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INTRODUCERE

Problema de sinteza a sistemului de reglare automata este una
din principalele probleme complexe ale teoriei sistemelor de conducere,
care constd in determinarea modelului matematic al procesului condus
la actiunea semnalelor exogene, alegerea si dimensionarea elementelor
componente, a structurii si configuratiei sistemului, parametrilor
elementelor si cerintelor de functionare ce ar satisface performantele
impuse sistemului de reglare automata [1, 3-6, 13, 17-19].

Proiectarea si functionarea proceselor industriale si tehnologice
automatizate trebuie sd satisfacd atat cerintele de performanta si
robustete impuse sistemului automat, cat si unor specificatii dorite cum
ar fi eficienta, calitatea, profitabilitatea, siguranta in functionare,
optimizarea consumurilor energetice, impactul asupra mediului etc.

Rezultatul realizarii proiectului de automatizare a proceselor
industriale si tehnologice depinde de doi factori [1, 4, 5, 6, 17]:

1) gradul de intelegere si de cunoastere a regimurilor de
functionare ale procesului condus ca obiect de conducere;

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

Complexitatea proceselor industriale si tehnologice, corelata cu
cerintele ridicate de performanta si robustete, automatizarea devin o
necesitate obiectiva in conjunctura globalizarii economiei si a pietelor de
procese si produse [4, 17].

Evolutia ingineriei sistemelor automate este strans corelata cu cea
a tehnologiei proceselor si a stiintei calculatorarelor ca urmare a
dezvoltarii avansate a microelectronicii, care a condus la realizarea
interfetelor de proces, a traductoarelor cu un nivel ridicat de inteligenta,
a elementelor de executie performante, a procesoarelor de semnal si a
microcontrolerelor. Tindnd cont de aceste rezultate si avand la baza
modelele matematice ale proceselor, este posibila implementarea celor
mai avansate strategii de conducere a instalatiilor automatizate.

Daca se considera evolutia strategiilor de coducere a proceselor
industriale si tehnologice, atunci se evidentiaza mai multe categorii
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carora le corespund generatii de sisteme de conducere cum ar fi [5, 17]:

1) sisteme conventionale de reglare care se bazeaza pe strategii
conventionale de reglare (reglare PID, reglare directa si reglare cascada);

2) sisteme avansate de conducere avand la baza tehnici clasice de
conducere (ajustarea amplificarii, compensarea timpului mort, reglarea
prin decuplare, reglarea selectiva etc.);

3) sisteme avansate de conducere avand la baza tehnici noi
(reglarea predictiva, reglarea cu model intern, reglarea adaptiva,
controlul statistic al calitatii etc.);

4) sisteme avansate de conducere avand la bazd modele
matematice complexe (conducere neliniard, optimala si robusta);

5) sisteme avansate de conducere avand la baza tehnici inteligente
(sisteme bazate pe cunostinte, tehnici fuzzy, tehnici neurale);

6) sisteme inteligente hibride de conducere avand la baza tehnici
avansate de pocesare a informatiilor si a cunostintelor, care integreaza
tehnicile neurale, tehnicile fuzzy, tehnicile inteligentei artificiale si
programarea evolutionista.

Dezvoltarea diferitelor etape 1n ingineria sistemelor automate si a
sistemelor cu conducere automata, care incorporeaza atat strategiile de
conducere, cét si suportul hardware si software pentru implementarea
acestora, evidentiaza trecerea de la structurile simple de reglare, cu unul
sau doua grade de libertate cu reactie negativa, si reglarea directd dupa
marimile exogene masurabile, la structuri cu multiple interactiuni si cu
un nivel inalt de inteligenta etc.

Sistemele automate sunt larg utilizate la conducerea proceselor
biologice, chimice, economice si a interactiunilor umane.

Ingineria conducerii automate este una dintre cele mai
provocatoare si interesante domenii ale ingineriei moderne [1, 3, 5], care
incorporeazd concepte, modele, metode, tehnici si tehnologii din divese
discipline, avand ca domeniu interdisciplinar diverse aplicatii.

In lucrare sunt expuse strategii de conducere a proceselor
industriale si tehnologice ca sisteme conventionale cu strategii
conventionale de reglare (reglare PID, reglare in cascadd si reglare
directd), ca sisteme liniare continue si sisteme numerice monovariabile si
multivariabile.
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