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Analiza deskryptorowa

UPOWSZECHNIENIE OSIAGNIEC NAUKOWYCH
+ SEMINARIA NAUKOWE PIAP

Abstrakt

W sprawozdaniu omdwiono sesje seminaryjne, ktére odbyty
sie¢ w I pétroczu 1997 w ramach seminarium "Jesiexi'96"
/2 sesje/ oraz ,wiosna 97" /8 sesji/. Ponadto podano

dane odnoszdce si¢ do ilosci wyglaszanych referatéw,
komunikatéw 1 liczby uczestnikéw.

Tytuly poprzednich sprawozdan

1. Organizaocja gqmipagiéﬂtnéhkq;}éh PIAP
w I pétroczu 1995r. Nr arch. 7221

2. Organizacja seminaridw naukowych PIAP
w II pdtroczu 1995r. Nr arch. 7262

3. Organizacja seminaridéw naukowych PIAP
w I pétroczu 1996r. Nr arch. 7314

4. Organizacja seminariée naukowych PIAP
w II pétroczu 1996r. Nr arch. 7366

Rozdzielnik
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W pierwszym pétroczu 1997 seminaria naukowe PIAP prowadzone
byly w ramach semestru ,,Jesien 96” oraz semestru ,, Wiosna 97”.
Semestr , Jesien 96” obejmowal dwie sesje seminaryjne:
Sesja 1 - po§wiecona prezentacji prac Katedry Robotyki i Dynamiki
Maszyn Akademii Gorniczo-Hutniczej z Krakowa w
zakresie ,,Mechatronicznego podejscia do projektowania
ztozonych obiektéw mechanicznych”.
Sesja 2 - po§wiecona minimalizacji kosztéw zuzycia energii w
Zakladzie Przemystowym.

W semestrze ,,Wiosna 97” odbylo sie 8 sesji seminaryjnych w PIAP
oraz 3 sesje w ramach Migdzynarodowych Targéw Automatyki i
Pomiar6w AUTOMATICON’97, w ktérych uczestniczyli pracownicy
PIAP (11 referatow).

Poszczegblne sesje seminaryjne prowadzone w PIAP po$wigcone byty
nastepujacym sprawom:

Sesja 1 - oméwieniu wizyty pracownikéw PIAP w wybranych instytutach
Krajéw Unii Europejskie;j

Sesja 2 - wybranym zagadnieniom kultury jezykowej zwigzanej z pisaniem
tekstow

Sesja 3 - sterownikom Simatic 97 f-my Siemens

Sesja 4 - komputerowej metodzie (PIAP-BQM) wspomagania tworzenia
System6w Jakosci w matych i $rednich przedsigbiorstwach

Sesja 5 - przegladowi wybranych nowosci Targéw Przemystowych -
Hannover oraz CEBIT 97 - Hannover

Sesja 6 - tematyce robotéw oraz zebraniu Komitetu Robotyki POLSPAR
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Sesja 7 - sieciowym systemom komunikacji integrujacym automatyzacje
wytwarzania '

Sesja 8 - zagadnieniom robotyki w dydaktyce.

W I pétroczu 1997 roku w ramach seminariéw w PIAP wygtoszono: 15
referatow w tym 5 przez pracownikéw PIAP, 27 komunikatéw w tym 12
przez pracownikow PIAP.

W seminariach uczestniczylo 313 oséb,w tym 73 osoby spoza Instytutu.

Plan seminariéw ,,Wiosna 1997, programy poszczegélnych sesji wraz
ze streszczeniami referatéw oraz listy uczestnikéw stanowia zatacznik do

niniejszego sprawozdania.
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.25 lutego 97 (wtorek) godz. 11%

,Obserwacje i wnioski z wizyt w wybranych instytutach w krajach Unii
Europejskiej, jako zrodto inspiracji zmian restrukturyzacyjnych” - zespot autoréw pod

kierunkiem doc. dr inz. St. Kaczanowskiego, PIAP.

. 4 marca 97 (wtorek) godz. 12%

,,Pomiar i rejestracja wielkosci momentéw w warunkach przemystowych” - mgr inz.
W. Klimasara, mgr inz. Z Pilat, PIAP.

,Stanowisko do pomiaru grubosci - na przykladzie wdrozenia w Fabryce Plyt
Widrowych w Grajewie” - mgr inz. A. Cybulski, PIAP.

,2Automatyczna przylbica _spawalnicza POS-4 automatic” - mgr inz. A. Cybulski, PIAP.
,Miniaturowa obrabiarka wspotrzednosciowa oraz stoly wspohrzednosciowe
produkcji PIAP” - mgr inz. D. Stawiarski, PIAP.

,Komputerowe stanowisko TEC-LEG do legalizacji cieptomierzy” - mgr inz. T.
Goszczynski, PIAP.

Wagi tensometryczne 1 przemystowe linie wagowe” - inz. A. Bqkowski, PIAP.

. 5 marca 97 (§roda) godz. 11%

,Obiektowe przyrzady do sprawdzania 1 kalibracji aparatury kontrolno -
pomiarowe]” - mgr inz. J. Pienkowski, PIAP.

,,Firma BOSCH - pelna automatyka przemystowa od jednego dostawcy™ - mgr inz.
G. Szkaradek, PIAP.

,Turbinowy licznik mleka w legalizowanych instalacjach pomiarowych

autocystern” - mgr inz. W. Winiarski, PIAP.
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_Monitoring przemystowy - wizualizacja proceséw, pomiary, sygnalizacje, zdalne
sterowanie, alarmowanie i raportowanie - na przyktadzie systemu zarzadzania

dystrybucja energii "’ - mgr ini. T. Marikowski, mgr inz. A. Bratek, PIAP.

6 marca 97 (czwartek) godz. 12%

. 6 maja 97 (wtorek) godz. 1

_Mozliwoéci badawcze akredytowanego laboratorium PIAP-LAB” - mgr inz. K.

Majdan, PIAP.

Bremenski model wdrazania systemow jakoSci” - mgr inz. G. Kazimierski, PIAP

18 marca 97 (wtorek) godz. 11%

_Kultura jezyka i poprawnos$¢ jezykowa - wybrane zagadnienia zwigzane z
pisaniem tekstOwW” -prof. dr hab. J. Podracki, Instytut Jezyka Polskiego Uniwersytetu

Warszawskiego.

_ 8 kwietnia 97 (wtorek) godz. 11%

,,Sterowniki SIMATIC S7 w systemach sterowania procesow ciaglych” - mgr inz. A.
Ciuk, f-ma SIEMENS.

- 22 kwietnia 97 (wtorek) godz. 11%°

,Komputerowe wspomaganie wdrazania Systeméw Jako$ci w matych 1 srednich

przedsigbiorstwach; metoda PIAP-BQM” - mgr inz. G. Kazimierski, PIAP.

100

,Miedzynarodowe Targi Przemystowe - Hannover oraz CEBIT 97 - Hannover,

przeglad wybranych nowosci technicznych” - zespdt autoréw = PIAP.

20 maja 97 (wtorek) godz. 11%

Sesja dotyczgea problematyki robotowe), organizowana wspolnic przez Komitet
Robotyki Polskiego Stowarzyszenia Pomiarow, Automatyk: i Robotyki POLSPAR
i PIAP. W programic m. in. zagadnicnia robotyki w dydaktvee Szczegolowy program

zoslcnie /)()(/(l/l_) slerniiie JROZINEC STV



10. 3 czerwea (wtorek) godz. 11%

+ _Sieciowe systemy komunikacyjne integrujace automatyzacj¢ wytwarzania”
sesja, na ktorej zostanq zaprezenlowane dotychczasowe rezultaty projektu badawczego

zamawianego 31-05, przygotowana pod kierunkiem dr inz. A. Syryczynskiego, PIAP.

Sesje 1, 5-10 odbywajq sie w sali konferencyjnej PIAP, Al. Jerozolimskie 202,
02-486Warszawa.

Sesje  2,3,4 odbywajq si¢ W ramach cyklu seminariow towarzyszqcych
Miedzynarodowym Targom Automatyki i Pomiaréw AUTOMATICON’ 97, ul.

Bohaterow Wrzesnia 6/12, Warszawa.

Catkowity program cyklu seminariow towarzyszacych Miedzynarodowym Targom
Automatyki i Pomiaréw AUTOMATICON 97, rozpowszechniajq organizatorzy

targow.
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»Mechatroniczne podej$cie do projektowania
zlozonych obiektow mechanicznych”

PREZENTACJA PRAC KATEDRY ROBOTYKI I DYNAMIKI
AKADEMII GORNICZO-HUTNICZEJ, KRAKOW.

1. ,,Zasady ogélne projektowania mechatronicznego”- prof. dr hab. inz. Tadeusz Uhl.

2. ,Mechatroniczne podej$cie do projektowania ukladéw sterowania” - mgr inz. Tomasz
Bojko.
3. ,Symulacja w projektowaniu mechatronicznych” - mgr inz. Zbigniew Korendo.

W wystgpieniu przedstawione zostang podstawowe zasady projektowania zloZonych
uktadéw mechanicznych. Wspolczesnie projektowane obickty skiadaja si¢ z elementow
mechanicznych, elektrycznych, sterowania, wymaga to komplementarnego potraktowania
elementéw skladowych. Przedstawiana bedzie propozycja narzedzia projektowania
integrujacego proces projektowania w postaci $rodowiska programowego. W szczegoosci
opracowano procedury realizacji komputerowego wspomagania projektowania ukltadéw
sterowania.

Jednym z podstawowych elementdw jest w tym procesie symulacja i prototypowante.
W wystapieniu przedstawione bedg rezultaty badaf symulacyjuych ukladow sterowania
zrealizowane w $rodowisku MATLAB/SIMULINK na przykladzie robota typu SCARA. Jego
model matematyczny zostal wprowadzony za pomoca procedur opartych o algebrg
komputerows. Opracowane oprogramowanie umozliwia wprowadzenie rownan dynamicznych
robota o dowolnej konfiguracji.

Otrzymany model zweryfikowano w procesie identyfikacji. Badano rézmego typu
uklady sterowania od klasycznych typu PD, poprzez uklady z linearyzacjq nieliniowosci, do
ukladow inteligentnych budowanych na bazie sieci neuronowych. Wszystkie symulowane
uklady byly zrealizowane sprzetowo w oparciu o procedury szybkiego prototypowania.
Szybkie prototypowanie zrealizowano w oparciu o technologie procesow sygnatowych.

Prototypowanie ukladéw sterowania przeprowadzono na zbudowanym w Katedrze
Robotyki i Dynamiki Maszyn stanowisku w formie robota typu SCARA. Przedstawiona
metodologia projektowania moze by¢ zastosowana do ukladow o dowolnej strukturze i
zlozonosci.
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Lista obecnoSci

SEMINARIUM

1. ,,Zasady ogélne projektowania mechatronicznego”- prof. dr hab. inz. Tadeusz Uhl.
2. ,Mechatroniczne podejscie do projektowania ukladow sterowania” - mgr inZ. Tomasz Bojko.

3. ,,Symulacja w projektowaniu mechatronicznych” - mgr inz. Zbigniew Korendo.
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PRZEMYSLOWY INSTYTUT
AUTOMATYKI I POMIAROW
PIAP
Lista obecnosci
1. ,Zasady ogolne projektowania mechatronicznego”- prof. dr hab. inz. Tadeusz Uhl.
2. ,Mechatroniczne podejscie do projektowania ukladéw sterowania” - mgr inZ. Tomasz Bojko.
3. ,,Symulacjaw projektowaniu mechatroniczoych” - mgr inz. Zbigniew Korendo.
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»Jak minimalizowaé koszty zuzycia energii w Zakladzie Przemyslowym
w sferze produkcji oraz obszarze eksploatacji budynkow-
przeglad wybranych metod technicznych”
dr inz. Jan Gorzynski, Instytut Techniki Budowlanej, Warszawa.

1. Jak zbudowa¢ program efektywnego wykorzystania energii w Zakladzie Przemystowym.
2. Rola audytingu energetycznego.
3. Przeglad przedsiewzigé racjonalizacji uzytkowania energii w sferze produkcji oraz obszarze
eksploatacji budynkow
* wybor odpowiedniego nosnika i zrodta energii,
* zastosowanie energooszczednych urzadzen i technologii,
* ograniczenie strat w procesie wytwarzania, przesylu i uzytkowania energit,
* pomiary, sterowanie, automatyzacja,
* optymalizacja sposobow korzystania z energii (zarzadzanie energia).
4. Przyklady audytingu energetycznego.
5. Obliczanie efektow racjonalizacji uzytkowania energii oraz oplacalnosci dla przedsigwzigé

modemizacyjnych.

Literatura:

1. Gorzynski J.: Audyting energetyczny obiektow przemystowych. Fundacja Poszanowania
Energii, Warszawa 1995.

2. Szargnet J. i inni: Racjonalizacja uzytkowania energii w zakladach przemystowych.

Fundacja Poszanowania Energii, Warszawa 1994.
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,Jak zminimalizowa¢ koszty zuzycia energii w Zakladzie Przemystowym
w sferze produkeji oraz obszarze eksploatacji budynkéw-
przeglad wybranych przedsigwzigé organizacyjnych i ekonomicznych,
krajowych oraz europejskich” )
Prof. dr hab. inz. Krzysztof Zmijewski, Prezes Krajowej Agencji Poszanowania Energii S.A.
mgr inz. Witold Pawtowski, Dyrektor EC Energy Centre Warsaw.

Celem referatu jest przedstawienie metod i dziatann organizacyjnych i ekonomicznych
podejmowanych w wybranych krajach Unii Europejskiej oraz w Polsce w zakresie
racjonalnego uzytkowania energii w przemysle.

W typowym kraju Unii Europejskiej, catkowite zuzycie energii dla poszczegbinych sektoréw
moze by¢ oszacowane w przyblizeniu nastepujaco: 31% przemyst, 22% transport, 31%
budownictwo i rolnictwo, 6,5% ustugi, 9,5% energetyka przemystowa [1]. Zuzycie energii w
przemys$le koncentruje sie gtéwnie w kilku energoochtonnych sektorach n.p. hutniczym metali
zelaznych i niezelaznych, przemysle stalowym i chemicznym i stanowi 40% energii zuzywane;j
w catym przemys$le. Inne sektory, a gtéwnie papierowy, tekstylny, przetwérstwa spozywczego
i szklarski zuzywajg kolejne 40% energii. Pozostate 20% energii zuzywane jest w pozostatych
sektorach takich jak przemyst elektroniczny i tworzyw sztucznych.

Do dziatari podejmowanych przez rzady krajéw Unii Europejskiej w zakresie ekonomicznym i
organizacyjnym mozna zaliczy¢:

1. Tworzenie rzadowych programéw wspierajgcych finansowo dziatania podejmowane w celu
oszczednosci energii w przemysle, [2] n.p.:

o w Danii: od 1993 roku “Energistyrelsen” (Energy Board) Ministerstwa Energetyki finansuje
badania i wdrozenia energooszczednych technologi indywidualnych przedsiebiorstwach,
“Stopforsk™: skandynawski program wspierania badan i wdrozen w przemysle
metalurgicznym wspierany przez Nordic Industrial Fund

» w Wielkiej Brytanii: program “Best Practice” finansujacy projekty pilotowe w przemysle, ulgi
podatkowe, przyspieszona amortyzacja dla inwestycji w nowoczesne technologie [3]

» w Hiszpanii i Portugalii: ustanowienie “Energy Efficiency Award”, “Energy Efficiency
Awarness Campaign”

e w Finlandii: program SAMBA - wspieranie dziatan zwigzanych z tworzeniem Otwartych
Systemédw Automatyki

e we Francji: ulgi podatkowe, przyspieszona amortyzacja dla inwestycji w nowoczesne
technologie [3]

« w Belgii: ulgi podatkowe, przyspieszona amortyzacja dla inwestycji w nowoczesne
technologie [3]

2. Tworzenie rzgdowych programéw rozpowszechniajacych informacje o energooszczednych
technologiach  porzez odpowiednie organizacje, wydawanie publikacji, organizacje
szkolen, przygotowywanie opracowan rynkowe n.p.

» w Danii: Dansk Industri lub Danish Foundrymen Association, szkolenia organizowane
przez Danish Technological Institute, opracowania rynkowe finansowane przez
Energistyrelsen n.p DKK 650.000 na zbadanie potencjatu oszczednosci energii w
przemysle odlewniczym

M



o w Wielkiej Brytanii: program “Best Practice” rozpowszechniajgcy informacje o
energooszczednych technologiach dla przemystu

o w Hiszpanii i Portugalii: “Energy Efficiency Awamess Campaign” kampania ktérej celem
jest obnizenie kosztéw produkc;ji

o we Wloszech: “Monitoring & Targeting Awamess Campaign”

3. Wspdélne dziatanie rzadéw w ramach Unii Europejskiej w zakresie formutowania przepisow
prawnych, finansowych i organizacyjnych [4], [5], [6]

« finansowanie inwestycji zwigzanych z efektywnym wykorzystaniem energii w przemysle w
ramach programéw SAVE i ALTENER, JOULE-THERMIE. Finansowanie ma na celu
pomoc w przekroczeniu bariery finansowej i ryzyka zwiazanego z wdrazaniem
nowoczesnych technologii

o formutowanie standardéw i dyrektyw

W Polsce praktycznie nie istniejg programy rzadowe wspierajace wprowadzanie rozwigzan
energooszczednych w przemysle. Pewne nadzieje mozna wigza¢ z wdrozeniem programéw:
Otwartych Systemdéw Automatyki, tworzeniem Funduszy Inwestycyjnych i Branzowych
Funduszy Poreczen, oraz rozwojem systemu ESCO - finansowania projektow inwestycyjnych
przez trzecig strone i Swiadczenia ustug energetycznych (w odréznieniu od tradycyjnych
ustug dostawy energii elektrycznej lub ciepta) tworzonych przy udziale Krajowej Agenciji
Poszanowania Energii S.A.

[1] XVI Intemational Conference for the Rational Use of Energy in Industry, Energy
Efficiency Transectorial Technologies Common To Different Industry Processes,
Giovanni Petrecca, Russia, St. Petersburg, 19-23 September 1993

[2] Sector Study Thermie Programme Action 199/1100, Energy Efficiency in the Foundry
Industry, ETSU, EVE, June 1994.

[3] A summary of Energy Technologies for the Sector, Thermie Programme Action | 152,
Energy Efficiency Technologies for the European Paper and Board Industry, March
Consulting Group,

[4] Energy in Europe, European Energy to 2020, a Scenario Approach, European
Commission, Spring 1996

[5] Energy in Europe, Energy Policies and Trends in the European Community, European
Community, December 1995

[6] Energy in Europe, Compendium of Legislation and Other Instruments Relating to
Energy, , European Commission, February 1995
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Lista obecnosci
SEMINARIUM

1. ,Przeglad wybranych przedsiewzigé organizacyjnych i ekonomicznych krajowych oraz
zagranicznych” - prof. dr hab. inz. Krzysztof Zmijewski, Prezes Krajowej Agencji Poszanowania
Energii S.A. oraz mgr inz. Witold Pawlowski, dyrektor EC Energy Center, Warsaw.

2. ,Przeglad wybranych metod technicznych”- dr inz. Jan Goérzynski, Instytut Techniki Ciepinej,

Warszawa.
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PRZEMYSEOWY INSTYTUT 21 stycznia 1997 r.
AUTOMATYKI I POMIAROW
PIAP

Lista obecnos$ci

SEMINARIUM

1. ,Przeglad wybranych przedsigwzige¢ organizacyjnych i ekonomicznych krajowych oraz
zagranicznych” - prof. dr hab. inz. Krzysztof Zmijewski, Prezes Krajowej Agencji Poszanowania
Energii S.A. oraz mgr inz. Witold Pawfowski, dyrektor EC Energy Center, Warsaw.

2. ,Przeglad wybranych metod technicznych”- dr inz. Jan Gorzyriski, Instytut Techniki Ciepinej,
Warszawa.
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»Obserwacje i wnioski z wizyt w wybranych instytutach
w krajach Unii Europejskiej, jako Zrodlo inspiracji
zmian restrukturyzacyjnych”
doc. dr mz. Stanistaw Kaczanowski, wraz z zespolem, PIAP, Warszawa.

W ramach seminarium przedstawione zostang obserwacje 1 wmnioski z wizyt w
nastepujgcyh Instytutach:
* ATB - Institute of Applied System Technology - Bremen,
* BIBA - Bremen Institute of Industrial Technology and Applied Work Science at the
University of Bremen,
Fraunhofer Institute for Factory Operation and Automation, w Magdeburgu,
* Fraunhofer Institute for Production Systems and Design Technology, w Berlinie,
* CCL - Cambridge Consultants Limited, Wielka Brytania.

Zaprezentowane zostang ogdlne informacje dotyczace tych Instytutéw, ze szczegdlnym
uwzglednieniem obszaréw merytorycznych dziatani i Zrédel finansowania. Istotna uwaga
poswigcona zostanie autorskim spostrzezeniom i wnioskom o0sdéb, ktore wizytowaly ww.
Instytuty. W prezentacjach szczegélnie uwypuklone beda zagadmienia systemoéw jakosci,
marketingu oraz udzialu w projektach miedzynarodowych. Przedstawione zostang réwniez
uwagi dotyczace nowych technik i tematéw badawczych.

Celem seminarium bedzie w szczegdlnosci wykorzystanie obserwacji i doswiadczen z

| wizyt w ww. Instytutach do inspirowania zmian w organizacji i zasadach funkcjonowania
Jjednostek badawczo-rozowjowych, ze szczegélnym uwzglednieniem PIAP.

*
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,Pomiar i rejestracja wielkoSci momentu w warunkach przemyslowych”
mgr inz. Wojciech Klimasara, mgr inz. Zbigniew Pilat - PIAP, Warszawa.

Wartoéé momentu sily jest bardzo waznym parametrem w wielu procesach technologicznych, gléwnie w
montazu mechanicznym. Urzadzenia do pomiaru momentu od lat s3 na wyposazeniu stanowisk montazowych i
kontroli jakoéci. Sa to z reguty przyrzady reczne, z analogowym odczytem wartoéci zmierzonej. Od kilku lat na
rynku urzadzen pomiarowych pojawiaja si¢ przyrzady tego typu, wyposazone w uklady wykonane w technice
cyfrowej, umozliwiajace nie tylko dokiadny, cyfrowy odczyt wartoéci zmierzonej, lecz takZze transmisje
informacji do zewnetrznego komputera lub sterownika nadzorujacego pracg stanowiska pomiarowego. Wsréd
firm przodujacych w tym obszarze techniki mozna wymienié Schatz GmbH (Niemcy), GSE (USA), ASM
(Niemcy), Lorenz GmbH (Niemcy). Oferowane przez nie przyrzady mozna podzieli¢ na czujniki momentu i
czujniki skrecenia. Pierwsza grupa umozliwia pomiar momentu podczas obrotu watka czujnika sprzezonego z
kontrolowanym zespotem. Niektore z tych czujnikéw maja opcje pomiaru predkosci obrotowej. Wsrdd tej grupy
mozna wymieni¢ czujniki tensometryczne ze stykowym przeniesieniem wartoéci mierzonej oraz czujniki
bezstykowe oparte o zjawisko magnetoelastycznoéci. Druga grupa czujnikéw stuzy do pomiaru wartosci
momentéw przy skreceniu koncowki pomiarowej o zadany kat.

Przykladem zastosowania nowoczesnej techniki pomiaru i rejestracji momentu, z wykorzystaniem czujnikéw
ww. grupy drugiej, moze by¢ stanowisko pomiaru sily naciagu taémy antyimplozyjnej kineskopu, zrealizowane
dla zaktadu Thomson-Polkolor przez Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréow PIAP. Tasma ta
zabezpiecza przed rozpryskiwaniem si¢ odlamkow szkla w przypadku ewentualnej implozji kineskopu.
Zabezpieczenie to jest skuteczne tylko wtedy, gdy przed zapigciem tasmy na kineskopie zostala ona naciagnieta
z okrelona silta. Dotychczas naciag taémy byt sprawdzany na linii produkcyjnej recznie, specjalnym
narzedziem w sposdb wyrywkowy przy wykorzystaniu niszczacego sposobu pomiaru. Ze wzgledu na niszczacy
charakter pomiaru nie bylo mozliwe kontrolowanie stanu naciagu tasmy na kazdym kineskopie. Dzigki
zastosowaniu rozwigzania PIAP, uzyskano mozliwosé¢ 100% kontroli naciagu tasmy. Opracowany system
umozliwia zapisywanie i archiwizacjg danych pomiarowych. Zbierane wyniki pomiaréw umozliwiaja analizg
zmian procesu technologicznego w oparciu o wskazniki statystyczne. Pomiar naciagu tasmy odbywa si¢ w ten
sposob, Ze przed jej naciagnigciem wsuwany jest pod nig specjalny stalowy palec pomiarowy. Po naciagnigciu
tasmy specjalnym urzadzeniem palec pomiarowy jest obracany o okre$lony kat. Moment oporu tego ruchu jest
miara sily naciagu tasmy. Moment ten jest mierzony czujnikiem tensometrycznym firmy Lorenz GmbH, ktéry
jest sprzegniety z palcem pomiarowym. Czujnik umozliwia pomiar momentu w zakresie 0-5Nm z dokliadnoscia
0,1%. Analogowy sygnal wyjsciowy czujnika jest kierowany do sterownika logicznego C200HS firmy
OMRON, kiéry steruje praca catego stanowiska, w tym réwniez i ruchem palca pomiarowego . Standardowe
procedury sterownika umozliwiaja pomiar wartosci $redniej lub wartoéci maksymalnej sygnatu w przeciagu
okreélonego czasu. W wyniku kalibracji stanowiska, stwierdzono, ze istnieje liniowa zaleznoé¢ miedzy
momentem oporu ruchu a wartoécia naciagu tasmy. Zalezno$¢ ta jest jednak silnje zakiécana, glownie z
powodu niejednorodnosei sit tarcia palca pomiarowego o tasme antyimplozyjna. Z tego powodu wybrano
statyczny pomiar momentu oporu ruchu obrotowego wystgpujacego po zakoficzeniu obrotu palca pomiarowego
o katr 45°. Od chwili zakonczenia obrotu, przez 0,5 sekundy wartoéé sygnatu wyjsciowego czujnika momentu
jest przekazywana do sterownika i jako wskazanie pomiarowe jest wybierana wartos¢ $rednia momentu.
Zmierzone wartosci momentu s przekazywane do komputera wydzialowego, na ktoérym przy uzyciu programu
graficznego typu SCADA (Supervisory Control and Data Acquisition) prezentowana jest gtowna czes¢ danych
produkeyjnych. Dla kazdego stanowiska zapisywana jest oddzielnie iloé¢ kineskopow z podzialem na dobre 1
zle oraz jest przedstawiany zbior 840 (dla kazdego stanowiska) wartosci pomiarow sity naciagu. Opisana
koncepcja pomiaréw i ich analizy umozliwia statystyczne sterowanie procesem naciagu tasmy.

Opisane wyzej cztery stanowiska dla kineskopow 207 pracujg od konca ‘96r. Przygotowywane sg nastgpne
cztery stanowiska dla kineskopow 147

A9



Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw

Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa

L,
- {1
g [l

,Wagi tensometryczne i przemyslowe linie wagowe.”
inz. Aleksander Bakowski - PIAP, Warszawa.

. Wprowadzenie.

. Omowienie zakresu ushug projektowych i wykonawczych PIAP.
. Rodzaje realizowanych w PIAP wag przemystowych.

. Rodzaje stosowanych urzadzen wspélipracujacych z wagami.

. Omowienie konstrukcji wag

wagi pomostowe,

wagi zbiomikowe jedno i wieloskladnikowe,

wagl sumujace,

wagl roznicowe,

dozowniki wagowe.

6. Linie i gniazda automatycznego dozowania grawimetrycznego.
7. Elektroniczny tor pomiarowy i sterowanie wag i zespoldw wag.
8. Dokladno$¢ wag i dozownikow wagowych.

9. Przyklady zrealizowanych przez PIAP wag i dozownikéw wagowych.
10.Przewidywany rozwoj konstrukcji i wykonawstwa wag w PIAP.
11.0dpowiedz na pytania uczestnikow, dyskusja.
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s»Miniaturowa obrabiarka wspélrzedno$ciowa oraz stoly
wspolrzedno$ciowe produkeji PIAP”
mgr inz. Dariusz Stawiarski - PIAP, Warszawa.

Mata automatyczna obrabiarka wspohrz¢dnosciowa AWSC oferowana przez PIAP
skiada si¢ z: pionowej jednostki napgdowej wyposazonej w réznorodne glowice obrébceze,
stolu wspolrz¢dnosciowego xy oraz komputera sterujacego obrabiarka.

Uklad sterowania obrabiarki umozliwia programowanie i realizacj¢ réznorodnych cykli
obrobezych jak np. wiercenie, frezowanie, szlifowanie czy grawerowanie. Programy sa
wprowadzane z klawiatury komputera (programowanie bezposrednie). Mozliwe jest rowniez
korzystanie z danych opisujacych trajektorie ruchu narzedzia zawartych w innych programach
np. Auto Cad lub uzyskanych przez skanowanie rysunkdw (programowanie z dysku).

PIAP oferuje ponadto inne prostsze odmiany tej obrabiarki np. obrabiarki
wspolrzednosciowe) zapewniajacej obrobke wyrobow w wybranych poltozeniach stohu,
sterowanej przy pomocy prostego sterownika mikroprocesorowego, a takze same stoly
wspotrzgdnosciowe zaopatrzone w uklad sterowania posiadajacy klawiature alfanumeryczng
do programowania polozen stohu. Uklad sterowania stolu wspétrzednosciowego ma pewna
ilos¢ wolnych wejs¢/wyjsé przeznaczonych do sterowania roéznych urzadzen wspotpracujacych
ze stolem

Oferowane obrabiarki i stoly sq szczegéluie przydatne przy produkcji matoseryjnej i
Jednostkowe;.
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sKomputerowe stanowisko TEC-LEG do legalizacji cieplomierzy.”
mgr mz. Tadeusz Goszczynski - PIAP, Warszawa.

Stanowisko TEC-LEG sklada si¢ z komputera typu PC - 486 ze standardowym wyposazeniem i
pakietami specjalnymi do symulacji oraz sterowania a takze kasety sterownikéw zawierajacych
symulatory czujnikéw temperatury i dostarczajacych symulowane sygnaly przetworikéw przeply. .
wody.

Stanowisko przeznaczone jest do automatycznego wykonywania badan od 2 do 5 przelicznikéw

ciepla réwnoczesnie. Badania prowadzone s3 zgodnie z:

¢ zaleceniami GUM,

» mig¢dzynarodowym zaleceniem OIML R75 z 1988r,

* projektem Normy Europejskiej CEN/TC 176 Heat meters - Part 1:General requirements  (projekt
niepublikowany ale znany w postaci projektu normy niemieckiej DIN EN1434 -1).

Na stanowisku mozna wykonaé:

- sprawdzenie bledow przelicznika ciepla przy symulacji czujnikéw temperatury i symulacji sygnatow
przetwornika przeptywu,

- sprawdzenie bledow przelicznika ciepla przy symulacji sygnaléw przetwornika przeptywu, gdy
czujuiki temperatury umiesci si¢ w odpowiednich zewnetrznych ultratermostatach, nie przewidzianych
jako standardowe wyposazenie stanowiska TEC-LEG.

Oprogramowanie  stanowiska TEC-LEG umozliwia wykonanie testu doktadnc: -
(wzorcowania) zadajnikow rezystancji symulujacych czujniki temperatury po dolaczeniu precyzyjnes
multimetru cyfrowego typu 2002 Multimeter firmy KEITHLEY i zrealizowanie korekty przez
wprowadzenie poprawek warto$ci rezystoréw do pamieci komputera.

Pomiary powtarzane sa dla kilku punktéw pomiarowych (réznic temperatur). Po zakonczeniu badania
stanowisko, na polecenie operatora drukuje protokét sprawdzenia zawierajacy wyniki badan dla
przelicznika i na zadanie zapisuje wyniki na dysku w celu archiwizacji.

Wyniki pomiaréw, razem z danymi przelicznika, sa zapamietywane na dysku komputera w celu
archiwizacji.
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sAutomatyczna przylbica spawalnicza POS-4 automatic”
mgr inZ. Arkadiusz Cybulski - PIAP, Warszawa.

W PIAP opracowano i uruchomiono produkcje nowej generacji,atomatycznej przylbicy
spawalniczej POS-4 autommatic.

Posiadajac wieloletnie do$wiadczenie oraz bazujac na informacjach od bezposrednich
uzytkownikow powstat produkt charakteryzujacy si¢ przede wszystkim znacznym obnizeniem
masy (~ 395g) oraz zdecydowanym zmniejszeniem czasu zadziatania (<0,2ms).

Cechy tesprawiaig, Ze jest to jeden z najszybszych (na zadzialania) oraz najlzejszych
produktow tego-typu nie tylko na rynkach europejskich.

~Stanowisko do pomiaru grubo$ci plyt wi6rowych na przykladzie
wdroZzenia w fabryce w Grajewie”
mgr inz. Arkadiusz Cybulski - PIAP, Warszawa.

Wykorzystujac wieloletnie doswiadczenie w zakresie zastosowania  optoelektroniki w
pomiarach przemystowych , opracowano i zastosowano w fabryce plyt wiérowych w Grajewie
stanowiska laserowe do bezdotykowego pomiaru grubosci plyt widrowych. Stanowiska te
zostaly zamontowane na liniach produkcyjnych

Podstawowsa zaletq tego rozwigzania jest brak kontaktu mechanicznego z mierzonym
medium,jednoczesnie osiagajac duzq dokladno$é pomiaru ( <0,1mm) przy znacznym zakresie
pomarowym (70mm).

Pomirr odbywa si¢ w trzech torach z wilualizacja wynikéw na ekranie monitora
komputera Stanowisko sklada si¢ z 6-ciu kamer CCD z o$wietlaczami laserowymi (pomiar
rdznicowy-dwie kamery w jednym torze), sterownika sieci wspolpracujacego z komputerem
W/wopracowanie po odpowiedniej adaptacji (dokladnosé, zakres pom.) moze znalezé
zastosowanie takze dla innych materialow nie blyszczacych..

Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa
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»Monitoring przemystowy: wizualizacja procesu, pomiary, sygnalizacje,
zdalne sterowanie, alarmowanie i raportowanie, na przykladzie systemu
zarzgdzania dystrybucjg energii”
mgr inz. Andrzej Bratek, mgr inz. Tomasz Mankowski - PIAP, Warszawa.

Podstawowe wiasciwosci systeméw monitoringu przemystowego mozna ujaé nastepujaco:

- mozliwos¢ skupienia informacji w dyspozytomi;

- mozliwos¢ prezentacji informacji w sposéb zgodny z potrzebami dyspozytora;

- mozliwos¢ oddziatywania na proces (zdalne sterowanie).

Mozliwos¢ skupienia informacji w dyspozytomni jest szczegélnie istotna w przypadku roztozonego
przestrzennie procesu technologicznego; w takim przypadku wykorzystuje si¢ rozwigzania techniczne
stuzgce realizacji zdalnych pomiaréw, co w praktyce polega na tym, ze wydzielone rejony (np. wezty)
obiektu sg obstugiwane przez sterowniki lokalne, ktére wspolpracuja zdalnie ze stacja operatorska,
korzystajaca z danych n/t procesu, gromadzonych przez w/w sterowniki.

" Mozliwos¢ odpowiedniej prezentacji informacji jest szczegolnie potrzebna wtedy, gdy proces obejmuje
wiele weztow technologicznych i dyspozytor miatby trudnosci w réwnolegtym prowadzeniu obserwacii.
System monitoringu przemystowego stanowi narzedzie, ktore utatwia dyspozytorowi podejmowanie
decyzji. Istotne jest, aby obstuga systemu byla na tyle prosta, aby dyspozytor po bardzo krétkim
pszeszkoleniu mogt w petni wykorzystywaé wszystkie mozliwosci, jakie oferuje mu system.

Na ogdt systemy monitoringu przemystowego skiadaja si¢ z nastepujacych warstw sprzetowych:
- obwody obiektowe: warstwa na styku z obiektem technologicznym:;
- sterowniki (stacje procesowe);
- urzadzenia transmisyjne;
- facza transmisyjne;
- stacja operatorska.
Wspotpraca sprzgtu w realizacji zadan systemu wynika z pracy oprogramowania, dzieki ktoremu stacje
procesowe nadzoruja obiekt, stacja operatorska wspolpracuje ze stacjami procesowymi, system
przetwarza uzyskane informacje i petni funkcje uzytkowe, wsréd ktorych nalezy wymienié np.
nastgpujace:
- cykliczny odczyt i przetwarzanie na jednostki fizyczne mierzonych wielkosci;
- kontrola przekroczen ograniczen technologicznych;
- kontrola przekroczenia dopuszczalnej szybkosci zmian parametow;
- zapamigtywanie trendu (historii zmian);
- naliczanie srednich;
- generowanie komunikatow alarmowych i informacyjnych;
- rejestracja zdarzen,
- raportowanie;
- zdalne sterowanie;
- komunikacja dyspozytora z systemem;
- diagnostyka i testowanie urzadzen systemu,
- wizualizacja.
Na ogot dyspozytor obserwuje przebieg procesu postugujac sie obrazami na monitorach
ekranowych; obrazy te, to uproszczone schematy technologiczne, na tle ktorych pokazywane sa biezace
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pomiary i sygnalizacje. Informacje zawarte w obrazach wizualizacyjnych pozwalaja dyspozytorowi na
oceng biezacej sytuacji, zas w przypadkach koniecznych dyspozytor decyduje jakie dalsze informacje sg
mu potrzebne.

Przyktadem takiego rozwigzania moze byc¢, realizowany przez nas obecnie, system monitorujacy
zuzycie energii na terenie jednego z najwigkszych w kraju zaktadow przemystowych; system bedzie
nadzorowat dystrybucje energii elektrycznej, a oprocz tego kontrola obejmie takie media energetyczne,
Jjak gaz, woda grzewcza, para wodna, woda obiegowa, woda przemystowa, a takze tlen i scieki.
Przewidywane s3 nastgpujace wezty technologiczne, podlegajace nadzorowi w ramach systemu jw.
(razem 26 szt.):

- przytacza zewngtrzne energii elektrycznej;

- wewngtrzne stacje rozdzielcze energii elektrycznej;

- giéwna stacja redukcyjna gazu ziemnego;

- wewnetrzne stacje redukcyjno-pomiarowe gazu ziemnego;

- gtéwna komora pomiarowa energii cieplnej (woda grzewcza i para wodna);

- stacja sprezarek;

- ujecie wody przemystowej;

- stacja uzdatniania wody sanitamej;

- tlenownia;

- pompownie wody obiegowej;

- centralna oczyszczalnia sciekow.

Po przeanalizowaniu mozliwosci potaczen kablowych obiekty jw. zgrupowano wokot dzesigciu
sterownikow, ktore zostang potaczone ze stacjg operatorska.

W uzgodnieniu ze Zleceniodawca wytypowano funkcje, jakie ma petni¢ system oraz uzgodniono
obwody obiektowe, ktore majg wspotpracowac z systemem.

System wykorzystuje transmisje przewodows (wiasne kable telefoniczne). W zaleznosci od
indywidualnych warunkow, mozna wykorzystywac transmisje radiows badz tez transmisje przy pomocy
taczy swiattowodowych. Réwniez inne cechy i parametry systemu s3 indywidualne i nie mozna mowié o
petnej powtarzalno$ci rozwiazan. Powtarzalne sg ogélne zasady budowy, ale juz wykazy zmiennych
procesu zalezg zaréwno od budowy obiektu oraz od indywidualnych decyzji przysztego uzytkownika,
ktéry moze prezentowac indywidualne potrzeby np. w zakresie wymaganych funkcji, i , co za tym idze,
w zakresie zmiennych procesu, ktére powinny by¢ wiaczone do systemu z uwagi na potrzebg
realizowania konkretnych funkgji. Przyktadem tu moze by¢ raportowanie; zaréwno zakres raportow jak
tez ich forma, wynikaja na ogdt z dotychczasowych przyzwyczajen uzytkownika, a przyzwyczajenia te
s3 na ogot zroznicowane, i potrzeba ewentualnej unifikacji prawdopodobnie wystapi pozniej, po pewnym
okresie doswiadczen w uzytkowaniu systemu.

Budowa systemu na ogot ma charakter modutowy, z czego wynika mozliwos$¢ rezerw bezposrednich, w
formie niewykorzystanych kanatoéw we/wy, a oprécz tego na ogdt istnieje takze mozliwos¢ dodania
dodatkowych modutéw we/wy o okreslonej liczbie kanatéw (np. 4, 8 lub 16); z powyzszego wynika
mozliwos¢ rozbudowy lub modyfikacji systemu o nowe kanaty we/wy, o ile takie potrzeby wystapityby
w przysztodci. Niezalenie od tego wykorzystywane oprogramowanie umozliwia dokonanie zmian w
zakresie funkcji, o ktérych mowa wyzej.

Reasumujac mozna stwierdzic, ze systemy monitoringu przemystowego moga by¢ Scisle dostosowane
do potrzeb zarowno obiektu jak i indywidualnych potrzeb przyszlego uzytkownika, zas uzyskany wynik
w duzej mierze bedzie zalezny od tego, jak ulozy sie wspdlpraca przysztego uzytkownika z
wykonawcami systemu w trakcie jego realizagji.
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. »Turbinowy licznik mleka w legalizowanych instalacjach

pomiarowych autocystern”
mgr inz. Wojciech Winiarski - PIAP, Warszawa.

Ponad 20-cia lat doswiadczen zebranych przez Instytut podczas realizacji produkcji
przeplywomierzy turbinowych na potrzeby wielu branz gospodarki, pozwolilo na pewne
wkroczenie przez PIAP do grona producentéw przyrzadéw pomiarowych o najwyzszej
jakosci. Miara tej jakosci sq wartosci parametrow metrologicznych ~ opracowanego i
produkowanego w PIAP Turbinowego Licznika Mleka PT-M32. Zgodnos$é uzyskanych
parametréow metrologicznych i uzytkowych licznika z obowigzujacymi przepisami GUM
zostala wielokrotnie potwierdzona w badaniach laboratoryjuych w PIAP, badaniach w
akredytowanym w PCBC laboratorium PIAP-LAB, badaniach laboratoryjnych w GUM oraz
w nadzorowanych przez GUM badaniach eksploatacyjnych. W efekcie uzyskania pozytywnych
wynikow we wszystkich w/w badaniach licznik zostat dopuszczony przez GUM do stosowania
w instalacjach pomiarowych autocystern do odbioru mleka. W 1996r instalacja taka,
produkowana przez Wytwoémi¢ Aparatury Mleczarskiej w Sianowie k/Koszalina, z
wbudowanym Licznikiem PT-M32 uzyskala zatwierdzenie typu GUM.

W trakcie prezentacji zostang omodwione doswiadczenia z badan eksploatacyjnych

licznika oraz jego parametry metrologiczne i uzytkowe.

Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa
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»Obiektowe przyrzady do sprawdzania i kalibracji
aparatury kontrolno-pomiarowej”
mgr inz. Janusz Pienkowski - PIAP, Warszawa.

W wystgpieniu omawiane s przyrzady do sprawdzania i kalibracji przyrzadow
pomiarowych i regulacyjnych bezposrednio na obiekcie. Przyrzady te umozliwiaja zadawanie 1
pomiar sygnalow wejsciowych cisnienia, napigcia, pradu i rezystancji jak réwniez pomiar
cisnieniowych i pradowych sygnalow wyjsciowych.

Omawiane przyrzady sa wygodne w uzyciu zaréwno przy pracach montazowych,
rozruchach jak i biezgcych przegladach aparatury kontrolno-pomiarowe;.

»¥irma BOSCH-pelna automatyka przemystowa od jednego dostawcy”
mgr inz. Grzegorz Szkaradek - PIAP, Warszawa

PIAP jest wylgcznym dystrybutorem urzgdzen automatyki przemystowej firmy Bosch.
W ramach naszego seminarium omowione zostang elementy automatyki przemyslowej firmy
Bosch takie jak:

- silniki bezszczotkowe z magnesami ferrytowymi i ziem rzadkich dla napedéw typu Servodyn,

- sterowniki programowalne PLC typu CL 100, CL 200, CL 300, CL 400,
CL 500,

- ukfady sterowania dla osi obrotowych i liniowych,
- sterowniki dla .obrabiarek numerycznych CC 100, CC 200, CC 300,
- otwarte wieloprocesorowe systemy sterowania numerycznego OSA 1, OSA 3,

- ukfady sterowania procesem zgrzewania oporowego w zakresie czgstotliwosci 50 Hz 1
1000Hz

At
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»System JakosSci i zakres badan wyrobéw

w akredytowanym laboratorium PIAP-LAB”
mgr inz. Kazimierz Majdan - PIAP, Warszawa.

Przedstawiono wybrane rozwigzania organizacyjno-techniczne, zwigzane z
wprowadzeniem systemu zapewnienia jakoéci w laboratorium PIAP-LAB. Zaprezentowano
obszar swiadczonych ustug badawczych i ich powiazanie z wymaganiami normatywnymi.

Wdrozenie systemu zapewnienia jakosci w Laboratorium Badania Przemyslowych
Urzadzen Automatyki i Robotyki - ,,PIAP-LAB” polegalo na udokumentowaniu i
wprowadzeniu do praktyki szeregu procedur systemowych, rozwigzan technicznych i nowych
metod badawczych. Pokazano istotne czynniki warunkujace i sposoby osiagniecia
wymaganych kompetencji technicznych, w tym niezaleznosci i bezstronnosci wynikéw badan.

Konsekwencjg efektywnego przebiegu tych prac bylo uzyskanie akredytacji (certyfikat
Nr L 71/1/96) w jednostce notyfikowanej - Polskim Centrum Badan i Certyfikacji (PCBC).
Wraz z uzyskaniem akredytacji laboratorium PIAP-LAB dziala w krajowym systemie badan i
certyfikacji wyrobow, oferujac badania w zakresie:

*  préb odpornosci i wytrzymatoéci na narazenia $rodowiskowe,

e  prob kompatybilnosci elektromagnetycznej KEM,

*  sprawdzania parametréw funkcjonalnych robotéw przemystowych,

*  sprawdzania charakterystyk metrologicznych przyrzadéw do pomiaru ciénienia oraz

przetwornikéw temperatury.

PIAP-LAB wykonuje  badania wyrobéw, funkcjonalnie autonomicznych oraz
wchodzacych w skiad urzadzen lub systeméw sterowniczych i pomiarowych. Laboratorium
zapewnia komplementarno$¢ ushug badawczych, ktérych celem jest:

* wyznaczenie wskaznikéw jakosci i niezawodnodci wyrobu w warunkach normalnych

inarazeniowych srodowiska przemystowego,

e stwierdzenie zgodno$ci /niezgodnosci mierzalnych parametréw wyrobu z

wymaganiami norm i regul metrologii prawnej,

* weryfikacja osiagnigtych cech, whasciwosci i parametrow wyrobu - wedlug normy

zakladowej lub uzgodnionego z klientem programu badan.

Badania wyrobow sq wykonywane w zwigzku z réznie motywowanymi potrzebami
klientow. Ich celem jest potwierdzenie zgodnosci z normg wyrobu dla potrzeb certyfikacji
wyrobow, ale badania moga tez byé zlecane w innym celu (marketing, kontrola dostaw itp.).
Badania wyrobow prowadzgq do zmaczacej poprawy wiasciwosci uzytkowych wyrobdw, zas
nasz klient w wyniku badan moze oczekiwa¢:

 zwigkszenia konkurencyjno$¢ wyrobow na rynku,

 zmniejszenia kosztow wad i reklamacji wyrobow:.

Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa
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s»,Bremenski model wdrazania systeméw jako$ci”
mgr inz. Grzegorz Kazimierski - PIAP, Warszawa.

W referacie przedstawiono metode PIAP-BQM wdrazania systeméw jakosci zgodnych

z wymaganiami norm serii ISO 9000. Metoda przeznaczona jest glownie dla matych i érednich
firm (zatrudniajacych do 200 0s4b personelu).

Metoda polega na taczeniu przedsigbiorstw zainteresowanych wprowadzeniu nowego

systemu zarzadzania w grupy. System zapewnienia jakosci jest opracowywany indywidualnie
przez pracownikow firmy z intensywna pomocs szkoleniows i konsultingowa PIAP, a takze
wiaze si¢ z wymiang doswiadczen z innymi firmami bioracymi udzial w projekecie.

Narz¢gdziem pomocniczym w metodzie jest program komputerowy CATISO

wspomagajacy uczestnikéw w mozliwosé:

wstepnej oceny dotychczasowego systemu zarzadzania firma,
pomocy w zrozumieniu i interpretacji wymagan normy,
okreslenia odpowiedzialnosci,
opracowania dokumentacji systemu jakosci (procedury, instrukcje i ksiega jakosci),
kontroli post¢pu prac.
Czas trwania prac zwigzanych z opracowywaniem, udokumentowaniem, wdrozeniem

systemu zapewnienia jakosci oraz ze sprawdzeniem przygotowania przedsigbiorstwa do
certyfikacji wynosi 12 miesigcy.
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»Kultura jezyka i poprawno$¢ jezykowa - wybrane zagadnienia
zwigzane z pisaniem tekstow”
prof. dr hab. J. Podracki, Instytut Jezyka Polskiego Uniwersytetu Warszawskiego.

1. Pojecie kultury jezyka oraz poprawnosci jezykowej - norma i blad jezykowy.

2. Ewolucja normy jezykowej oraz zmiany w kodyfikacji (wybrane rozstrzygnigcia Komisji
Kultury Jgzyka PAN).

3. Tekst 1jego budowa. Spojnos¢ tekstu i jej wskazniki.
4. Cechy stylu naukowego. Terminologia.

40
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PRZEMYSLOWY INSTYTUT
AUTOMATYKI I POMIAROW
PIAP
Lista obecnos$ci
SEMINARIUM

1. ,Kultura jezyka i poprawnosci jezykowej - wybrane zagadnienia zwigzane z

pisaniem tekstow” - prof. dr hab. J. Podracki, Uniwersytet Warszawski.

/ Ly Pilat

2 | T niss

5, | £ Wallaak

4, 77 Wotpa

5. | Ardur N«-O"j‘”'&
6 | Piote Jubpind
]

9

o}

Madle Pod .
ERbide fosewen
Malgonae Wilosemue
9. | Chilete WW%
A4 »Z»%(@a Mmo LW
A Wl [0

I‘

A, Avxcﬂs'ﬂ/ wob g>le

/{O Cj?(/fcz \Jobi. 52
/Ix /L(L/J//It /“'/C(,L{/J/l

g 7wwwa)5 i %,;7 52t/
T

. o , - .

Y (iof il Ghuilie. = i, oo lii

~ ! s .
/ 1 /‘)/)(/71/} N 'M"('\' ["i;‘///-
X’/ﬂ’ E{l blbﬂr/j ' "LO(;(’((/’ e (‘., ;

50 éé’l (:, o \A/\,{AA\,L)

‘?/HP - 55'

ALAg-
viP~ 0/
OHIE- OCH.

| PIAP~Lak SX

Piprp—=>S

2

25|
AP OUE
24 €

N

O
Y re

So& el |
GO TRIL

< .
S

)U(]?A

SEE /S

(i o
)17 O
Ting NP

oo MV




22

Proszg o przysylanie zawiadomien o nastepnych seminariach wg. danych ponizej:
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PRZEMYSLOWY INSTYTUT 18 marca 1997 .
AUTOMATYKI I POMIAROW i
PIAP

Lista obecnoSci

SEMINARIUM

1. ,Kultura jezyka i poprawnosci jezykowej - wybrane zagadnienia zwigzane z

pisaniem tekstow” - prof. dr hab. J. Podracki, Uniwersytet Warszawski.
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soterowniki SIMATIC S7 w systemach sterowania proceséw ciagglych”
mgr inz. A. Ciuk, SIEMENS.

1. PCS7 to pierwszy system o budowie modutowej i skalowanej wielkosci - mozliwy do

dopasowania do kazdego procesu.

2. PCS7 to pierwszy system w catosci oparty o sprawdzone komponenty rodziny SIMATIC -

oznacza to ,,Nowoczesny system sterowania w cenie SIMATIC’a”.

3. PCS7 to pierwszy system, ktérego oprogramowanie jest jednakowo atwe dla chemika,

technologa proceséw czy pomiarowca.

4. PCS7 to nowy system dla wszystkich branz skladajacy si¢ ze stacji operatorskich z
programem -~ wizualizacji, sterownikéw programowalnych, komunikacji, urzadzed
peryferyjnych. PCS7 integruje te komponenty w nowoczesny, przyszio§ciowy system.

. PCS7 to ten sam sposob projektowania, jednolita (wspélna) baza danych dla réznych
narz¢dzi software’owych, jednolity system komunikacji (przesylania informacji) w ramach
calej fabryki.

. PCS7 to system wykorzystujacy dotychczasowe inwestycje (sprzetowe i software’owe), tj.
umozliwiajacy  zntegrowanie  istniejacych  sterownikdéw  czy  standardowego
oprogramowania.

. PCS7 to system optymalny do zastosowan dla procesdw wsadowych (farmacja, przemyst
spozywczy, gospodarka komunalna).

. PCS7 to system otwarty - dla sterownikdw programowalnych innych producentéw czy
standardowych baz danych.

wn
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Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa
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SEMINARIUM

1. ,,Sterowniki SIMATIC S7 w systemach sterowania proceséw ciagtych” - mgr

inz. A. Ciuk, Simens.
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8 kwietnia 1997 r.

1. ,,Sterowniki SIMATIC S7 w systemach sterowania proceséw ciagtych” - mgr
inz. A. Ciuk, Simens.
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Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa

»JKomputerowo wspomagane wdrazanie systeméw jakoSci w malych i

1. Wstep

Srednich przedsigbiorstwach. Metoda PIAP-BQM”

mgr inz. Grzegorz Kazimierski - PIAP, Warszawa.

e Przyczyny zainteresowania nows, projakosciows filozofia zarzadzania.

e Zarzadzanie firma w oparciu o ,,Cykl Deminga”

o Gloéwne aspekty doskonalenia jakosci

2. Zarzadzanie jakosciag w oparciu o0 wymagania norm serii ISO 9000

Historia powstania i filozofia norm serii ISO 9000

Gléwne cele zgodnego z wymaganiami norm doskonalenia jakosci
Podstawowe terminy

Struktura norm

Wymagania norm a organizacja pracy przedsigbiorstwa/firmy

Korzysci wynikajace z wdrozenia systemu zapewnienia jakos$ci zgodnego z

wymaganiami norm serii ISO 9000

. Metody PIAP-BQM

Zespolowe przygotowanie systemu ZJ
Glowne fazy projektu

Systematyczne wdrozenie systemu ZJ

e Dotychczasowe wyniki i do$wiadczenia

. Przerwa

. Program CATISO jako narzedzie wspomagajace - przyklad praktycznej realizacji w oparciu
o0 jedno z wymagan normy ISO 9001/9002/9003
. Pytania 1 dyskusja

38
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PIAP

Lista obecnosci

SEMINARIUM

1. ,Komputerowo wspomagane wdrazania Systeméw Jakosci w malych i

srednich przedsiebiorstwach, metoda PIAP-BQM” - mgr inz. Grzegorz Kazimierski,
PIAP.
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1. ,Komputerowo wspomagane wdrazania Systemow Jakosci w malych i

srednich przedsigbiorstwach, metoda PIAP-BQM”

PIAP.
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»Miedzynarodowe Targi Przemyslowe-Hannover
oraz CEBIT’97 Hannover, przeglad wybranych

nowosci technicznych”
zespOt autoréw z PIAP.

Targi CEBIT 97 - Hannover:

mgr inz. Marek Maciag:

e _Nowe typy kart w systemach identyfikacji i kontroli dostgpu™.

mgr inZ. Lech Szumilas:

e Przemystowe komputery oparte o procesory INTEL 486 i Pentium w
standardzie magistrali VME 1 PC/104”

e , Cyfrowa transmisja radiowa na dystansie do 1 km”

e _Przetwarzanie wizji z kamer CCD”

Migdzynarodowe Targi Przemyslowe - Hannover:

mgr inz. Piotr Szynkarczyk:

« ,Roboty mobilne , czujniki odlegtosci, czujniki potozenia, urzadzenia transmisji
danych”

mgr inZz. Wojciech Klimasara:

o . Przetworniki piezoelektryczne do sterowania zawordw pneumatycznych”

mgr inz. Lech Nowakowski:

« ,.Bezdotykowe metody pomiaru grubosci”

o , Nowosci w zakresie przetwornikow wielkosci nieelektrycznych”

mgr inz. Zbigniew Pilat:

e _Konstrukcje uktadéw sterowania robotow i systemy interfejsow MMI™.

W
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Przemyslowy

Instytut Automatyki
i Pomiaréw

I

Al Jerozolimskie 202
02-486 Warszawa
tel. 8637 081
fax. 86 38 864

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

20 maja 1997 r
Sala konferencyjna PIAP

1. 11” "~ Otwarcie seminarium - dyrektor PIAP
doc. dr inz. St. Kaczanowski.

2. 11% - Aktualne trendy w robotyce i przemystowych systemach
wizyjnych, na podstawie materialow z 28-th
International Sysmposium of Robots oraz International
Robots & Vision Show (Detroit, maj 1997) - mgr inz.
Zbigniew Pilat, PIAP.

3. 11* - Nowe konstrukcje i aplikacje robotéw przemystowych,
realizowane przez Zaklady Automatyki Przemystowej
ZAP S.A. w Ostrowie Wielkopolskim - mgr inz.
Tadeusz Sarnowski, ZAP.

4. 12” - Charakterystyki uzytkowe chwytakow z napgdem
pneumatycznym - dr ini. Jan Barczyk, Politechnika

Warszawska.

5. 12% - Elementy i struktury manipulatoréw pneumatycznych
firmy FESTO - mgr inz. Jerzy Horecki, FESTO.

6. 13%- Przerwa.

7. 13"~ Zebranie Komitetu Robotyki POLSPAR.

N5
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Al. Jerozolimskie 202, 02-486 Warszawa

,Nowa konstrukcja robota przemyslowego podwieszonego
do zastosowan w transporcie cieklego szkla typu IRs-2”
mgr inz. Tadeusz Sarnowski, ZAP S.A.

Wystapienie zawieraé bedzie budowe robota, parametry techniczne oraz mozliwosci

zastosowar.

,Zrobotyzowany system automatycznego sterowania i kontroli
procesu regeneracji metoda napawania dla detali
o zmiennych ksztaltach”
mgr inz. Tadeusz Samowski, ZAP S.A.

Przedstawione zostang mozliwosci wykorzystania robota IRp-6 polaczonego z systemem
nadrzednym w procesie obejmujgcym:
e format zuzycia detalu,

e automatyczne tworzenie programu obrobczego dla detalu, uwzgledniajac jego stopien

Zuzycia,

e napawanie.
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,Elementy i struktury manipulatoréw FESTO”
mgr inz. Jerzy Horecki, FESTO.

Odpowiadajac na biezace zapotrzebowanie Klientéw FESTO od lat realizuje konsekwentnie program innowacyjnosci
wprowadzanych na rynek produktéw;, zaréwno komponentow jak i zlozonych struktur pneumatycznych przeznaczonych do
budowy manipulatoréw oraz zautomatyzowanych stanowisk produkcyjnych.

W chwili obecnej sprzgt dostarczany przez Festo charakteryzuje si¢ wszystkimi niezbgdnymi wlasnosciami
umozliwiajacymi budowe: sprawnych, zwartych, elastycznych, a jednoczeénie dogodnych w eksploatacji przemystowych
aplikacji manipulatoréw.

Napedy poszczegdlnych osi jak i systemy zaworowe Festo speiniaja najbardziej istotne wymagania nowoczesnych
technik sterowania widziane przez Klienta:
standaryzacje komponentow,
integracje funkcji,
uniwersalnos¢ aplikacji,
kompaktowos¢ zabudowy,
miniaturyzacje,
technike sterowan proporcjonalnych dla zadan pozycjonowania,
dostepno$¢ magistrali komunikacyjnych,
latwos¢ eksploataci,
energooszczednosc,
efektywnoéé i ekonomike aplikacji.

* Ok ¥ * X ¥ ¥ X w *

Program Festo oferowany do budowy robotéw i manipulatoréw przemystowych obejmuje:
AllStar - system uniwersalnych, modutowych sitownikéw z bogatym osprzgtem instalacyjnym
Mulimont - sitowniki o konstrukcji pakietowej do wielostronnych zamocowan
Twin - wielofunkcyjne napedy dwuttoczyskowe
DZF - ptaskie sitowniki z bezobrotowym ttoczyskiem
SLE, SLM, SLE, SLZ - zintegrowane jednostki X, Y, Z
DSM, DRQ - wielowariantowe napedy obrotowo-wahliwe
DSL - jednostki ruchu posuwisto-obrotowego jako dwuosiowe manipulatory
DGPL, DGO - beztloczyskowe napedy pneumatyczne o dtugich skokach
DGPIL - zintegrowany naped do zadan pozycjonowania pneumatycznego
DGEL-SP - elektromechaniczne osie pozycjonujace
HD - bazowa prowadnica do montazu wieloosiowych struktur manipulatorow
HGP, HDW, HGD, HDR - rodzina chwytakéw wraz z interfejsem mechanicznym
VDMI, VSB - system chwytakow podcisnieniowych
I1-03, CPV - terminale zaworowe ze zintegrowanymi sterownikami PLC
FELDBUS, ASI - magistrale komunikacyjne do struktur rozproszonych
MPYE, MPPE - zawory proporcjonalne drogowe i cisnieniowe
SPC, MAC - sterowniki osi pozycjonujacych
LFR, QS - jednostki przygotowania sprezonego powietrza oraz system integracyjnych zlaczy
PISA, PNEUCAD, CAD-DXF - niezbedny Software dla: doboru, projektowania, programowania i uruchamiania aplikacji
przemystowych
W ramach wspolpracy zwiazanej z rozwojem technologii w branzach produkcji pojazdéw samochodowych,
opakowalnictwie, produkcji sprzgtu elektronicznego i innych, Festo jako dlugoletni partner w dziedzinie technik
automatyzacji zaprezentowato na Targach Hannover'97 rozszerzong ofertg, zwiaszcza w zakresie robotéw i manipulatorow.
Do najwazniejszych pozycji mozna zaliczyc:
* moduty HMP, DFM, SLS, DRQD
* kompletne osie pneumatyczne i elektromechaniczne ze sterownikiem SPC-200 1 nowym pakietem oprogramowania
WinPISA
* nowej generacjl terminale zaworowe CPV. CPA oparte na zorientowanej na przyszle aplikacje idei ,,nabojowych”
zaworéw pakietowych dostosowanych do elastycznej przebudowy funkeji skonfigurowanej wyspy bezposrednio na

instalact.
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»Charakterystyki uzytkowe chwytakéw z napedem
pneumatycznym i elektrycznym?”
dr inz. Jan Barczyk, Poltechnika Warszawska.

Wigkszo$¢ stosowanych obecnie chwytakéw ma naped pneumatyczny. Wynika
to najczesciej z realizacji nieskomplikowanego zadania zacisku koficowek chwytnych
na powierzchni obiektu. Taki chwytak ma dwa stany pracy: zamknigty i otwarty, co
odpowiada stanom uchwycenia i uwolnienia obiektu. Zesp6t napedowy chwytaka
stanowi sitownik pneumatyczny dwustronnego lub jednostronnego (ze sprezyna
zwrotng) dziatania. Przemieszczenie i sila zespotu napgdowego przenoszone sa na
koficowki chwytne. Istnieje wiele rozwigzan uktadéw przeniesienia napedu.

Istotng niedogodnoécia stosowania chwytakéw z napedem pneumatycznym jest trud-
no$¢ sterowania potozeniem i predkoscia przemieszczenia koficéwek chwytnych - ta
mozliwo$¢ w chwytakach z napedem elektrycznym sprawia, ze czasy uchwycenia
obiektu moga byé poréwnywalne z czasami chwytania chwytakiem pneumatycznym.

W referacie przedstawiono wyniki prac prowadzonych w Instytucie Automatyki
1 Robotyki zwiazanych z zastosowaniem napedu elektrycznego w chwytakach. Dla po-
réwnania charakterystyk uzytkowych chwytakéw przyjeto taki sam uktad kinema-
tyczny chwytaka z napedem pneumatycznym oraz chwytakéw z napedem elektrycz-
nym, wyposazonym z silnik skokowy oraz silnik pradu stalego. W chwytaku z
napedem elektrycznym zastosowano uklad redukcji predkosci oraz mechanizm
srubowy - kiedy $ruba sie obraca to dwie nakretki, jedna umieszczona na
prawoskrgtnej a druga na lewoskretnej $rubie, polaczone z uktadem kinematycznym
powoduja, zaleznie od kierunku obrotu silnika, zwieranie lub rozwieranie koncéwek
chwytnych.

Zestawienie parametréw chwytakdw z napedem pneumatycznym oraz elektrycznym

Parametr chwytak
pneumatyczny | z silnikiem pradu statego | z silnikiem skokowym

Masa chwytaka [kg] 0.55 1.2 1.4

Zakres ruchu koncowek [mm] 90 65 65

Sita chwytu [N] 35 400 80

Czas zamykania/otwierania [s] 0.3 nastawialny 3.0
Przetozenie przektadni zebatej - 1.2 3:1 (60/20)
Skok $ruby [mm] - 0.5 0.5
Cisnienie zasilania [MPa] 0.2 - -
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,, Sieciowe systemy komunikacyjne integrujace
automatyzacje wytwarzania” - prezentacja
dotychczasowych rezultatow projektu
badawczego PBZ-31-05

,Rezultaty projektu w obszarze sieci miejscowych
i ich integracji z sieciami wyzszych poziomow?”
dr inz. Andrzej Syryczynski - PIAP, Warszawa.

Referat omawia wyniki osiagnigte w projekcie zamawianym PBZ-31-05,
w jego czesci dotyczacej sieci obstugujacych sferg wytwarzania. Dokonano analizy
wymagaf jakim musi odpowiada¢ ta grupa sieci przemystowych. Przy udziale
wszystkich zespoléw badawczych przeprowadzono szeroki przeglad sieci
miejscowych stosowanych w przemy$le, ktory objal ponad 40 rozwiazaf.
Przeprowadzono poréwnania, klasyfikacje i wybdr najlepszych rozwiazan.

Nastgpnie wzorcowe segmenty wybranych kilku typéw sieci poddano
réznorodnym badaniom. W tym celu skompletowano wyposazenia sieciowe - sprzet
i oprogramowania oraz zaprojektowano i zbudowano szereg instalacji pilotazowo-
badawczych. Badano funkcjonalnosé sieci, wspolprace produktéw réznych
dostawcéw, jak tez wspolprace segmentéw roznych typow sieci oraz odpornosé na
narazenia. Badaniami objgto takZe oprogramowania interfejsow aplikacyjnych
i wybrane systemy oprogramowan do monitorowania i sterowania procesami.

W dalszej czesci omawia sig rezultaty dotyczace integracji sieci, powiazan sieci
miejscowych ze sobg i z sieciami wyzszych pozioméw. Podaje si¢ przyklady
rozwiazan integracji, w tym urzadzen oraz oprogramowan integrujacych,
opracowanych, badz zakupionych i nastgpnie badanych w ramach wykonywania
projektu.

Ostatnia czeé¢ referatu jest poswiecona przygotowywanym formom
przedstawienia i wykorzystania koficowych rezultatéw omawiane;j czeéci projektu.
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,Rezultaty projektu w obszarze sieci lokalnych -
osiagnigcia PIAP i wspolwykonawcow Projektu”
dr inz. Wiestaw Stanczak - PIAP, Warszawa.

1. Rezultaty prac rozpoznawczych w dziedzinie przemystowych sieci lokalnych
+ usytuowanie sieci lokalnych w strukturze funkcjonalnej przedsigbiorstwa
przemystowego
elementy sktadowe sieci lokalnych: sprzet 1 oprogramowanie
rozne rodzaje stacji sieciowych
najbardziej rozpowszechnione przemystowe sieci lokalne
o rynek dostawcow i producentow elementow sieci lokalnych
2. Wyniki prac dotyczacych implementacji sieci lokalnych
¢ zestawienie instalacji pilotowej PIAP - Laboratorium Systeméw Sieciowych
(segmenty IEEE 802.4 1 IEEE 802.3)

¢ zestawienie instalacji pilotowej ITMiA Politechniki Wroclawskiej (segmenty
MMS-HP/UX, MMS-CNC i MMS-EASY PC)
+ zestawienie instalacji modelowej IAiIS Politechniki Warszawskiej
3. Wyniki badaf przeprowadzonych na instalacjach doswiadczalnych
o heterogeniczno$é stacji sieciowych
+ kompatybilno$¢ réznych produktow sieciowych

* > & o
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»oie¢ miejscowa LonWorks - instalacja badawcza w Instytucie,

rezultaty badan perspektywy aplikacji w kraju oraz oferta PIAP”
mgr inZ. Tadeusz Goszczynski - PIAP, Warszawa.

Ponizej opisano utworzonz w Przemystowym Instytucie Automa-
tyki i Pomiaréw instalacje badawczg sieci LonWorks, zawierajaca 29 we-
Z6w sieci. Urzadzenia bedace wezlami  zostaly zakupione wraz z opro-
gramowaniem aplikacyjnym od réznych producentéw. Utworzono i skon-
figurowano z nich jedna sieé skladajaca si¢ z kilku zestawow o réznych
zadaniach, takich jak: zbieranie danych o zuzyciu mediéw energetycznych,
regulacja temperatury, demonstracja na przenoénym stanowisku wysta-
wowym mozliwosci sieci LonWorks dla zastosowari w budynkach lub fa-
bryce oraz badanie w laboratorium czaséw reakeji urzadzen wspolpracuja-
cych w sieci. Instalacja zawiera cztery rézne typy kanatéw transmisyjnych
oddzielonych od siebie routerami, w tym kanal transmisji po linii energe-
tycznej 220 V. Zestaw umozliwia demonstracje zaréwno samodzielnej
pracy urzadzen sieci, jak i sterowania oraz zbierania danych przez kompu-
tery PC dotaczone do sieci.

Badania instalacji potwierdzity prawidlowa wspélprace wielu urzadzen-
wezlow sieci pochodzacych z kilku krajéw od réznych producentéw, ta-
kich jak Echelon (USA), Weidmuller (Niemcy), SysMik (Niemcy), Ahl-
strom - Szwecja, Elari - Finlandia a takze prawidtowa wspolprace poprzez
bramg z siecia Profibus.

Przedstawiono przyklady zastosowan sieci LonWorks na $wiecie 1 nasz
poglad na perspektywy aplikacji w kraju oraz propozycje zakresu oferty
Instytutu we wspomaganiu innvch firm projektowych i instalacyjnych lub
tworzeniu wlasnych systeméw w oparciu o sie¢ LonWorks.




PRZEMYSLOWY INSTYTUT
AUTOMATYKI I POMIAROW

LR DV R W

)

I

M.
; /5,
j 16
\

PIAP

3 czerwca 1997 1.

Lista obecnosci

SEMINARIUM

Tomasz! Stasiak
EQrimlen /{57'9@“
bR oA wwﬂ-* '

\\O‘L‘ Lo \AXQM
v‘)/»tc/'rze/" P kows ke
__‘75{1*/\' GOS’(Q‘Q
Jorruar (/V‘IOJ’(/OU‘-\\XL(
-af(,\,&d& Wo wv(A«‘
o Stofliombn
U Crefaronyl
AT Seleosly OU(‘
Lbipnwwew  Piled \
(f;l(“q\/\/\:’)yc\.\) KG\MCLMWV«

DPa-PLHP
OrPG - (AP
PIAP- ZAL

pie
LI
W
Y

PiAP-OHE
PR

PR

e

(/54




PRZEMYSLOWY INSTYTUT 3 czerwca 1997 r.
AUTOMATYKI I POMIAROW
PIAP

JLista obecnos$ci

SEMINARIUM

Sk

R

12 | Wtestar Sianeak PlAFP

2\ Bigies Gdmeotasty | PAP-2ne | Gt

5 |Aenels %ﬁafu(? 27,171 L3N M
b, | teamle Krccg}wim, IA s @1 Qb sh et~
S. At 5’1&:‘01/:)0%" on & 0l ‘

6 | Towl e Migealo Prig -ve_

1 (iu{tw’)ﬂa (o Lo fre PiLAp- ot/ o %@é«i
& | flbeed Leoshionn PIHP ZpE

9 Tedewsa GOSZ(_ZM(»\S.Q: ZFAe—
A0 | Jom Jeebllowdy pIAP- DB

.| Brdur” Hesewp PiA




Przemyslowy Instytut Automatyki i Pomiarow

Komitet Robotyki Polskiego Stowarzyszenia Pomiaréw Automatyki
i Robotyki POLSPAR

PROGRAM

119 Otwarcie seminarium - prof. A Morecki, PW

11% - 11'° Powitanie uczestnikéw - dyrektor PIAP doc. dr inz. Stanistaw Kaczanowski

11'° - 11” Pomiary Automatyka Robotyka - dr inz. Jan Jabtkowski, PIAP

11%° - 11* 10 lat ksztalcenia na kierunku Automatyka i Robotyka - prof. A.Morecki, PW

11% - 11* Ksztalcenie w zakresie Robotyki na AGH - prof. J. Giergiel, AGH

11% - 11®° Ksztalcenie w zakresie Robotyki na Politechnice Szczeciriskiej - prof. J. Honczarenko

11% - 12% Ksztalcenie w zakresie Automatyki i Robotyki na wydz. Elektrotechniki i Automatyki
Politechniki Gdanskiej - prof. F.Milkiewicz, P.Gd.

12% - 12'° Ksztalcenie na kierunku Automatyka i Robotyka na wydz. Elektroniki,
Telekomunikacji i Informatyki Politechniki Gdanskiej - prof. J. Nowakowski, P.Gd.

12'° - 12% Ksztalcenie w zakresie Automatyki i Robotyki w Politechnice Poznariskiej -
prof- A.Wozniak, PP.

12%° - 12*° Ksztalcenie w zakresie Automatyki i Robotyki w Politechnice Slaskiej -
prof. J. Wojnarowski, P.SI.

12% - 12 PRZERWA

12% - 12%° Oferta PIAP w zakresie wyposazenia dydaktyczno-badawczego laboratorium
automatyki i robotyki - mgr inz. Zb.Pilat, PIAP

12% - 13% Ksztalcenie w zakresie Automatyki i Robotyki prowadzone przez Instytut Cybernetyki
‘Technicznej Politechniki Wroclawskiej - prof K. Tchon, P.Wr.

13% - 13" Ksztalcenie w zakresie Automatyki i Robotyki, Instytut Technologii Maszyn
i Automatyzacji Politechniki Wroclawskiej - prof. J. Koch, P.Wr.

13'° - 13 Ksztalcenie w zakresie Robotyki na Politechnice L.odzkiej - prof. E.Jezierski, PL

13 - 13* PRZERWA

13%° - 13* Ksztalcenie w zakresie Robotyki na wydz. MEiL Politechniki Warszawskiej -
prof- A.Morecki, PW

13% - 13® Zastosowanie symulacji komputerowej w dydaktyce robotyki na wydz. Inzynierii
Produkeji Politechniki Warszawskiej - dr inz. A.Rogowski, PW

13% - 14%° Ksztalcenie w zakresie Automatyki na wydz. Elektroniki i Technik Informacyjnych
Politechniki Warszawskiej -

14% - 14'° Ksztalcenie w zakresie Robotyki na wydz. Elektrycznym PW - prof. P.Peiczewski, PW

14'° - 14% Ksztalcenie w zakresie Robotyki na wydz. Mechatroniki PW - dr inz. W.J. Koscielny

14%° - 14*° Dyskusja

14%° - 15% Podsumowanie i wnioski
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10 LAT KSZTALCENIA NA KIERUNKU
LAUTOMATYKA I ROBOTYKA”

Adam Morecki
ITLiIMS P.W. w Warszawie

Rozwdj elastycznej automatyzacji, FMS/CIM/AF zalezy w duzym stopniu od tempa

rozwoju i zakresu badaf nad robotami oraz.ich aplikacji przemystowych. Warunkiem
powodzenia jest odpowiednie pod wzgledem ilosci i jakosci ksztatcenie specjalistow na
roznych poziomach. Przed powotaniem kierunku AiR w réznych Szkotach Wyzszych w
Polsce prowadzone byly zajecia z zakresu mechaniki, sterowania, sensoryki robotow 1
manipulatorow.
W roku 1985 z inicjatywy profesor6w reprezentujacych rézne dyscypliny zwiazane z robotyka
i automatyka powotano zesp6t N-D MEN dla przygotowania odrebnego kierunku studiéw. Po
intensywnych pracach tego zespotu w 1987 roku uruchomiono kierunek AiR. Obecnie jest on
prowadzony na dziewigciu politechnikach krajowych (AGH, P.Biat, P.Gd., P.L, PKr, P.P,
P.SL, P.W., P.Wr.) na wielu wydziatach (17+18) na réznych specjalnosciach (automatyka,
robotyka, automatyzacja i robotyzacja procesow przemystowych, ESP, PSPom. i innych).

W poczatkowym okresie - w latach 1987-1992 - struktura planu studiéw byta jednolita
i sztywna. W ostatnich latach wprowadza sie liczne zmiany idace w kierunku indywidualizacji
i ograniczenia zaje¢ obowiazkowych. W 1990 r. na 14 wydziatach studiowato okoto 800
studentéw (400 na I roku, 250 na II roku i 125 na III roku). W roku akad. 1990/91 przyjeto
wg. moich szacunkdw dalszych 350-380 studentow. W 1992 roku odbyly si¢ pierwsze obrony
prac magisterskich. Przyjmujac, ze w latach 1993-1996 przyjeto na studia na kierunku AiR w
kraju okoto 1200- 1300 osob (przecigtnie 1-2 grup studenckich na kazdej z 9 uczelni),
orientacyjna liczba studentéw wynosi obecnie 2500-3000. Zaktadajac sprawno$¢ rzedu 25-
30%, w latach 1992 - 1996 wydano tacznie 400-500 dyploméw magisterskich. Wydaje si¢, ze
kierunek AiR cieszy sie nadal duzym powodzeniem u dobrych studentow.

Obecnie dysponujemy kilkoma laboratoriami dydaktycznymi, w ktorych zainstalowanych jest
ponad 20 robotéw typu IRb-6, IRp-6, NOKIA , robotéw mobilnych i innych krajowych
i zagranicznych. Dysponujemy réwniez kilkoma podrg¢cznikami i skryptami z zakresu robotyki.

Podczas V KKR (Swieradow Zdroj, 24-26.09.1996) odbyto sie krotkie spotkanie

Sekcji Ksztalcenia K.A. i R. PAN, na ktorym przedstawiciele réznych Politechnik wymienili
dos$wiadczenia w tym zakresie.
Z mysla o zebraniu bardziej szczegdtowych informacji o aktualnym stanie ksztatcenia na
kierunku AiR Komitet Robotyki POLSPARu wystapit wspolnie z Dyrekcja PIAPu z inicjatywa
zorganizowania specjalnego seminarium. Zebranie danych w postaci materiatéw pisanych 1 ich
opublikowanie w czasopi$mie PAR umozliwi nam wykorzystanie doswiadczen zebranych
w latach 1987-1997 w celu podnoszenia ksztalcenia na wyzszy poziom u progu XXI stulecia.
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