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Todo proceso de fabricacion y manufactura requiere de un control, la ingenieria
de instrumentacién y control de procesos tiene una aplicacion en el sector productivo.
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Prefacio

Este libro es el fruto de afios de trabajo en el drea de Control de Procesos y busca proveer
de bases tedricas fundamentales en esta importante area del conocimiento, con énfasis en
temas que son ttiles tanto para estudiantes, profesionales y especialistas. Se presentan, ademas
diversas aplicaciones y directrices sobre su utilizacién practica y enfoques sencillos para resolver
problemas de ingenieria con el rigor de diversas herramientas matematicas.

El libro estd compuesto por diez capitulos: en el primero se abordan aspectos conceptuales,
necesarios para el entendimiento del resto del texto; el segundo presenta aspectos basicos de
modelado de procesos; el tercero esta relacionado con los controladores PID; el cuarto se refiere
a la sintonizacion de los controladores PID; el quinto describe los esquemas de control para
rechazo de perturbaciones; en el sexto se muestran esquemas de control para la compensacién
de sistemas de fase no minima, bésicamente sistemas con retardo y sistemas con respuesta
inversa; en el séptimo se hace una presentacion sobre los sistemas multivariables; el octavo
describe de una manera sucinta los controladores predictivos basados en modelos; el noveno
hace una presentacion de técnicas computacionales y optimizacion inteligente; y, finalmente en
el décimo describe una propuesta de control por modos deslizantes que puede ser usada para
procesos quimicos.

Al final de cada capitulo, se agrega una breve biografia de algunos personajes que han
realizado aportes en el area de Control de Procesos, como un homenaje para quienes por su
dedicacion, contribuyeron al avance en lo académico e industrial en este campo.

Los antecedentes de este libro estan relacionados con los estudiantes de los cursos de Control
de Procesos de la Maestria en Automatizacién y Control de la Universidad de los Andes, Mérida
(Venezuela), como unas notas para nuestros cursos de postgrado. Luego, estos apuntes pasaron a
los ingenieros de Petrdleos de Venezuela (PDVSA) con quienes tuvimos la fortuna de compartir
y enriquecer los contenidos basados en sus experiencias. Asimismo, nos complace reconocer
los utiles comentarios, sugerencias y revisiones proporcionadas por varios colegas y alumnos,
especialmente los estudiantes de los cursos de Control de Procesos y Sintesis de Plantas de la
Escuela Politécnica Nacional (EPN), Quito, Ecuador. Los errores u omisiones en este documento
siguen siendo nuestra responsabilidad.

Finalmente, el reconocimiento a la Universidad de Los Andes, lugar donde se inicié este
trabajo, asi como al programa Prometeo de la Secretaria Nacional de Educacién Superior,
Ciencia y Tecnologia (SENECYT) - Ecuador, institucién que posibilité llegar a este hermoso
pails y asentarnos en estas bellas tierras. Una mencién aparte para los companeros del Departa-
mento de Automatizacién y Control Industrial (DACT) de la EPN, con quienes hemos conforma-
do un gran equipo de trabajo.

Para la edicién inicial de este libro se conté con la participacién y el esfuerzo de muchas
personas, el agradecimiento especial a los ingenieros Juan Villacrés y Michelle Viscaino; al



Ing. Francisco Ulloa Herrera, quien aportd con el diseno didéctico de los diferentes graficos,
verificacién de ecuaciones, correccion de contenidos y ediciéon final.

Cada dia damos gracias a Dios por permitirnos desarrollar esta actividad, la docencia, y de

esta manera estar presentes en la formacién de futuros profesionales responsables y éticamente
comprometidos con los destinos de nuestros pueblos.

Oscar Camacho, Escuela Politécnica Nacional, Ecuador
Andrés Rosales, Escuela Politécnica Nacional, Ecuador

Francklin Rivas, Universidad Técnica Federico Santa Maria, Chile
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El libro es un aporte valioso al area de control de procesos, cubre una amplia gama
desde temas introductorios hasta temas de control avanzado. Es un libro que es muy
facil de leer, con los temas explicados en forma muy sencilla pero sin resignar profun-
didad en los conceptos. En el final de cada capitulo hay una seccion de autoevalua-
cién que sirve para afianzar los temas tratados. Estoy seguro que serd un libro de
referencia y consulta permanente. Esta obra puede ser utilizada como base para
cursos de grado y también cursos de posgrado. El libro tiene sugerencias practicas y
es muy recomendable para profesionales/ingenieros de procesos de campo.
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