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45 / Diseño in silico de un receptor pepetídico 
para el reconocimiento de dopamina

Autores: Luna Rodríguez-Salazar y James Guevara-

Pulido

Programa: Bioingeniería

Categoría: pci - Semilleros de investigación

Palabras clave: Dopamina, biorreceptor, 

modelamiento molecular, afinidad, péptido

La dopamina (da) es conocida por ser un impor-
tante neurotransmisor que desempeña un pa-
pel fundamental en las funciones reguladoras 
relacionadas con el sistema nervioso central, 
periférico, renal y hormonal. Algunas enferme-
dades y trastornos están asociados con disfun-
ciones en la neurotransmisión dopaminérgica. 
Con base en esta información, se diseñó 
una serie de bioreceptores peptídicos in sili-
co para obtener una afinidad por la da ma-
yor que la del transportador de da (dat). 
Las afinidades se calcularon con AutoDock Vina. 
La energía de interacción entre la da y el dat fue 
de -5.2 kcal/mol. Los biorreceptores se diseñaron 
a partir de los aminoácidos del sitio activo de en-
zimas específicas y se polimerizaron con estireno 
por el n y c terminal. Se obtuvo una afinidad de 
-5.4 kcal/mol para uno de los diseños, el cual po-
dría, potencialmente, reconocer la dopamina en 
muestras biológicas para aplicarlo en el desarrollo 
de biosensores que permiten cuantificar da.

Grupo de investigación: inqa

Sistema robótico continuo redundante

Autores: Hernando León-Rodríguez, Santiago 

Noriega, Cecilia Murrugara, Michael Canu

Programa: Bioingenieria, Ingeniería Electrónica

Categoría: pci -  Modalidad general

Palabras clave: Robot continuo redundante, Snake 

robotic system

Este proyecto describe el desarrollo del manipu-
lador redundante de cable continuo y su análisis 
de modelo cinemático. El objetivo es determinar la 
precisión del prototipo experimental con el modelo 
cinemático de curvatura constante. La validación 

Evaluación y control de parámetros 
fisicoquímicos en abono orgánico líquido 
obtenido del aprovechamiento de excretas 
de vaca mediante la fermentación 
homoláctica de un consorcio microbiano 
natural

Autores: Juan José Acevedo Serna, Juan Sebastián 

Aguilar Castilla, Maria Paula Arbeláez Vega, Jorge 

Leonardo Díaz Barragán, María de los Angeles Gomez 

Castillo, María Alejandra Manjarres Triana y Juan 

Camilo Ramírez Naranjo

Programa: Bioingeniería

Categoría: pci - Semilleros de investigación

Palabras clave: Bacterias ácido-lácticas, abono 

orgánico, biol 2G

El proyecto tiene como objetivo evaluar y controlar 
los parámetros fisicoquímicos de un abono orgáni-
co líquido obtenido del aprovechamiento de excre-
tas de vaca mediante la fermentación homoláctica 
de un consorcio microbiano natural, bajo un enfo-
que de desarrollo tecnológico enmarcado en una 
metodología mixta con implementación cdio (Con-
ceive, Design, Implement, Operate), en el cual se 
desarrollarán métodos cuantitativos y cualitativos.
El resultado esperado es un prototipo de un siste-
ma de monitoreo y control de los parámetros físicos 
más relevantes del proceso de producción del ferti-
lizante orgánico líquido, el análisis de los paráme-
tros fisicoquímicos, microbiológicos y de metales 
pesados presentes en dicho fertilizante y la identifi-
cación de los efectos fitotóxicos de la aplicación del 
fertilizante orgánico en el proceso de germinación y 
desarrollo inicial en semillas de lechugas.

Grupo de investigación: Osiris bioaxis
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46 / experimental del modelo cinemático de curvatura 
constante se evalúa para establecer una relación 
entre el modelo matemático y el robot continuo, 
así como su factibilidad para cualquier tipo de es-
tructura redundante continua con el cálculo de la 
trayectoria del efector final, en función del despla-
zamiento de los cables pasivos ubicados a lo largo 
de la estructura. El prototipo de robot redundante 
continuo está compuesto por dos segmentos con 
siete secciones de módulos alimentados por seis 
cables accionados, donde cada segmento se con-
trola con tres motores lineales. El diseño del sis-
tema permite agregar secciones modulares y su 
conexión como una cadena en serie. El radio de 
curvatura cóncava y/o convexa permite al robot 
manipulador seguir diferentes trayectorias y des-
plazamientos en su espacio de trabajo. El proyecto 
también describe los componentes relevantes y el 
control de retroalimentación de posición imple-
mentado a través de ros.

Grupo de investigación: Osiris Bioaxxis y 

Electromagnetismo, salud calidad y vida

Contaminación por metales pesados 
en hortalizas cultivadas en Sibaté: un 
problema de salud pública

Autores: María F. Lizarazo, César D. Herrera R., 

Crispín A. Celis Z., Luis M. Pombo, Sandra P. Forero 

P., Javier R. Velandia C., Oscar E. Rodríguez A.

Programa: Ingeniería Ambiental

Palabras clave: Absorción atómica, metales pesados

El uso de agua del río Bogotá para riego de culti-
vos de hortalizas ha generado un impacto negativo 
en la salud de los consumidores, esto se traduce 
en un problema de salud pública por las diversas 
enfermedades ocasionadas por los altos niveles de 
metales en los alimentos. El objetivo de este traba-
jo fue determinar los niveles de Cd, Co, Pb, As y Zn 
en suelos y hortalizas cultivadas en Síbaté, Vereda 
La Unión, del municipio de Cundinamarca.  De tres 
hortalizas, Cynara scolymus (alcachofa), Daucus 

Control y aprovechamiento de agua lluvia 
con el uso de Modelos de Elevación Digital 
(dem)

Autores: Gonzalo Forero, Daniela Herrera, Christian 

Guerrero

Programa: Ingeniería Ambiental

Palabras clave: Arc Gis, saga gis, aprovechamiento de 

agua lluvia, suds, optimización de sistema a presión

En la vereda El Tunal, en el municipio de Paipa, 
Boyacá, se presenta escasez de agua en temporada 
de estiaje debido a distintos factores antrópicos, lo 
que obliga a la población a valerse de un sistema 
de abastecimiento con el uso de sistemas de bom-
beo a un alto costo energético. En esta investiga-
ción se usaron Arc Gis, Google Earth Pro, Saga gis 
y Pipe Flow Expert para hacer un diagnóstico hi-
drológico y un análisis de las condiciones hidráuli-
cas del sistema actual mediante software especiali-
zado, esto con el fin de proponer una solución a los 
costos energéticos elevados y a la escasez de agua 
en la temporada de estiaje. Se pudo llegar a la con-
clusión que la propuesta es viable desde el punto 
de vista económico, ya que es posible utilizar la 
tubería existente ubicando un nuevo embalse que 
hidrológicamente puede abastecer a la población 
únicamente con agua lluvia.

Grupo de investigación: Choc Izone

carota (zanahoria) y Petroselinum crispum (perejil 
crespo), concluimos que los niveles de los meta-
les analizados superan los niveles de referencia 
(normas nacionales e internacionales), lo que in-
dica que estos cultivos que están en la cercanía de 
fuentes hídricas provenientes del río Bogotá están 
contaminados con metales pesados y representan 
un problema para la salud del consumidor final. 
La planta con mayor porcentaje de trasferencia de 
metales pesados es la alcachofa.

Grupo de investigación: Producción Limpia Choc Izone
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