
CONCEPTUL
 

: NOŢIUNEA DE SISTEM 

CERINŢA

 

: SĂ SE PREZINTE DEFINIŢIA ŞI SCHEMA STRUCTURALĂ DE PRINCIPIU 
AL UNUI SISTEM 

 
SOLUŢIE 

ENUNŢ:
 

  

1. Prin sistem se înţelege, un ansamblu de obiecte, ale cărui elemente componente 
interacţionează între ele, realizâmd o structură bazată pe cauzalitate. 

2. În figura 1 este prezentată, schematic, componenţa unui sistem automat, cu componentele: 
- c = mărime de comandă; 
- EC = element de comparare (de sumare); 
- EE = element de execuţie, care, în urma semnalului de comandă generează mărimea de 

execuţie asupra procesului tehnologic analizat, în sensul obţinerii valorii prescrise a 
semnalului de ieşire, chiar în prezenţa unei mărimi perturbatoare; 

- EI = elemen intermediar, de adaptare a naturii fizice a valorilor şi puterii / intensităţii 
semnalelor elementelor din sistem, unele faţă de altele; 

- EM = element de măsurare a mărimii de ieşire (a mărimii reglate); 
- EP = element de prescriere a mărimii de intrare; 
- m = mărime de execuţie; 
- RA = regulator automat, având rolul de a asigura comportarea corespunzătoare a intrgului 

sistem în regimuri staţionare ( de a asigura stabilitatea) şi dinamice (comportamentul în 
regimuri tranzitorii); 

- x = mărime de intrare; 
- y = mărime de ieşire (reglată). 
- z = mărime perturbatoare; 

 

 
 

Figura 1. 
 

3. În figura 2 este prezentată, schematic, structura unui sistem automat cu turbomaşini, cu 
componentele: 

- DiA = dispozitiv de automatizare; 
- ME = maşină electrică; 
- MH (OR) = maşină hidraulică (obiectul reglat); 
- P = pompă; 
- SA = sistem automat; 
- T = turbină; 

 
 
 
 
 
 



 
Figura 2. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



CONCEPTUL
 

: ECUAŢIA FUNDAMENTALĂ A UNUI SISTEM AUTOMAT 

CERINŢA

 

: SĂ SE PREZINTE ŞI SĂ SE COMENTEZE STRUCTURA ECUAŢIEI 
FUNDAMENTALE A SISTEMELOR AUTOMATE 

 
SOLUŢIE 

ENUNŢ:
 

  

1. În formă general, ecuaţia unui sistem automat se prezintă sub forma 
 

 

 

 
(1) 

 
în care: 

- ai = constante, funcţie de natura şi structura sistemului; 
- bi = constante, funcţie de natura şi structura sistemului; 
- c = constantă, funcţie de natura şi structura sistemului; 
- n = gradul de inerţie al sistemului; 
- x(t) = semnalul de ieşire din sistem, ca funcţie de timp; 
- y(t) = semnalul de ieşire din sistem, ca funcţie de timp; 

 
 Partea stângă a ecuaţiei defineşte gradul de inerţie al sistemului, gradul ecuaţiei care defineşte 
sistemul. Dacă i = 1, sistemul este cu inerţie de ordinal întâi; dacă i = 3, siistemul este cu inerţie de 
ordinal trei. 
 Partea dreaptă a ecuaţiei defineşte tipul sistemului: 

- dacă j = 0 şi c = 0, sistemul este de tip proporţional (P), 
 - dacă j = 1 şi c = 0, sistemul este tip derivative (D), 
 - dacă j = 0 şi c > 0, sistemul este integrativ (I). 
 În practică, este sufficient dacă gradul de inerţie este 2; de asemenea, din punct de vedere 
practice, se pot întâlni toate combinaţiile de sisteme; proporţional – integrative, derivative – 
proporţional, … . Cel mai complex tip de sistem este cel proporţional – derivative – integrative. 
 Ecuaţia (2) descrie, în contextual celor de mai sus, un system proporţional  - derivative – 
integrative cu inerţie de ordinal doi: 
 
 

 

 
(2) 

 
2. Aplicând, în ecuaţia (2), transformata Laplace, se obţine expresia reprezentată de ecuaţia 

(3): 
 

 
 

 
(3) 

în care: 
- s = i · ω, cu i = (-1)1/2  = variabila complexă Laplace; 
- X(s) = = transformata Laplace a semnalulu de ieşire din sistem; 
- Y(s) = transformata Laplace a semnalului de ieşire din sistem, 

 
din care rezultă funcţia de transfer al sistemului, reprezentată prin ecuaţia (4): 
 
 

 

 
(4) 

 



CONCEPTUL
 

: SERVOVALVE 

CERINŢA
 

: SĂ SE PREZINTE ŞI SĂ SE DISCUTE COMPONENŢA UNEI SERVOVALVE 

 
SOLUŢIE 

ENUNŢ:
 

  

Servovalva electrohidraulică este un elent de interfaţă în cadrul sistemelor automate 

hidrauluice care converteşte un semnal electric de putere redusă într-o mişcare a elementului hidraulic 

actionând în sensul controlului debitului şi a presiunii. Elementul de interfaţă în acest caz este realizat 

printr-un convertor electromagnetic permanent cuplat cu primul etaj de amplificare hidraulică (figura 

3). 

În figura 1 este redată varianta constructivă a servovalvei monoetajeră, variant care se 

constituie în primul etaj al servovalvelor cu două sau mai multe etaje:. 

 

 
 

Figura 2. Servovalva monoetajată 
 

Motorul de comandă (1) format din magnetul permanent 3, bobinele de comandă 4 şi tirnatul 

cu clapetă 5 transformă semnalul de valoare mică a curentului electric într-o mişcare proporţională a 

clapetei. Tirantul şi clapeta sunt fixate pe o ţevă flexibilă cu pereţî subţiri 6. Ţeva are deasemenea şi 

un rol de etanşare a motorului de comandă faţă de partea hidraulică. Dacă printr-un semnal al 

curentului i se excită bobina, indusul va fi deviat contra forţei elastic a ţevii, direcţia de deviere fiind 

stabilită de polaritatea curentului de intrare. Momentul pe ţeavă şî prin aceasta devierea clapetei ete 

proporţională cu valoare curentului de comandă. Dacă momentul de comandă este decuplat, ţeava 

(arcul de revenire) aduce indusul (clapeta) în poziţîe mijlocie. Preamplificatorul hidraulic 2 are rolul 

de a transforma devierea clapetei într-o mărime hidraulică. Sistemul ajutaj clapetă este format din 

doua diuze (rezistenţe hidraulice) fixe D1 şi doua diuze reglabile D2. Prin devierea clapetei se 

modifcă distanţele faţă de diuzele de reglare, modificându-se presiunile de comandă pA şi pB. Ca 

semnalul util se foloseşte căderea de persiune p = pA –pB  pentru comanda treptei a doua. 

 



În figura 2 este prezentată soluţia constructiă pentru o servovalvă de debit cu două etaje.  

 

 
 

Figura 2. Servovalva de debit 
 

Treapta a doua (etajul de debit) al acestei servovalve este distribuitorul al cărui sertar cilindric 

7 poate aluneca într-o bucşă 6 rezistentă la uzură sau la tipurile simple direct în carcasa 

distribuitorului. Sertarul 7 este centra intre două arcuri de echilibrare 5 si 8. În practică se urmăreşte ca 

sertarul distribuitor să fie cu acoperire pozitiă sau negativă faţă de bucşa sau corpul distribuitor. 

Pentru semnalul de intrare zero (i = 0) clapeta este în poziţie de echilibru, iar presiunile între 

diuzele fixe şi cele reglabile sunt egale Δp = pA - pB. În acest caz pe ambele feţe ale sertarului 

distribuitor acţioneaza aceeaşi presiune rămânând în poziţie de echilibru. Dacă la un semnal de 

comandă se deviază clapeta spre stânga (Δi = 0) presiunea va creşte în camera arcului 8 şi va scădea în 

camera arcului 5. Diferenţa de presiune (Δp = pA-pB = 0) va deplasa sertarul distribuitor 7 contra 

arcului 5 spre dreapta până când forţele la cele două clapete ale sertarului devin egale, deschiderea 

sertarului distribuitor, respectiv debitul de tranzit fiind funcţie de marimea semnalului de intrare i. Cu 

ajutorul şuruburilor de reglare 4 şi 9 se pot precomprima arcurile de centrare şi o dată cu ele şi poziţia 

sertarului faţă de muchiile de comandă. 


