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de diversos páıses, Presidente de consorcios internacionales y editor o miembro de consejos
editoriales de varias revistas. Asesor de la Organización de las Naciones Unidas, Kuwait Oil
Company, Halliburton, entre otros. Ha dirigido más de 80 Proyectos o tesis de grado a nivel
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Prefacio
Este libro es el fruto de años de trabajo en el área de Control de Procesos y busca proveer

de bases teóricas fundamentales en esta importante área del conocimiento, con énfasis en
temas que son útiles tanto para estudiantes, profesionales y especialistas. Se presentan, además
diversas aplicaciones y directrices sobre su utilización práctica y enfoques sencillos para resolver
problemas de ingenieŕıa con el rigor de diversas herramientas matemáticas.

El libro está compuesto por diez caṕıtulos: en el primero se abordan aspectos conceptuales,
necesarios para el entendimiento del resto del texto; el segundo presenta aspectos básicos de
modelado de procesos; el tercero está relacionado con los controladores PID; el cuarto se refiere
a la sintonización 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 compensación
de sistemas de fase no mı́nima, básicamente sistemas con retardo y sistemas con respuesta
inversa; en el séptimo se hace una presentación sobre los sistemas multivariables; el octavo
describe de una manera sucinta los controladores predictivos basados en modelos; el noveno
hace una presentación de técnicas computacionales y optimización inteligente; y, finalmente en
el décimo describe una propuesta de control por modos deslizantes que puede ser usada para
procesos qúımicos.

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

Los antecedentes de este libro están relacionados con los estudiantes de los cursos de Control
de Procesos de la Maestŕıa en Automatización 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 Petróleos de Venezuela (PDVSA) con quienes tuvimos la fortuna de compartir
y enriquecer los contenidos basados en sus experiencias. Asimismo, nos complace reconocer
los útiles comentarios, sugerencias y revisiones proporcionadas por varios colegas y alumnos,
especialmente los estudiantes de los cursos de Control de Procesos y Śıntesis 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 inició este
trabajo, aśı como al programa Prometeo de la Secretaria Nacional de Educación Superior,
Ciencia y Tecnoloǵıa (SENECYT) - Ecuador, institución que posibilitó llegar a este hermoso
páıs y asentarnos en estas bellas tierras. Una mención aparte para los compañeros del Departa-
mento de Automatización y Control Industrial (DACI) de la EPN, con quienes hemos conforma-
do un gran equipo de trabajo.

Para la edición inicial de este libro se contó con la participación y el esfuerzo de muchas
personas, el agradecimiento especial a los ingenieros Juan Villacrés y Michelle Viscáıno; al
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Ing. Francisco Ulloa Herrera, quien aportó con el diseño didáctico de los diferentes gráficos,
verificación de ecuaciones, corrección de contenidos y edición final.

Cada d́ıa damos gracias a Dios por permitirnos desarrollar esta actividad, la docencia, y de
esta manera estar presentes en la formación 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 Maŕıa, Chile
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