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INTRODUCERE 

Automatica reprezintă domeniul științific și aplicativ despre 
conceptul de conducere cu obiectele materiale și fenomenele fizice în 
interesul umanității. Domeniul ştiinţific este teoria conducerii automate, 

iar cel aplicativ este automatizarea proceselor – construirea sistemului de 

conducere automată a procesului. În calitate de obiecte de studiu servesc 
procesele de fabricație a bunurilor materiale și serviciilor din toate 
domeniile de activitate umană, care sunt supuse acțiunilor forțelor naturale 
[1-4, 8, 11-13, 18, 21].  

În etapa actuală de dezvoltare termenii automat și automatizare 

sunt larg utilizați atât în limbajul ingineresc, cât, în general, și în limbajul 
curent sociouman [1, 16, 21]. 

Adjectivul automat desemnează calitatea unui sistem fizico-tehnic 

de a efectua, pe baza unei comenzi, o operație sau mai multe operații fără 
participarea directă a operatorului uman. Substantivul automat reprezintă 
un dispozitiv (sistem tehnic), care funcționează în mod automat.     

Primele procese automatizate au fost reprezentate prin reglarea 

automată a nivelului apei cu utilizarea plutitorului (flotorului) în ceasurile 
cu apă, construite ştiinţific în Grecia Antică în secolele IV-III î. H. În 
secolul I, Heron din Alexandria, Egipt, a scirs o carte cu denumirea 

Pneumatica, în care a expus diferite mecanisme cu utilizarea reglării 
automate a apei cu ajutorul traductorului-regulator – flotorul [3, 21]. 

În Europa, prima automatizare a fost concepută de olandezul 
Cornelius Djebel (1572-1633), care prezintă sistemul cu reacție negativă cu 
reglarea temperaturii în incubator. Tot în Europa, Den Pupe în anul 1681 a 
inventat primul regulator de presiune pentru cazanele cu vapori, care 

funcționa ca supapă de siguranță [3, 21].  
În Rusia, primul în istorie sistem cu reacție inversă a fost inventat 

de mecanicul I.I. Polzunov în anul 1765, care prezintă regulatorul de 
reglare a nivelului apei în cazanul cu vapori [3, 4].   

Prima automatizare în Anglia, care a avut o largă utilizare 
industrială, realizată de mecanicul scoțian James Watt în anul 1769, 
prezintă celebrul regulator centrifugal aplicat în sistemul de reglare 
automată a rotațiilor  mașinii cu vapori, inventată de însuși James Watt  
în același an [3, 21].  
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În perioada ce a urmat de la invenția regulatorului de nivel și a 
regulatorului centrifugal și utilizarea lor la automatizarea diverselor  
procese s-a format noțiunea de automatică industrială.  

În perioada care a urmat automatizării mașinii cu vapori, 
echipamentele de automatizare s-au conceput și realizat empiric-intuitiv. În 
regimurile de funcționare a mașinii cu vapori apăreau regimuri dificile de 
funcționare ca oscilațiile slab amortizate sau a regimurilor neamortizate – 

regimuri instabile ale rotațiilor mașinii. 
În acest context, a apărut necesitatea dezvoltării teoriei sistemelor 

automate. Primul studiu matematic de analiză a stabilității sistemului de 
reglare automată a rotațiilor mașinii cu vapori cu utilizarea ecuațiilor 
diferențiale ca model al regulatorului centrifugal a fost elaborat și publicat 
de savantul englez J.C. Maxwell în anul 1868 [3, 21].  

Un studiu matematic mai amplu ca model al sistemului de reglare 

automată a rotațiilor mașinii cu vapori a fost realizat de profesorul rus din 
Sankt-Petersburg I.A. Vyshnegradski în anii 1876-1878, care a pus bazele 

analizei sistemice a sistemelor de reglare automată [3, 21]. 
Aceste lucrări științifice au condiționat apariția disciplinei teoria 

reglării automate care s-a dezvoltat în continuare în cadrul mecanicii.    
În anul 1877, matematicianul englez E. Routh a elaborat primul 

criteriu de analiză a stabilității sistemului automat [3, 8, 12, 13]. În anul 
1895, matematicianul elvețian A. Hurwitz a elaborat al doilea tip de 
criteriu de analiză a stabilității sistemului automat [3, 8, 11, 13]. 

În anul 1892, matematicianul rus A.M. Leapunov a dezvoltat  
bazele matematice ale teoriei stabilității, care a avut un rol crucial în 
dezvoltarea teoriei sistemelor automate, elaborând metoda întâia și a doua 
de analiză a stabilității sistemelor dinamice [1, 3, 4, 8, 11-13].  

Până la al II-lea război mondial teoria și practica sistemelor de 
reglare automată s-au dezvoltat în mod diferit. În fosta URSS, pentru teoria 
sistemelor automate s-a dezvoltat metoda în domeniul timpului cu 
utilizarea ecuațiilor diferențiale, care descriu dinamica sistemelor.  

În SUA, în anii ’30 ai secolului XX, cu dezvoltarea vertiginoasă a 
telecomunicațiilor, în baza dezvoltării amplificatoarelor electronice cu 
reacție inversă negativă, cercetătorii Bode, Nyquist și Black au elaborat 

metoda frecvențială în baza transformatei Fourier de analiză și sinteză a 
sistemelor automat liniare [3, 4, 8, 11, 13, 18, 21].  
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Un rol important în analiza stabilității sistemelor automate a avut 
elaborarea în 1932 de H. Nyquist a criteriului frecvențial de stabilitate. 

Practica utilizării funcțiilor frecvențiale logaritmice a avut un rol 
important în dezvoltarea și implementarea sistemelor de reglare automată 
cu diverse procese industriale și tehnologice. 

Pe parcursul celui de al II-lea război mondial, teoria și practica 
sistemelor de reglare automată s-a dezvoltat vertiginos, construindu-se 

diferite sisteme automate în domeniile militar și civil (piloți automați 
pentru avioane, sisteme de urmărire automată pentru radare etc.). 

În anul 1940, teoria reglării automate devine un domeniu separat  
de dezvoltare științifică. Pe parcursul anilor 1940-1960 au fost elaborate 

metodele de studiu și construire a sistemelor automate  neliniare, optimale 
și adaptive. În anii 1960-1970 s-au dezvoltat noi metode de studiu al 

sistemelor automate în domeniul timpului bazate pe variabilele de stare, 
care au abordat o nouă viziune a problemelor controlabilității, 
observabilității, stabilității și optimalității sistemelor automate [1, 3-5, 10, 

13-15, 18, 20]. 

În baza metodelor ecuațiilor de stare s-au dezvoltat metode și 
practici de construire a sistemelor automate cu structură variabilă, care au 
fost larg utilizate la automatizarea diverselor procese industriale. 

În perioada de după anii 1990, o deosebită importanță s-a acordat 

dezvoltării sistemelor automate robuste ca prioritate practică. 
În etapa actuală, teoria conducerii automate dispune de un aparat 

fundamental de metode și tehnici de analiză și sinteză a sistemelor 
automate cu structură complexă, în care algoritmii de conducere se 

realizează în formă numerică pe microprocesoare, care conduc la ridicarea 
performanțelor, robusteții și fiabilității sistemelor de conducere automată 
[1, 4, 8, 9, 11, 13, 14, 18].  

Prin concepte și echipamente și produse program avansate, 

automatica este aplicată practic în toate domeniile socio-economice. 

În tabelul I.1 sunt date etapele de bază de dezvoltare a teoriei și 
practicii sistemelor cu conducere automată [3]. 
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Tabelul I.1. Etapele de dezvoltare a teoriei sistemelor automate 

Nr. 

crt. 

Anul Denumirea etapei 

1 1765 I.I. Polzunov a elaborat sistemul de reglare cu reacție 

negativă cu regulatorul de nivel al apei în cazanul cu vapori. 
2 1769 J. Watt a construit mașina cu vapori cu regulatorul de reglare 

a turațiilor arborelui mașinii. Acest moment este începutul 
Revoluției industriale în Marea Britanie, când s-au obținut 
considerabile succese în mecanizarea proceselor, care au fost 
rezultatele premergătoare automatizării.  

3 1800 

Ele White a propus conceptul de interschimbabilitate a 

pieselor în procesul de fabricație a muschetelor. Acest 
moment este începutul etapei fabricării în masă.   

4 1868 J. Maxwell a elaborat modelul matematic al regulatorului 

mașinii cu vapori. 
5 1913 Henry Ford la fabricile sale a implementat asamblarea 

mecanizată a automobilelor.  
6 1927 H. Bode analizează amplificatoarele cu reacție negativă 
7 1932 H. Nyquist a elaborat metoda frecvențială de analiză a 

stabilității sistemului automat. 
8 1952 La Institutul Tehnologic din Massachusetts au fost elaborate 

strungurile cu conducere numerică cu program. 
9 1954 J. Devon a elaborat echipamentul pentru transportarea 

obiectelor, care este prototipul robotului industrial. 

10 1960 În baza ideilor lui J. Devon s-a elaborat primul robot Unimăt.  
În 1961, acești roboți au fost utilizați pentru deservirea 
strungurilor de presare. 

11 1970 S-au propus modele de sisteme în variabilele de stare și s-a 

elaborat teoria conducerii optimale (L.S. Unimăt, R. 
Bellman). 

12 1980 Se efectuează cercetări ample ale sistemelor de conducere 

robustă.  
13 1990 Industria care fabrica producție pentru export a implementat 

pe scară largă automatizarea.   
14 1994 În automobile se implementează sisteme de conducere cu 

reacție negativă. 
În industrie apare necesitatea de aplicare a sistemelor de 

conducere robuste. 
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