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MIERCOLES 21 DE OCTUBRE DE 2015
INICIA | TERMINA Tema \ Conferencista
07:30 08:30 Registro
08:30 09:00 Instalacién a cargo del Sefior Rector CARLOS FELIPE LONDONO
09:00 10:00 Metodologia de Proyectos Mecatrdnicos ‘ JOSE EMILIO VARGAS SOTO
10:00 10:30 Refrigerio
10:30 | 11:30 Proyectos Mecatrnicos: Ejemplos de FERNANDO JOSE CASTILLO GARCIA
desarrollos précticos
11:30 12:30 Deteccién y diagnosis de faIIo:s gn actuadores CRISTOBAL RUIZ CARCEL
lineales electromecdnicos
12:30 13:30 Almuerzo Libre
13:30 14:30 ELKIN ECHEVERRI GARCIA
14:30 15:30 Panel Academia Industria
15:30 16:00 Refrigerio
16:00 17:00 Representacién Artistica

Ubicacion: Auditorio Marie Poussepin calle 38 sur # 43A —70.

JUEVES 22 DE OCTUBRE DE 2015

Ponencias
INICIA | TERMINA SALON 1 SALON 2 SALON 3 SALON 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

Ubicacién. Escuela de Ingenieria de Antioquia sede Zuniga Cl. 25 Sur #42-73, Envigado
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PONENCIAS

PONENCIA TEMA PONENTES INSTITUCION
. DESARROLLO DE UN ROBOT PARALELO SR PARA Egi‘:‘r’:j gjjst“; ::F:;eé;‘;;es Universidad de
LA IMPRESION EN 3D. Efrain Andrés Rodriguez Gasca. Pamplona
) Monica J. Méndez S. Universidad
) DISENO DE UNA PINZA TRIDIGITAL Rubén D. Hernandez B. Piloto de
ANTROPROMORFICA Cesar D. Riafio F. .
L Colombia
Oscar F. Avilés S.
DISENO E IMPLEMENTACION DE UN ROBOT Marco A. Meza C. Universidad
3 ACUATICO TIPO ROV Deisy Y. Forero Q. Piloto de
Rubén D. Hernandez B. Colombia
CONTROL TRAJECTORY CALCULATION IN MOBILE | Edwin prieto
4 ROBOTICS FROM MACHINE VISION METHODS, manuel Diaz UPC
SUPERPIXEL ON EMBEDDED SYSTEMS Marco jinete
DESIGN AND CONSTRUCTION OF AN
5 OMNIDIRECTIONAL MOBILE - DISPLACEMENT Pedro montafia UPC
LASER CUTTER: TRAJECTORY CALCULATION Edwin prieto
FROM MACHINE VISION
Kevin S. Sarmiento G, Uni idad
’ SEGUIMIENTO DE TRAYECTORIAS PARA UN Javier E. Vasquez L. Pirl‘(')‘t’zr;; a
VEHICULO AUTONOMO Oscar L. Laguna S. Colombia
Rubén D. Hernandez B.
Juan f Lépez
Jhonatan d Piza Universidad
7 MECANISMO PLANAR 2R Edgar h. Sepulveda Piloto de
Vanessa a. Sora Colombia
Ricardo e. Ramirez
o DISENO DE UNA MAQUINA AUTOMATICA PARA Jcai:;'lgrlc:r:zglmi:ifya Universidad de
LA APLICACION DE QUIMICOS VOLATILES . , la Salle
Jorge Eliécer Rangel Diaz
VISION DE MAQUINA APLICADA EN TAREAS PICK | Wilson a. Hernandez Martinez Universidad de
9 AND PLACE Y BIN PICKING CON ROBOTS Laura Julieth Patifio Arévalo la Salle
INDUSTRIALES Jorge Eliécer Rangel Diaz
Lo |SISTEMA 2D PARA LA REALIZACION DE \L’Zﬂsr‘a’rj';I'ie'iflr;:tri‘:szA'\r/;:;gez Universidad de
PRACTICAS EN EL LABORATORIO . , la Salle
Jorge Eliécer Rangel Diaz
Julie Berrio
11 DISENO Y CONSTRUCCION DE UN ROBOT Edgar Argos Universidad
CARTESIANO DE 3 GRADOS DE LIBERTAD Juan Zuluaga Auténoma
Sergio Corredor
12 A NEW CORNER DETECTOR APPROACH FOR Carlos Alberto Velasquez Hernandez | Universidad de

OCCUPANCY GRID MAP MERGING

Flavio Augusto Prieto Ortiz

Colombia
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PONENCIA

13

TEMA
IMPEMENTATION OF AUTONOMOUS
NAVIGATION SYSTEM IN A MOBILE ROBOT TO

PONENTES

Carlos Alberto Velasquez Hernandez
John Jairo Chavez Chavez

INSTITUCION

Universidad de

EXPLORE UNKNOWN ENVIRONMENTS Ernesto Cordoba Nieto Colombia
DISENO Y CONSTRUCCION DE UN SISTEMA
BASADO EN ACELEROMETRIA PARA LA Juan Zuluaga Universidad
14 CAPTACION Y ANALISIS EN MATLAB DE SENALES | Pablo Bonaveri auténoma del
PRECORDIALES USANDO SISMOCARDIOGRAFIA Mauricio Barrios caribe
3D
. Jorge Eliecer Rangel Diaz . .
15 HERRAMIENTA MOVIL DE ASISTENCIA EN José Luis Rubiano Fernandez Universidad de
SITUACIONES DE RIESGO . B la Salle
Jairo Orlando Montoya Gémez
. Pedro Fernando Marin Gémez . .
16 EVALUACION DE ALTERNATIVAS DE PELADO Jairo Orlando Montova Gémez Universidad de
INDUSTRIAL DE YUCA . . 4 , la Salle
José Luis Rubiano Fernandez
DESARROLLO Y CONTROL DE UN BRAZO . .
. . Universidad
17 ROBOTICO MEDIANTE LA ADQUISICION DE Deiby Alejandro Triana Archila auténoma de
DATOS EN TIEMPO REAL HACIA UN ESPACIO NO y Al
Bucaramanga
REAL.
DISERO Y CONSTRUCCION DE UN DOSIFICADOR JGJ!::1E:g;:EdR‘i’vTe‘:;ac':z‘Sf: Universidad
18 AUTOMATICO DE ALIMENTO PARA PERROS DE . ) <. auténoma de
RAZA MEDIA Katherin Gutierrez Avila Bucaramanea
Sebastian Roa Prada &
A. Cifuentes
19 DISENO Y CONTRUCCION DE UN ANIMATRONIC L.a. Rodriguez Universidad La
CONTROLADO POR KINECT Diana Lancheros Salle
E.f. Garzdn
SISTEMA HCI BASADO EN EL CONTROLADOR David Rolando Suarez Mora Universidad
20 LEAP MOTION APLICADO A LA PREVENCION DE Diana Lancheros-cuesta Cooperativa de
CARIES DENTAL William Yesid Aguirre Carpeta Colombia
MGDULO DIDACTICO PARA PRACTICAS DE t/lljcli;re I:TJa r;d;e?:aol 'I?Ir\i/setgonscho Universidad
21 LABORATORIO EN LAS AREAS DE Jhon Fredg Bavona Navarro ECCl
INSTRUMENTACION y Bay
Alexander Cortes Llanos
Juan F. Lépez
Camilo E. Quijano
DISENO Y PROTOTIPADO DE UN ROBOT Ricardo A. Moncayo Universidad
22 EXPLORADOR QUE SOPORTE LAS ACTIVIDADES | Jorge H. Piedrahita Nacional de
DE LOS BOMBEROS Jesus D. Jiménez Colombia
Nelson D. Navarro
Irma |. Angarita
23 EJES Y DISENO DEL SISTEMA DE TRANSMISION DE . . s .
Freddy Alexander Feria Bricefio Colombia sede
MOVIMIENTO . , , ,
Sergio Andrés Veloza Garcia Bogota
L4 | DESIGN, MODELLING AND BUILDING OF ::iac:s/:ra N mﬁt‘;argra”ada
GEOTECHNICAL CENTRIFUGE . g . . y.
Reyes Ortiz o.]. University
IMPLEMENTACION DE TECNICAS DE CONTROL José Antonio Tumialan B. Universidad de
25 EN UN PLC S7-1200, UTILIZANDO EL BLOQUE DE | Miguel Felipe Arévalo C.

FUNCIONES DE TEXTO ESTRUCTURADO

Edward Fabian Garzon T.

la Salle

Escuela de Ingenieria de Antioquia




PONENCIA TEMA ‘ PONENTES INSTITUCION

L | ANALYSIS OF NOISE OVER THE PAVEMENT faavk;zlaczmacho . l':'/;ﬁtv;gra”ada
TROUGH ANECHOIC CHAMBER ‘ Lary
Oscar Reyes University
, . National
,; | AFORCE CONTROL FOR A PEG-HOLE SYSTEM IN | Hernandez, David .
ASSEMBLY TECHNOLOGY Pedro Cardenas . y
Colombia
COMUNICACION ENTRE ROBOTSTUDIO ::;‘i’;:;d;:
28 | LEAPMOTION PARA EL CONTROL DE ROBOT Pedro Andrey Cafién )
Colombia
INDUSTRIAL ,
Botota dc
COMUNICACION ENTRE ROBOTSTUDIO bedro Cardenas ::;‘i’;:;d;:
29 | LEAPMOTION PARA EL CONTROL DE ROBOT Do o e
INDUSTRIAL & ,
Botota dc
50 | CONTROL GESTUAL DE ROBOT DE 4 GDL CON S;;i; #“?;:;C:nas ::;‘i’;:;d;:
SENSOR LEAP MOTION - aras . .
Jhoan Sebastian Rodriguez colombia
PREMISAS PARA EL DISERIO DE ROBOTS Michel Felipe Pedraza Universidad

31 | PARALELOS, ANALISIS DE CASO DEL ROBOT Pedro F. Cardenas Nacional de
Fernando José Rodriguez

DELTA . Colombia -
Eugenio Yime
Diana Jimena Lépez Mesa
GESTION DEL CONTROL DE FABRICACION DE Valentina Sanchez Corporacién
32 RINES DE ALUMINIO MEDIANTE EL CONCEPTO Diego Fernando Rivera universitaria
ACTOR DE EMPRESA Edwar Guillermo Velasco Comfacauca
José Manuel Guaiiarita
Universidad
DISENO DE UN CLASIFICADOR BASADO EN REDES | H. Gonzélez gﬁz:::nr:‘:n:(; ]
33 NEURONAI:ES PARA PACIENTES EN PROCESO DE | C. Arizmendi UNAB
EXTUBACION B. F. Giraldo : .
Univ. Politécnica
de Catalunya
DESARROLLO DE UNA TARJETA DAQ QUE Matilde Gutierrez Luna Universidad
34 PERMITA INTERARTUAR EN EL MONITOREO DE Lerman Alfonso Moreno piloto de
LAS PLANTAS FESTO MPS PA COMPACT Nestor Penagos Quintero Colombia
DISENO DE UN SISTEMA DE CONTROL mﬁ:r'lcz:j:;’:g:fr:ss Universidad
35 MONOARTICULAR PARA UN ROBOT DE CUATRO Auténoma de

Raul Roque Di Marco
Hernando Gonzdlez
Jairo Orlando Montoya Gémez

GRADOS DE LIBERTAD Bucaramanga

Universidad de

36 MAQUINA AUTOMATICA PROCESADORA DE Alvaro Antonio Patifio Forero Ia Salle
PAPA José Luis Rubiano Fernandez
SISTEMA DE TRANSPORTE COOPERATIVO Leonardo Enrique Solaque Guzman Universidad
DESARROLLADO PARA UN GRUPO DE ROBOTS Daniel Ricardo Avendafio Florez -
MOVLES NO HOLONOMICOS USANDO EL Manuel Alejandro Molina Villa militar nueva
37 | METODO LIDER VIRTUAL Camilo Andrés Pulido Rojas granada
Daniel Ricardo Avendafio Flérez Universidad
Manuel Alejandro Molina Villa ilitar nueva
CONTROL Y ESTABILIZACION DE ALTURA DE UN Camilo Andres Pulido Rojas g:’!alnada

38 QUADROTOR POR MODOS DESLIZANTES Nelson Fernando Velasco Toledo
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PONENCIA TEMA PONENTES INSTITUCION
ANALISIS ESTATICO DE SISTEMA DE FIJACION Cristian Danilo Leén Useche Universidad
PAF’KA ASEGURAR CENTRO EN ENTORNQOS Leonardo Enrique Solaque Guzman militar nueva
39 CILINDRICOS granada
. Carlos Andrés Alvarez Peldez
IMPLEMENTACION DE UN ALGORITMO DE Laura Camila Rodriguez Pefia Escuela de
40 CONTROL DISCRETO EN ESPACIO DE ESTADO Mariana Ramirez Atehortia Inggnier.ia de
UTILIZANDO UN FILTRO DE KALMAN Rigoberto de Jestis Maldonado T. Antioquia
a1 DISENO E IMPLEMENTACION DE UNA PROTESIS Daniel Vick Gutiérrez Universidad de
DE MANO DE BAJO COSTO EN IMPRESORA 3D caldas
Ivan Vallejo Autor Universidad de
42 CONTROLADOR PID TOWER COPTER Andrés Camilo Guzman lsaza
o caldas
Sebastian Pérez Herrera
INTEGRACION DE LA MECATRONICA AL David Santiago Sogamoso Gonzalez Universidad
43 DESARROLLO DE LA AGRICULTURA DE PRECISION | Jorge Alexander Aponte Rodriguez militar nueva
APLICADA AL CONTROL MECANICO DE MALEZA | Leonardo Enrique Solaque Guzmdn granada
Garcia Arias Luis Felipe
44 DISENO DE UN DISPOSITIVO MECATRONICO DE | Jaramillo Pineda Victor Alfonso Universidad de
ESPECTROSCOPIA PARA EL MONITOREO DE Pineda Jhonatan caldas
SISTEMAS BIOLOGICOS Castafieda Salazar Jorge Abel
. ] ] Galvis Giraldo Gilberto Universidad de
45 DISENO DE UNA PROTESIS MIOELECTRICA DE Garcia Arias Luis Felipe
MIEMBRO SUPERIOR DE CODIGO ABIERTO Jaramillo Pineda Victor Alfonso caldas
Fundacion
Luis Alb Cruz Sal Universitaria
46 | SISTEMA CYBER-FiSICO DE UNA CNC PARA LA D‘;'ji q Mel:;zz ;\T;a:aazar Tecnoldgico
PRODUCCION DE CIRCUITOS IMPRESOS Comfenalco -
Universidad
Antonio Narifio
IDENTIFICACION DE PERSONAS A TRAVES DE LAS | Edwin Alejandro Pérez D. Universidad de
47 MANOS MEDIANTE REDES NEURONALES Miguel Felipe Arévalo C. la Salle
ARTIFICIALES Diana Janeth Lancheros C.
FABRICACION DEL MODULO ROBOTICO Universidad
48 MECABOT A PARTIR IMPRESION 3D OPEN Ricardo Andrés Castillo Estepa Militar Nueva
SOURCE Granada
FABRICACION DEL MODULO ROBOTICO Universidad
49 MECABOT A PARTIR IMPRESION 3D OPEN David Jesus Gémez Ceballos Militar Nueva
SOURCE Granada
DISENO Y DESARROLLO DE UN SENSOR PARA EL | Edwin Alejandro Pérez D. Universidad de
50 RECONOCIMIENTO DE MATERIALES A TRAVES DE | Miguel Felipe Arévalo C. la Salle
LA CAPACITANCIA Diana Janeth Lancheros C.
DISENO Y CQNSTRUCCION DE UNA PLATAFORMA Santiago Blandén Osorio Universidad
51 DE IMPRESION 3D ROBUSTA'Y FLEXIBLE BAJO Alvaro José Rojas Arciniegas autonoma de
ESTANDARES OPEN HARDWARE Y OPEN SOURCE occidente
CONTROL INTELIGENTE EN UN MOTOR , . .
52 |SINCRONO PARA UN SISTEMA DE GENERACION g's‘i‘;rpfarjzr(;saurg'raez Sierra s:r']‘q'slrjfaad de
DE ENERGIA EOLICA
IMPLEMENTACION DE ALGORITMO PSO EN ) Arturo Dugue Marin U. Auténoma de
53 SISTEMA EMBEBIDO PARA LA IDENTIFICACION

DE SISTEMAS

Jesus a. Lépez

occidente
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PONENCIA TEMA ‘ PONENTES INSTITUCION

RECONOCIMIENTO DE CARACTERES NUMERICOS Ez‘é'rdésA'CVj;?;es Universidad
54 | USANDO MAPAS AUTO-ORGANIZADOS Y auténoma de

PERCEPTRON MULTICAPA Jesus a. Lopez occidente
Felipe Palta

TECNIFICACION DE UN CICLON PARA MATERIAL | 20€ Junior Diaz

. PARTICULADO Y POSTRATAMIENTO DE GASES Xigf:altz/l'io;e;g dcr‘l,‘yuez Cuerve
COMO SISTEMA DE CONTROL PARA HORNOS DE P g

Universidad de
Boyaca

COQUIZACION EN SAMACA (BOYACA) Oscar Bellon
Dora Benitez Ramirez
56 ROBOT ORUGA DETECTOR Y ESQUIVADOR DE Andrés Rodriguez Universidad de
OBSTACULOS CON FUZZY LOGIC I.A Jehiver Cortes Boyaca
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