
 Escuela de Ingeniería de Antioquia 

 

MIÉRCOLES 21 DE OCTUBRE DE 2015 
INICIA TERMINA Tema Conferencista 

07:30 08:30 Registro 

08:30 09:00 Instalación a cargo del Señor Rector CARLOS FELÍPE LONDOÑO 

09:00 10:00 Metodología de Proyectos Mecatrónicos JOSÉ EMILIO VARGAS SOTO 

10:00 10:30 Refrigerio 

10:30 11:30 
Proyectos Mecatrónicos: Ejemplos de 

desarrollos prácticos 
FERNANDO JOSÉ CASTILLO GARCÍA 

11:30 12:30 
Detección y diagnosis de fallos en actuadores 

lineales electromecánicos 
CRISTÓBAL RUÍZ CÁRCEL 

12:30 13:30 Almuerzo Libre 

13:30 14:30  ELKIN ECHEVERRI GARCÍA 

14:30 15:30 Panel Academia Industria 

15:30 16:00 Refrigerio 

16:00 17:00 Representación Artística 
 

Ubicación: Auditorio Marie Poussepin  calle 38 sur # 43A – 70. 

JUEVES 22 DE OCTUBRE DE 2015 
Ponencias 

INICIA TERMINA SALÓN 1 SALÓN 2 SALÓN 3 SALÓN 4 

08:00 08:30 Ponencia 1 Ponencia 2 Ponencia 3  Ponencia 4  

08:30 09:00 Ponencia 5  Ponencia 6 Ponencia 7 Ponencia 8 

09:00 09:30 Ponencia 9 Ponencia 10 Ponencia 11 Ponencia 12 

09:30 10:00 Ponencia 13 Ponencia 14 Ponencia 15 Ponencia 16 

10:00 10:30 Refrigerio 

10:30 11:00 Ponencia 17 Ponencia 18 Ponencia 19 Ponencia 20 

11:00 11:30 Ponencia 21 Ponencia 22 Ponencia 23 Ponencia 24 

11:30 12:00 Ponencia 25 Ponencia 26 Ponencia 27 Ponencia 28 

12:00 12:30 Ponencia 29 Ponencia 30 Ponencia 31 Ponencia 32 

12:30 13:30 Almuerzo libre 

13:30 14:00 Ponencia 33 Ponencia 34 Ponencia 35 Ponencia 36 

14:00 14:30 Ponencia 37 Ponencia 38 Ponencia 39 Ponencia 40 

14:30 15:00 Ponencia 41 Ponencia 42 Ponencia 43 Ponencia 44 

15:00 15:30 Refrigerio 

15:30 16:00 Ponencia 45 Ponencia 46 Ponencia 47 Ponencia 48 

16:00 16:30 Ponencia 49 Ponencia 50 Ponencia 51 Ponencia 52 

16:30 17:00 Ponencia 53 Ponencia 54 Ponencia 55 Ponencia 56 

 

Ubicación. Escuela de Ingeniería de Antioquia sede Zúñiga  Cl. 25 Sur #42-73, Envigado 
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PONENCIAS 

PONENCIA TEMA PONENTES INSTITUCION 

1 
DESARROLLO DE UN ROBOT PARALELO 5R PARA 
LA IMPRESIÓN EN 3D. 

Eliseo de Jesús Cortés Torres 
Cesar Augusto Peña Cortés 
Efraín Andrés Rodríguez Gasca. 

Universidad de 
Pamplona 

2 
 DISEÑO DE UNA PINZA TRIDIGITAL 
ANTROPROMORFICA 

Monica J. Méndez S. 
Rubén D. Hernández B. 
Cesar D. Riaño F. 
Oscar F. Avilés S. 

Universidad 
Piloto de 
Colombia 

3 
DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN DE UN ROBOT 
ACUÁTICO TIPO ROV 

Marco A. Meza C. 
Deisy Y. Forero Q. 
Rubén D. Hernández B. 

Universidad 
Piloto de 
Colombia 

4 
CONTROL TRAJECTORY CALCULATION IN MOBILE 
ROBOTICS FROM MACHINE VISION METHODS, 
SUPERPIXEL ON EMBEDDED SYSTEMS 

Edwin prieto 
manuel Díaz 
Marco jinete 

UPC 

5 

DESIGN AND CONSTRUCTION OF AN 
OMNIDIRECTIONAL MOBILE - DISPLACEMENT 
LASER CUTTER: TRAJECTORY CALCULATION 
FROM MACHINE VISION 

Pedro montaña 
Edwin prieto 

UPC 

6 
SEGUIMIENTO DE TRAYECTORIAS PARA UN 
VEHÍCULO AUTÓNOMO 

Kevin S. Sarmiento G, 
Javier E. Vásquez L. 
Oscar L. Laguna S. 
Rubén D. Hernández B. 

Universidad 
Piloto de 
Colombia 

7 MECANISMO PLANAR 2R 

Juan f López 
Jhonatan d Piza 
Edgar h. Sepúlveda 
Vanessa a. Sora 
Ricardo e. Ramírez 

Universidad 
Piloto de 
Colombia 

8 
 DISEÑO DE UNA MÁQUINA AUTOMÁTICA PARA 
LA APLICACIÓN DE QUÍMICOS VOLÁTILES 

Camilo Caro Valencia 
Jairo Orlando Montoya 
Jorge Eliécer Rangel Díaz 

Universidad de 
la Salle 

9 
VISIÓN DE MAQUINA APLICADA EN TAREAS PICK 
AND PLACE Y BIN PICKING CON ROBOTS 
INDUSTRIALES 

Wilson a. Hernández Martínez 
Laura Julieth Patiño Arévalo 
Jorge Eliécer Rangel Díaz 

Universidad de 
la Salle 

10 
SISTEMA 2D PARA LA REALIZACIÓN DE 
PRÁCTICAS EN EL LABORATORIO 

Wilson a. Hernández Martínez 
Laura Julieth Patiño Arévalo 
Jorge Eliécer Rangel Díaz 

Universidad de 
la Salle 

11 
DISEÑO Y CONSTRUCCIÓN DE UN ROBOT 
CARTESIANO DE 3 GRADOS DE LIBERTAD 

Julie Berrio 
Edgar Argos 
Juan Zuluaga 
Sergio Corredor 

Universidad 
Autónoma 

12 
 A NEW CORNER DETECTOR APPROACH FOR 
OCCUPANCY GRID MAP MERGING 

Carlos Alberto Velasquez Hernandez 
Flavio Augusto Prieto Ortiz 

Universidad de 
Colombia 
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PONENCIA TEMA PONENTES INSTITUCION 

13 
IMPEMENTATION OF AUTONOMOUS 
NAVIGATION SYSTEM IN A MOBILE ROBOT TO 
EXPLORE UNKNOWN ENVIRONMENTS 

Carlos Alberto Velasquez Hernandez 
John Jairo Chavez Chavez 
Ernesto Cordoba Nieto 

Universidad de 
Colombia 

14 

DISEÑO Y CONSTRUCCIÓN DE UN SISTEMA 
BASADO EN ACELEROMETRÍA PARA LA 
CAPTACIÓN Y ANÁLISIS EN MATLAB DE SEÑALES 
PRECORDIALES USANDO SISMOCARDIOGRAFÍA 
3D  

Juan Zuluaga 
Pablo Bonaveri 
Mauricio Barrios 

Universidad 
autónoma del 
caribe 

15 
 HERRAMIENTA MÓVIL DE ASISTENCIA EN 
SITUACIONES DE RIESGO 

Jorge Eliecer Rangel Díaz 
José Luis Rubiano Fernández 
Jairo Orlando Montoya Gómez  

Universidad de 
la Salle 

16 
EVALUACIÓN DE ALTERNATIVAS DE PELADO 
INDUSTRIAL DE YUCA 

Pedro Fernando Marín Gómez 
Jairo Orlando Montoya Gómez 
José Luis Rubiano Fernández 

Universidad de 
la Salle 

17 

DESARROLLO Y CONTROL DE UN BRAZO 
ROBÓTICO MEDIANTE LA ADQUISICIÓN DE 
DATOS EN TIEMPO REAL HACIA UN ESPACIO NO 
REAL.  

Deiby Alejandro Triana Archila 
Universidad 
autónoma de 
Bucaramanga 

18 
 DISEÑO Y CONSTRUCCIÓN DE UN DOSIFICADOR 
AUTOMÁTICO DE ALIMENTO PARA PERROS DE 
RAZA MEDIA 

Gilmar Hernando Tuta Navajas 
Juan sebastian Rivera Cabezas 
Katherin Gutierrez Ávila 
Sebastian Roa Prada 

Universidad 
autónoma de 
Bucaramanga 

19 
DISEÑO Y CONTRUCCIÓN DE UN ANIMATRONIC 
CONTROLADO POR KINECT 

A. Cifuentes 
L.a. Rodriguez 
Diana Lancheros 
E.f. Garzón 

Universidad La 
Salle 

20 
 SISTEMA HCI BASADO EN EL CONTROLADOR 
LEAP MOTION APLICADO A LA PREVENCIÓN DE 
CARIES DENTAL 

David Rolando Suarez Mora 
Diana Lancheros-cuesta 
William Yesid Aguirre Carpeta 

Universidad 
Cooperativa de 
Colombia 

21 
 MÓDULO DIDACTICO PARA PRÁCTICAS DE 
LABORATORIO EN LAS ÁREAS DE 
INSTRUMENTACIÓN  

Luis Fernando Rico Riveros 
Víctor Hugo Bernal Tristancho 
Jhon Fredy Bayona Navarro 
Alexander Cortes Llanos 

Universidad 
ECCI 

22 
 DISEÑO Y PROTOTIPADO DE UN ROBOT 
EXPLORADOR  QUE SOPORTE LAS ACTIVIDADES 
DE LOS BOMBEROS 

Juan F. López 
Camilo E. Quijano 
Ricardo A. Moncayo 
Jorge H. Piedrahita 
Jesús D. Jiménez 
Nelson D. Navarro 
Irma I. Angarita 

Universidad 
Nacional de 
Colombia 

23 
CONSTRUCCIÓN DE UNA MÁQUINA CNC DE 3 
EJES Y DISEÑO DEL SISTEMA DE TRANSMISIÓN DE 
MOVIMIENTO 

Jimmy Raúl Bustos Benítez 
Ricardo Emiro Ramírez Heredia 
Freddy Alexander Feria Briceño 
Sergio Andrés Veloza García 

Universidad 
nacional de 
Colombia sede 
Bogotá 

24 
DESIGN, MODELLING AND BUILDING OF 
GEOTECHNICAL CENTRIFUGE  

Pahola Porra 
Fonseca Vargas 
Reyes Ortiz o.j. 

Nueva granada 
Military 
University 

25 
 IMPLEMENTACIÓN DE TÉCNICAS DE CONTROL 
EN UN PLC S7-1200, UTILIZANDO EL BLOQUE DE 
FUNCIONES DE TEXTO ESTRUCTURADO 

José Antonio Tumialán B. 
Miguel Felipe Arévalo C. 
Edward Fabián Garzón T. 

Universidad de 
la Salle 
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PONENCIA TEMA PONENTES INSTITUCION 

26 
ANALYSIS OF NOISE OVER THE PAVEMENT 
TROUGH ANECHOIC CHAMBER 

Pahola Porra 
Javier Camacho T. 
Oscar Reyes 

Nueva granada 
Military 
University 

27 
A FORCE CONTROL FOR A PEG-HOLE SYSTEM IN 
ASSEMBLY TECHNOLOGY 

Hernández, David 
Pedro Cárdenas 

National 
University of 
Colombia 

28 
 COMUNICACIÓN ENTRE ROBOTSTUDIO  
LEAPMOTION PARA EL CONTROL DE ROBOT 
INDUSTRIAL 

Pedro Andrey Cañón 

Universidad 
nacional de 
Colombia 
Bototá dc 

29 
 COMUNICACIÓN ENTRE ROBOTSTUDIO 
LEAPMOTION PARA EL CONTROL DE ROBOT 
INDUSTRIAL 

Pedro Cárdenas 
Oscar Rodríguez 

Universidad 
nacional de 
Colombia 
Bototá dc 

30 
CONTROL GESTUAL DE ROBOT DE 4 GDL CON 
SENSOR LEAP MOTION 

Oscar Justinico 
Pedro f. Cardenas 
Jhoan Sebastian Rodriguez 

Universidad 
nacional de 
colombia 

31 
PREMISAS PARA EL DISEÑO DE ROBOTS 
PARALELOS, ANÁLISIS DE CASO DEL ROBOT 
DELTA 

Michel Felipe Pedraza 
Pedro F. Cárdenas 
Fernando José Rodríguez 
Eugenio Yime 

Universidad 
Nacional de 
Colombia - 

32 
GESTIÓN DEL CONTROL DE FABRICACIÓN DE 
RINES DE ALUMINIO MEDIANTE EL CONCEPTO 
ACTOR DE EMPRESA 

Diana Jimena López Mesa 
Valentina Sánchez 
Diego Fernando Rivera 
Edwar Guillermo Velasco 
José Manuel Guañarita 

Corporación 
universitaria 
Comfacauca 

33 
DISEÑO DE UN CLASIFICADOR BASADO EN REDES 
NEURONALES PARA PACIENTES EN PROCESO DE 
EXTUBACIÓN 

H. González 
C. Arizmendi 
 B. F. Giraldo 

Universidad 
Autónoma de 
Bucaramanga - 
UNAB 

Univ. Politècnica 
de Catalunya 

34 
DESARROLLO DE UNA TARJETA DAQ QUE 
PERMITA INTERARTUAR EN EL MONITOREO DE 
LAS PLANTAS FESTO MPS PA COMPACT 

Matilde Gutierrez Luna 
Lerman Alfonso Moreno 
Nestor Penagos Quintero 

Universidad 
piloto de 
Colombia 

35 
DISEÑO DE UN SISTEMA DE CONTROL 
MONOARTICULAR PARA UN ROBOT DE CUATRO 
GRADOS DE LIBERTAD 

Mónica Fernanda Roa 
Julián Andrés Serrano 
Raúl Roque Di Marco 
Hernando González 

Universidad 
Autónoma de 
Bucaramanga 

36 MÁQUINA AUTOMÁTICA PROCESADORA DE 
PAPA 

Jairo Orlando Montoya Gómez 
Alvaro Antonio Patiño Forero 
José Luis Rubiano Fernández 

Universidad de 
la Salle 

 
37 

SISTEMA DE TRANSPORTE COOPERATIVO 
DESARROLLADO PARA UN GRUPO DE ROBOTS 
MÓVLES NO HOLONOMICOS USANDO EL 
MÉTODO LIDER VIRTUAL 

Leonardo Enrique Solaque Guzmán 
Daniel Ricardo Avendaño Flórez 
Manuel Alejandro Molina Villa 
Camilo Andrés Pulido Rojas 

Universidad 
militar nueva 
granada 

38 
CONTROL Y ESTABILIZACIÓN DE ALTURA DE UN 
QUADROTOR  POR MODOS DESLIZANTES 

Daniel Ricardo Avendaño Flórez 
Manuel Alejandro Molina Villa 
Camilo Andres Pulido Rojas 
Nelson Fernando Velasco Toledo 

Universidad 
militar nueva 
granada 
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39 

 ANÁLISIS ESTÁTICO DE SISTEMA DE FIJACIÓN 
PARA ASEGURAR CENTRO EN ENTORNOS 
CILÍNDRICOS 

Cristian Danilo León Useche 
Leonardo Enrique Solaque Guzmán 

Universidad 
militar nueva 
granada 

40 
IMPLEMENTACIÓN DE UN ALGORITMO DE 
CONTROL DISCRETO EN ESPACIO DE ESTADO 
UTILIZANDO UN FILTRO DE KALMAN 

Carlos Andrés Álvarez Peláez 
Laura Camila Rodríguez Peña 
Mariana Ramírez Atehortúa 
Rigoberto de Jesús Maldonado T. 

Escuela de 
Ingeniería de 
Antioquia 

41 
DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN DE UNA PRÓTESIS 
DE MANO DE BAJO COSTO EN IMPRESORA 3D 

Daniel Vick Gutiérrez 
Universidad de 
caldas 

42 CONTROLADOR PID TOWER COPTER 
Iván Vallejo Autor 
Andrés Camilo Guzmán Isaza 
Sebastián Pérez Herrera 

Universidad de 
caldas 

43 
INTEGRACIÓN DE LA MECATRONICA AL 
DESARROLLO DE LA AGRICULTURA DE PRECISIÓN 
APLICADA AL CONTROL MECÁNICO DE MALEZA 

David Santiago Sogamoso González 
Jorge Alexander Aponte Rodríguez 
Leonardo Enrique Solaque Guzmán 

Universidad 
militar nueva 
granada 

44 
DISEÑO DE UN DISPOSITIVO MECATRÓNICO DE 
ESPECTROSCOPIA PARA EL MONITOREO DE 
SISTEMAS BIOLÓGICOS 

García Arias Luis Felipe 
Jaramillo Pineda Victor Alfonso 
Pineda Jhonatan 
Castañeda Salazar Jorge Abel 

Universidad de 
caldas 

45 DISEÑO DE UNA PRÓTESIS MIOELÉCTRICA DE 
MIEMBRO SUPERIOR DE CÓDIGO ABIERTO 

Galvis Giraldo Gilberto 
García Arias Luis Felipe 
Jaramillo Pineda Victor Alfonso 

Universidad de 
caldas 

46 SISTEMA CYBER-FÍSICO DE UNA CNC PARA LA 

PRODUCCIÓN DE CIRCUITOS IMPRESOS  

 

Luis Alberto Cruz Salazar 

David Muñoz Aldana 

Fundación 
Universitaria 
Tecnológico 
Comfenalco – 
Universidad 
Antonio Nariño 

47 
IDENTIFICACIÓN DE PERSONAS A TRAVÉS DE LAS 
MANOS MEDIANTE REDES NEURONALES 
ARTIFICIALES 

Edwin Alejandro Pérez D. 
Miguel Felipe Arévalo C. 
Diana Janeth Lancheros C. 

Universidad de 
la Salle 

48 
FABRICACIÓN DEL MÓDULO ROBÓTICO 
MECABOT A PARTIR IMPRESIÓN 3D OPEN 
SOURCE 

Ricardo Andrés Castillo Estepa 
Universidad 
Militar Nueva 
Granada 

49 
FABRICACIÓN DEL MÓDULO ROBÓTICO 
MECABOT A PARTIR IMPRESIÓN 3D OPEN 
SOURCE 

David Jesús Gómez Ceballos 
Universidad 
Militar Nueva 
Granada 

50 
DISEÑO Y DESARROLLO DE UN SENSOR PARA EL 
RECONOCIMIENTO DE MATERIALES A TRAVÉS DE 
LA CAPACITANCIA 

Edwin Alejandro Pérez D. 
Miguel Felipe Arévalo C. 
Diana Janeth Lancheros C. 

Universidad de 
la Salle 

51 
DISEÑO Y CONSTRUCCIÓN DE UNA PLATAFORMA 
DE IMPRESIÓN 3D ROBUSTA Y FLEXIBLE BAJO 
ESTÁNDARES OPEN HARDWARE Y OPEN SOURCE 

Santiago Blandón Osorio 
Álvaro José Rojas Arciniegas 

Universidad 
autónoma de 
occidente 

52 
CONTROL INTELIGENTE EN UN MOTOR 
SÍNCRONO PARA UN SISTEMA DE GENERACIÓN 
DE ENERGÍA EÓLICA 

Aldo Pardo García 
Oscar Javier Suárez Sierra 

Universidad de 
pamplona 

53 
IMPLEMENTACIÓN DE ALGORITMO PSO EN 
SISTEMA EMBEBIDO PARA LA IDENTIFICACIÓN 
DE SISTEMAS 

Arturo Duque Marín 
Jesús a. López 

U. Autónoma de 
occidente 
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54 
RECONOCIMIENTO DE CARACTERES NUMÉRICOS 
USANDO MAPAS AUTO-ORGANIZADOS Y 
PERCEPTRON MULTICAPA 

David Alvarez 
Andrés Cubides 
Jesús a. López 
Felipe Palta 

Universidad 
autónoma de 
occidente 

55 

TECNIFICACIÓN DE UN CICLÓN PARA MATERIAL 
PARTICULADO Y POSTRATAMIENTO DE GASES 
COMO SISTEMA DE CONTROL PARA HORNOS DE 
COQUIZACIÓN EN SAMACÁ (BOYACÁ) 

Jose junior Díaz 
Vanessa Moreno Cuy 
Andrés Felipe Rodríguez Cuervo 
Oscar Bellon 
Dora Benítez Ramírez 

Universidad de 
Boyacá 

56 
ROBOT ORUGA DETECTOR Y ESQUIVADOR DE 
OBSTÁCULOS CON FUZZY LOGIC I.A 

Andrés Rodríguez 
Jehiver Cortes 

Universidad de 
Boyacá 

 

 


