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1. Introducere

AUTOMATICA este ramura stiintei care se ocupd cu studiul
metodelor si mijloacelor prin intermediul carora se asigura conducerea
proceselor tehnice, fard interventia directd a operatorului uman.

Implementarea practica a acestor principii, metode si mijloace de
conducere a proceselor se numeste automatizare.

Ansamblul de obiecte materiale care asigura controlul
desfasurarii proceselor tehnice (sau a altor categorii de procese) fara
interventia operatorulut uman se numeste echipament de
automatizare.
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Figura 1.1. Procesul de automatizat §i sistemul de conducere a proceselor

SISTEM AUTOMAT: ansamblu format din procesul supus
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1. Operatia de informare a operatorului asupra modului cum se
desfasoara procesul

M cantitativ: masurari

M calitativ: semnalizari
2. Actionare asupra procesului de catre operatorul uman:

B cantitativ: reglare

M calitativ: comanda

REGLARE + COMANDA+ INFORMARE= CONDUCERE PROCES

Reglare: este un proces in care o marime, marimea reglata, este
masuratd continuu, comparata cu o altd marime, marimea de referinta
(de conducere) si in functie de rezultatul acestei comparatii se
intervine in sensul aducerii marimii reglate la valoarea celei de
referinta.

Comanda: este un proces ce se desfasoara intr-un sistem in care una
sau mai multe marimi de intrare influenteaza marimile de iesire, pe
baza legitatilor specifice sistemului.

Conducerea unui proces tehnic poate fi:
B neautomatd (manuald) -dirijarea este realizata de catre
operator
B automata - operatorul este inlocuit de un dispozitiv care fara
interventia omului actioneaza asupra procesului pe baza
informatiilor primite din proces
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Tehnica reglarii automate este o componentd fundamentald a
automatizarii proceselor tehnologice si are drept scop realizarea
reglarii, cu eliminarea interventiei directe a operatorului uman.

Esenta sarcinii reglarii este de a aduce anumite marimi din
procesul tehnologic (temperaturii, presiuni, turatii, etc.) la valori
prescrise si de a le mentine la aceste valori, prin eliminarea sau
atenuarea efectului perturbatiilor.
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' Echipamente de automatizare
Componentele SRA : Marimile SRA :
RA =regulator automat ; Yy = masura; u = comanda;
EE = element de executie ; y, = referintd ; m= executie;
T = traductor € = eroare ; z = calitate.

v = perturbatie

Figura 1.2. Structura sistemului de reglare automata
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Figura. 1.3. Sistem de reglare automata

Regulatorul prelucreaza referinta y, si iesirea masuratda y sau/si
eroarea s(t)=y,(1)-y(r) dupa legi bine definite, u(r)=rf(y, (1)), ¥(t)).
Mairimea de eroare ¢(r) se genereaza automat in cadrul regulatorului.

Se spune ca un sistem de reglare automatia (SRA) indeplineste
sarcina de reglare daca indiferent de actiunea marimilor exogene ce
actioneazd asupra procesului este indeplinitd conditia de
reglare:}ggg(t) =0 pentru vseR.
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Dupa modul cum variaza referinta, reglarea este de doua tipuri:

-reglare cu referintd constanta: valoarea semnalului y,
ramane constantd in timpul procesului de reglare si valoarea
sa este in acest caz o valoare prescrisa. Se cere ca marimea
reglatd z sa se mentina, chiar in prezenta perturbatiilor, intr-
o vecinatate admisibila a valorii dorite z,. Este cel mai
raspandit tip de reglare automata.

- urmadrire : valoarea semnalului de referinta se modifica dupa
o functie de timp data. Se cere ca marimea reglatd z sa
urmdrescd cat mai fidel referinta specificatd, chiar in
prezenta perturbatiilor.

Proprietatile reglarii sunt:

- stabilitatea

- performantele stationare si tranzitorii ale raspunsului
sistemului

Problematica teoriei reglarii se rezuma la doud aspecte:
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Sistem de reglare automata a temperaturii
(Schimbatorul de caldura abur-apa)

‘ Aparece

Schema bloc

v



TRA-C1

v,=Te

Mentinerea constanta a temperaturii unei incinte
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Comparatie intre un sistem de reglare automata (SRA) si
un sistem de comanda automata (SCA)

Intrare sau _| Dispozitiv de u‘ EE n:l Proces/ y Componentele SA-
element de masura comanda g 17| Instalatie RA=1r)egulat0r aut.omat
Echipamente de automatizare EE=clement de executie
_________________________________________________________ T=traductor
Marimi:
v y=masura u=comanda;
l FTTTTToees ' yr=referinta m= executie;
Proces/ Z E E y‘ &= eroare z= calitate
Instalatie E' T E i v=perturbatie
SCA SRA
- actiune in circuit deschis - actiune in circuit inchis
- actioneaza numai asupra - se poate actiona asupra

perturbatiilor cunoscute
- nu sunt probleme deosebite - poate deveni instabila chiar
in ceea ce priveste stabilitatea daca y; si v sunt marginite

ansamblului

tuturor perturbatiilor
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COMANDA SAU REGLARE ?

e presiune
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Scurt istoric al automaticii

285—-2471Ch | Ktesibios, sub regele Ptolemeu II Philadephus, proiecteaza un ceas cu apa
(grecii cunosteau relatia dintre debit si presiunea relativa)

100 iCh Heron in Pneumatica descrie mentinerea (reglarea) constanta a nivelului in
doua vase separate cu ajutorul unui plutitor

1624 Drebbel: reglarea temperaturii in sobe (cuptoare)

1681-1700 Papin: reglarea presiunii (ventil de sigurantd)

1740 Reglarea nivelului in cazanele de abur

1747 Lee: Reglarea morilor de vant

1765 Polzunov: dispozitivul de reglare a nivelului (intr-un cazan de abur)

1788 J. Watt: reglarea turatiei la 0 masina cu abur

1868 J. Maxwell: analiza teoretica a pendulului centrifugal

1877 J.Routh Utilizarea ecuatiilor diferentiale la descrierea proceselor

1885 A. Hurwitz de reglare; cercetdri in domeniul stabilitatii, criterii de

1892 A.M. Liapunov | analiza a stabilitatii; reglarea turbinelor; tehnici

1932 A. Nyquist frecventiale in analiza sistemelor
domenii: energetica, telecomunictii, industria militara,
aviatie, pilotarea vapoarelor.

1940 A. Leonhard Automatica devine un domeniu de sine statdtor al

W. Oppelt stiintelor ingineresti, reprezentdri matematice

1944 R. Oldebourg | sistematizate ale sistemelor de reglare automata; noi

1945 H. Bode metode de studiu in frecventd; utilizarea transformatei

1950 N. Wiener Laplace si a functiei de transfer in modelarea sistemelor

1955 J. Truxal de reglare automatd; regulatoare automate electronice si
pneumatice; aplicatii industriale multiple

1956 crearea I[IFAC (International Federation of Automatic Control)

1956 L. Pontriaghin | Principiul maximului i principiile programarii dinamice

1957 R. Bellman sunt aplicate la optimizarea proceselor; abordari bazate

1961 R.E. Kalman pe ecuatii de stare; dezvoltarea teoriei filtrarii;

1966 V.M. Popov hiperstabilitatea sistemelor automate;

1970 teoria sistemelor discrete si creearea conceptului de
reglare numerica a proceselor (DDC — Direct Digital
Control);

1975 dezvoltarea de software pentru conducerea proceselor.

1980 Aplicatii ale automaticii in multiple domenii, cu
accentuarea caracterului interdisciplinar (modele din
biologie, ecologie, economie, etc.) sisteme adaptive de
reglare (self-tuning); impactul dezvoltarii productiei de
circuite electronice si al sicroprocesoarelor

1991 infiintarea SRAIT — Societatea Romana de Automatica si Informatica
Tehnica

’:’ 1966 se infiinteaza Facultatea de Automaticd, in cadrul [Institutului Politehnic
Gheorghe Gheorghiu Dej din Bucuresti, actualmente Faculatate de Automatica si
Calculatoare din Universitatea Politehnica Bucuresti prin contributia decisivd a
Prof.dr.ing. Cornel Penescu.




