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El método de envasado de arequipe es automatizado en este proyecto uniendo técnicas 
de control electrónico para procesos industriales y, de sistemas mecánicos y electro 
neumáticos logrando aumentar la producción en un 576% con la asistencia de un 33% 
del recurso humano actual. Esta máquina tiene la capacidad de dosificar, colocar el foil 
y sellar los recipientes del producto en sus dos presentaciones de manera simultánea. 
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