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El objetivo fundamental de este proyecto, fue dar solución a una problemática que se 
presenta en un proceso real mediante el estudio del comportamiento de materiales, 
elementos de control, magnitudes y variables que involucran gran parte del conocimiento 
y aplicación de los conceptos en áreas como la instrumentación industrial y la mecánica 
de fluidos. A su vez, estructurar el modelo matemático de la planta existente que 
permitiera hacer el análisis del comportamiento de la misma, para mejorar la 
característica de respuesta en el envasado  del líquido. 
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