie prac prowadzonych w Zespole Inteligentnych Systemow Mobilnych.
2. Robot Nomad 200 i jego zastosowanie.
e Opis techniczny:
- mozliwosci ruchowe,
- sterowanie,
- Wyposazenie w systemy sensoryczue,
- oprogramowanie,
- symulator robota 1 jego sSrodowiska.
e  Przykladowy program nawigacyjny.
3. Techniki nawigacyjne do sterowania robota mobilnego Nomad 200 opracowane w Zespole
Inteligentnych Systemow Mobilnych.
e Sie¢ neuronowa wstecznej propagacji bledu w zastosowaniu do sterowania robotem
mobilnym w nieznanym otoczeniu.
e Sie¢ neuronowa fuzzy ARTMARP jako sterownik robota mobilnego.
o Uklad sterujacy zrealizowany w oparciu o technike zbioréw rozmytych.

W programie przewidziane sq prezentacje video.

4. Bibliografia.

1. A. Maslowski, A. Czemiewska-Majewska, A. Andrzejuk, P. Szynkarczyk , Robot
mobilny NOMAD 200 i jego zastosowania w badaniach symulacyjnych”, Biuletyn
PIAP Nr 4-174/94, Warszawa, 1994,

A. Mastowski, P. Szynkarczyk, A. Czemiewska-Majewska, A Andrzejuk, ,,Hybrid

Computer—Expenmental Simulation System for Research of the Robotized Vehicles”,

27" ISATA, Aachen, Germany, October 1994.

3. A. Mastowski, L. Szumilas, ,,Hybrid Simulation for Mobile System”, MMAR’95,
Second International Symposium on Methods and Models in Automation and Robotics,
30 August - 2 September 1995, Migdzyzdroje, Poland.

4. A. Maslowski, A. Andrzejuk, A. Czemiewska-Majewska, P. Szynkarczyk,
»Application of Mobile Robots in the Simulation for Inteligent Vehicles”, ISMCR’95,
Smolenice Castle, Slovakia, June 1995.

5. L Rivals, D. Canas, L. Personnaz, G. Dryfus, , Modeling and Control of Mobile Robots
and Intelligent Vehicles by Neural Networks”, Inteligent Vehicles’94 Symposium, 24-
26 October, Paris, France.
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Przemyslowy

Instytut Automatyki
i Pomiarow

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

ORGANIZATORZY

PIAP
Przemyslowy Instytut
Automatyki i Pomiaréw

GIOS
Gléwny Inspektor
Ochrony Srodowiska

I MIEDZYNARODOWA KONFERENCJA

»sAspekty ekologiczne, organizacyjne
i techniczne recyklingu samochodéw?”

5 - 6 grudnia 1995 r
Sala konferencyjna PIAP

Informacja ogélna

Konferencja sklada¢ si¢ bedzie z dwoch sesji.

Sesjal 5.12.1995 r “pt.: ,Recykling samochodéw w krajach
Europy Zachodniej” organizowana jest przez Przemysto-
wy Instytut Automatyki i Pomiaré6w PIAP.

W ramach sesji przedstawiony zostanie stan i perspekty-
wy recyklingu samochodéw w Europie Zachodnie;.
Omowiona bedzie organizacja recyklingu samochodéw,
w tym samochodow gléwnych producentéw europej-
skich.

Sesja Il 6.12.1995 r - »Recykling samochodéw w Polsce -
stan obecny, problemy i perspektywy” organizowana
jest przez Gtéwnego Inspektora Ochrony Srodowiska w
Polsce oraz Przemystowy Instytut Automatyki i
Pomiaréw PIAP.

W czasie sesji przedstawione zostana nastgpujace aspekty
prawne recyklingu samochodéw, ochrona $rodowiska a
recykling samochodoéw, udzal Polski w europejskich
pracach nad koncepcja recyklingu samochodéw, stan i
glowne problemy rozwoju recyklingu samochodéw w
kraju, informacje gléwnych krajowych producentow
samochod6w na temat recyklingu, informacje techniczno
-realizacyjne na temat utylizacji czesci i zespotow przez
recykling samochodéw, problemy recyklingu samocho-
dow widziane od strony producentéw czesci samocho-
dowych regenerowanych.

At
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. SESJA I (5 grudnia)
<+ RetyKling samochodéw w krajach
aww -y % = h.:.ca Zachodniej

V—.oﬂ.mg doc. dr inz. Cezary Lichodziejewski
~ ek doe. dr inz. Ryszard Sawwa

5 @W;O?&m \ammo:maage.w
| L3550 doc. dRing. Stanistaw Kaczanowski
ik & DyrednEBIAP Warszawa
L
) &ﬁ_&u Konce mm_m _.anwEEm: samochodéw w Europie.

-
2

=3

,wwﬂpuu cﬁ_w.r&»v w pracach nad projektem recyklingu
= Edhie 38850&2 w ramach programu COPERNICUS.
.o doc. drinz. C. Lichodziejewski

et E%%&Iéﬁ (Polskay

~S. di lec

u.,;.y .Snw_mgmc.um tle dzialan FIAT AUTO.
A% A, Bintek -
4. FIAT: b&HO POLAND Bielsko-Biala (Polska)

N»e Ub&wm:w Renault w zakresie recyklingu samo-
#choddw.-
= A. Collin
sz.ks.ﬂ Paris (Francja)

3 o%msﬂmmz

i Wﬂr.rX(

Wolsburg (RFN)

samochodéw wedlug koncepcji
.,,m&,ﬂ
w ﬁ&oo:n&

<AUTOMGBILES PEUGEOT Cergy (Francja)

Jw@ FIAT &m recyklingu samochodéw. System F.A.R. m.

1510

1540

1610
1700

mwnmaoQEgmameoo:o&i.:oiovﬂwc_ﬁoan
starego problemu. .
dr D.Schmid

PREUSSAG-RECYKLING Salzgitter (RFN)

Nowe aspekty recyklingu samochodéw:
usuwanie i utylizacja ptynéw, demontaz czgéci
zamiennych oraz czgéci z tworzyw sztucznych.
dr HR. Lotz

DAUG BRAUNSCHWEIG (RFN)

Dyskusja

Zakoriczenie sesji

SESJA II (6 grudnia)

Recykling samochodéw w Polsce:
stan obecny, problemy i perspektywy

Prowadzacy: doc. dr inz. Cezary Lichodziejewski

08

915

940

1000

1020

1040

mgr in2. Dariusz Stawiarski

Otwarcie sesji
doc. dr int. Stanistaw Kaczanowski.
PIAP Warszawa

Problemy rozwoju recyklingu samochodéw w kraju.
mgr ing. D. Stawiarski
PIAP Warszawa

Aspekty prawne dotyczace gromadzenia, demontazu
i utylizacji starych samochodéw.

mgr inz. J. Tuczyhski

Ministerstwo Gospodarki Przestrzenncj i Budownictwa
Warszawa

Kontrola gospodarki odpadami na przykladzie
niektorych odpaddéw samochodowych.

mgr ins. A. Kowalska

Paristwowa Inspekcja Ochrony Srodowiska
Warszawa

Recykling samochodéw produkciji FSO.
Stan obecny i zamierzenia.

Fabryka Samochodéw Osobowych
Warszawa

Przerwa

11%

1120

1140

1200

1220

1240

1340

14%

1420

1 Muo

Usuwanie plynéw z rozbieranych samochodéw.
Wymagania i metody.

mgr in2. A. Badowski, mgr in2. B. Borucki
PIAP Warszawa

Problemy techniczne i ekonomiczne pozyskiwania
1 przerébki przepracowanych olejow pochodzacych
z rozbieranych samochodéw.

Rafineria "Jedlicze"

Recykling tworzyw sztucznych pozyskiwanych
ze Zlomowanych samochodow.

prof. dr hab. F. Jurasz

Instytut Gospodarki Odpadami w Katowicach
Oddziat w Warszawie

Mozliwo$¢ wykorzystania wyrobow gumowych

pozyskiwanych przy demontazu samochodéw.
dr inz. W. Parasiewicz

Instytut Przemystu Gumowego STOMIL

Piastow

Technologia recyklingu akumulatoréw samochodo-
wych stosowana w ZGH "Orzel Bialy".

mgr inz. H. Skrzypczak, mgr inz. G. Bacik,

in2. P. Knop

ZGH "Orzet Bialy" Bytom

Przerwa obiadowa

Recykling aluminiowych czgsci samochodowych.
drinz. I. Kuczyrska, mgr int. B. Niedzialek
Akademia Gérniczo-Hutnicza

Krakéw

Mozliwos¢ recyklingu samochodéw przy uzyciu
strzgpiarki w HK Zlomet - Swarzgdz.
drinz. Patagan, inz2. Z. Nowicki

Dyskusja:
- opinie i dowiadczenia praktykéw w zakresie:
* recyklingu samochoddw widzianego od strony
wiadcicieli przedsigbiorstw AUTO-ZEOM
* regeneracji zespolow samochodowych.
- dyskusja ogélna

Podsumowanie konferencji i zakoriczenie

-
<



SAAT LT

Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw

VU
Ll
- |1

»» Laboratorium robotow i prace badawcze z robotyki

w Instytucie Automatyki i Informatyki Stosowanej P
dr inz. Cezary Zielinski, Politechnika Warszawska.

W Laboratorium Robotyki Instytutu Automatyki i Informatyki Stosowanej
prowadzone s3 prace badawcze z zakresu sterowania i programowania robotéw. Sprzet
laboratoryjny, na ktérym prowadzone sa eksperymenty sklada sie z systemu wielorobotowego
zawierajacego: dwa roboty IRp-6 (w tym jeden posadowiony na torze jezdnym), tasmociag,
system wizyjny ze stacjonarng kamerg CCD, sze$cioosiowy czujnik sit 1 momentow sil,
czujoiki dotykowe oraz zblizeniowe na podczerwieni, czujnik ultradzwickowy, elektryczne
chwytaki szczgkowe oraz chwytaki elektromagnetyczne. Caly ten sprzet dolaczony jest do
komputeréw PC/486 i Pentium sprzezonych ze soba sieciq Ethemet. Wykorzystywany jest
wielokomputerowy system operacyjny czasu rzeczywistego QNX-4. Ponadto w laboratorium
znajduje si¢ pojedynczy stopiei swobody robota Itp-6. zawierajacy: silnik, przekladnie falowa
oraz ramie o zmiennym momencie bezwladnosci Ten sprzet takze dolaczony jest do
komputera PC/486.

Pojedynczy stopiefi swobody robota IRp-6. shuzy do badania nowych algorytmow
sterowania serwomechanizmami robotow. Natomiast caly pozostaly sprzet zostat potaczony w
jeden system wielorobotowy. Moze on by¢ wykorzystany do badan w catosci lub mozna uzy¢
jedynie jego fragmentow. Sieé komputerowa wraz z systemem operacyjnym QNX-4 zapewnia
mozliwos¢ dostosowania mocy obliczeniowej do potrzeb badai. Stworzono dwie biblioteki
procedur 1 procesow w jezyku C: ROCK 1 MRROCK. Pierwsza dziatala w podziale czasu na
jednym komputerze, natomiast druga wykorzystuje system wielokomputerowy do sterowania
robotami. Biblioteki te wraz z ogblng strukturg systemu sterujacego sluza do tworzenia
ukiadéw sterujacych przykrojonych do potrzeb wykonywanego zadania, czyli
przedsiewzietych badan.

Dotychczas system byt uzywany do badan nad:
e sterowaniem pozycyjuym i sitowym,
e sterowaniem reakcyjnym,
e wspolpraca robotow,
o chwytaniem ruchomych przedmiotow,
e wykorzystaniem réznorodnych czujnikéw do sterowania robotami,
e sposobami programowania robotow.
Ponadto system wykorzystywany jest w dydaktyce, zaréwno jako sprzet, na ktérym
studenci realizuja projekty ilustrujace wyklad obieralny pt.: ,Sterowanie i programowanie

. robotow” jak 1 swoje prace magisterskie.

Tematem seminarium bedzie prezentacja powyzszego systemu jak 1 ogélna
charakterystyka wymienionych badan.

Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa
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Przemysl:)wy Instytut Automatyki i Pomiar6w

,, Manipulowalno$¢ i inne mniej znane pojecia
z Teorii Robotéw”
prof. dr hab. inz. Anatol Gosiewski, Politechnika Warszawska, PIAP.

Streszczenie

Podczas projektowania manipulatora robota, w szczegblosci w fazie przyjmowania
zalozefr dotyczacych jego wymiaréw i mechanizméw, oraz podczas jego umiejscawiania w
przestrzeni roboczej powinno si¢ braé pod uwage rézmorodne czynniki, ktére moga wplywac
na ,jakos¢” realizacji zadad, jakie beda przed nim stawiane podczas pracy. Sposrod tych
czynnikoéw szczegolng rolg moze odgrywaé fatwosé dokonywania dowolnych zmian potozenia
i orientacji koficowki manipulatora.

W referacie zostanie przedstawione podejscie umozliwiajace ilosciowa oceng owej
Jatwosci manipulowania. T¢ ocen¢ mozna i powinno si¢ formutowaé w dwojaki sposdb: z
punktu widzenia kinematyki manipulatora oraz z punktu widzenia jego dynamiki. W
pierwszym 1zgdzie zostanie przedstawiony kinematyczny aspekt zagadnienia poprzez
wprowadzenie pojeé elipsoidy manipulowalnosci i miary manipulowalnosci. Nastepnie
wprowadzone zostang pojecia dynamicznej elipsoidy manipulowalnosci i dynamicznej miary
manipulowalnosci.

Przedstawione pojecia zostang zilustrowane na przyktadach rézmych manipulatorow,
poczynajac od elementamego manipulatora o dwoch ogniwach i koficzac na manipulatorach
typu SCARA i PUMA.

; Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa

o
X



12 grudnia 1995 r.

PRZEMYSLOWY INSTYTUT
AUTOMATYKI I POMIAROW
PIAP
Lista obecnosci
,Manipulowalno$¢ i inne mniej znane pojecia z teorii robotéw” - prof. dr hab. inz Anatol Gosiewski,
Politechnika Warszawska.

,, Laboratorium robotéw i prace badawcze z robotyki w Instytucie Automatyki i Informatyki Stosowanej
Politechniki Warszawskiej” - dr inz. Cezary Zielinski, Politechnika Warszawska.
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,,Manipulowalnosé i inne mniej znane poj¢cia z teorii robotéow” - prof. dr hab.
Politechnika Warszawska.

inz. Anatol Gosiewski,

,» Laboratorium robotéw i prace badawcze 2 robotyki w Instytucie Automatyki i Informatykx Stosowanej
Politechniki Warszawskiej” - dr inz. Cezary Zielinski, Politechnika Warszawska.
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