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INTRODUCERE

Problema de sinteza a sistemului de reglare automatd consta in
determinarea elementelor componente, structurii si configuratiei
sistemului, parametrilor elementelor si cerintele de functionare care ar
satisface performantele impuse sistemului [1-2, 5-7, 10-15, 20, 21].

Proiectarea si functionarea proceselor industriale si tehnologice
automatizate trebuie sa satisfaca atat cerintele de robustete si performanta
impuse sistemului automat, cit si unor specificatii dorite ca eficienta,
calitatea, profitabilitatea, siguranta 1in functionare, optimizarea
consumurilor energetice, impactul asupra mediului etc.

Rezultatul (succesul sau insuccesul) proiectului de automatizare
a proceselor industriale si tehnologice depinde de doi factori [1, 5-7, 13,
15]:

1) gradul de intelegere si de cunoastere a functiondrii procesului
condus ca obiect de reglare;

2) capacitatea de intelegere si utilizare a conceptelor teoriei
sistemelor automate, a reprezentdrii formale a semnalelor si a principiilor
de conducere.

Complexitatea proceselor industriale, corelatd cu cerintele
ridicate de performanta, automatizarea devin o necesitate obiectivd in
contextul globalizarii economiei si a pietelor de procese si produse.

Pornind de la cerintele de functionare a procesului industrial sau
tehnologic si semnalele care actioneaza asupra procesului, se aleg si se
dimensioneaza traductoarele si elementele de executie si, astfel, se
determind structura sistemului automat.

Datorita unui avansat formalism matematic, automatica combina
concepte si strategii de conducere si metodologii cu cele mai avansate
tehnologii care asigura achizitia, transmiterea si procesarea informatiilor
despre procesul condus si mediul sdu extern, astfel realizand conducerea
automata.

In ghidul respectiv se utilizeazi strategii de conducere a
proceselor industriale ca sisteme conventionale cu strategii
conventionale de reglare (reglare PID, reglare in cascada si reglare
directd) ca sisteme liniare continue si cu esantionare.
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