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INTRODUCERE 
 

Problema de sinteză a sistemului de reglare automată constă în 
determinarea elementelor componente, structurii și configurației 
sistemului, parametrilor elementelor și cerințele de funcționare care ar 
satisface performanțele impuse sistemului [1-2, 5-7, 10-15, 20, 21]. 
 Proiectarea și funcționarea proceselor industriale și tehnologice 
automatizate trebuie să satisfacă atât cerințele de robustețe și performanță 
impuse sistemului automat, cât și unor specificații dorite ca eficiența, 
calitatea, profitabilitatea, siguranța în funcționare, optimizarea 
consumurilor energetice, impactul asupra mediului etc. 
 Rezultatul (succesul sau insuccesul) proiectului de automatizare 
a proceselor industriale și tehnologice depinde de doi factori [1, 5-7, 13, 
15]: 
 1) gradul de înțelegere și de cunoaștere a funcționării procesului 
condus ca obiect de reglare; 
  2) capacitatea de înțelegere și utilizare a conceptelor teoriei 
sistemelor automate, a reprezentării formale a semnalelor și a principiilor 
de conducere. 
 Complexitatea proceselor industriale, corelată cu cerințele 
ridicate de performanță, automatizarea devin o necesitate obiectivă în 
contextul globalizării economiei și a piețelor de procese și produse.  
 Pornind de la cerințele de funcționare a procesului industrial sau 
tehnologic și semnalele care acționează asupra procesului, se aleg și se 
dimensionează traductoarele și elementele de execuție și, astfel, se 
determină structura sistemului automat. 
 Datorită unui avansat formalism matematic, automatica combină 
concepte și strategii de conducere și metodologii cu cele mai avansate 
tehnologii care asigură achiziția, transmiterea și procesarea informațiilor 
despre procesul condus și mediul său extern, astfel realizând conducerea 
automată.  
 În ghidul respectiv se utilizează strategii de conducere a 
proceselor industriale ca sisteme convenționale cu strategii 
convenționale de reglare (reglare PID, reglare în cascadă și reglare 
directă) ca sisteme liniare continue și cu eșantionare. 
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