R

BIBLIOTECA EDUARDO COTE LAMUS

RESUMEN — TESIS DE GRADO

AUTORES CARLOS EDINSON CAICEDO ALDANA, CARLOS ANDRES
CASTELLANOS CONDE Y HAROLD HUMBERTO HERNANDEZ SEPULVEDA
FACULTAD DE INGERIERIA

PLAN DE ESTUDIOS INGENIERIA ELECTRONICA

DIRECTOR RODRIGO MARTINEZ DIAZ

TITULO DE LA TESIS MODELAMIENTO Y MEJORAS EN EL DESEMPENO DE UN
SISTEMA DE LLENADO DE LIQUIDOS

RESUMEN

El objetivo fundamental de este proyecto, fue dar solucién a una problemética 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 aplicacién de los conceptos en areas como la instrumentacion industrial y la mecéanica
de fluidos. A su vez, estructurar el modelo mateméatico de la planta existente que
permitiera hacer el analisis del comportamiento de la misma, para mejorar la
caracteristica de respuesta en el envasado del liquido.
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