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INVITACION PUBLICA No. 9 DE 2026
VICERRECTORIA DE INVESTIGACIONES, INNOVACION Y EXTENSION
UNIVERSIDAD TECNOLOGICA DE PEREIRA
PRUEBA TECNICA

Tema: Prueba Técnica invitacidn publica No. 09 de 2026 de la Vicerrectoria de Investigaciones, Innovacion Y

Extension.
Lugar: https://meet.google.com/xdd-encd-evs Fecha: 5 de marzo de 2026
Hora de Inicio: 10:51 a.m. Hora de Finalizaciéon: 11:20 a.m.

Objetivo de la Reunién: Realizar la prueba técnica al proponente habilitado dentro de la Invitacién
Publica No. 09 de 2026, conforme a los criterios de evaluacion establecidos en el pliego de condiciones.

Asistentes:

Eduardo Giraldo Suarez
Sergio Velarde Gomez

Felix Adrian Trujillo Perdomo
Jorge Mario Bernal Jiménez
Sebastian Quintero Villegas

1. Temas a Tratar:

a. Desarrollo de la prueba técnica conforme a los criterios de evaluacién establecidos en el pliego
de condiciones de la Invitacion Publica No. 09 de 2026.

2. Desarrollo de la prueba técnica:

Se dainicio a la prueba técnica definida por parte del comité evaluador de la invitacion publica No.
09 de 2026 Vicerrectoria de Investigaciones, Innovacion Y Extension. Cuyo objeto general es
“Prestacion de servicios profesionales para integrar un sistema de fusion multisensorial con
control predictivo en un vehiculo terrestre no tripulado (UGV) de cédigo abierto, en el marco del
proyecto denominado Integracion de Sistemas de Percepcion con Fusién Multisensorial y Control
Predictivo en Vehiculos Terrestres No Tripulados para Escenarios Rurales Colombianos e
identificado con cddigo 6-26-6".

A la prueba técnica asiste el Ingeniero Felix Adrian Trujillo Perdomo, identificado con cédula de
ciudadania No. 1.006.506.591.

Conforme a los criterios establecidos para la etapa de prueba técnica y una vez realizada la
evaluacion individual por cada uno de los miembros del Comité Evaluador, se procede a consolidar
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el resultado, obteniendo un puntaje total de cuarenta y cinco (45) puntos sobre cincuenta (50)
posibles.

COMITE EVALUADOR
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Nombre Apellido Correo electrénico Duracion Horaalaque seunié [Horaalaque salio
Jorge Mario Bernal Jimenez jmbernal@utp.edu.co 20 min 10:59 11:19
Eduardo Giraldo egiraldos@utp.edu.co 20 min 10:59 11:19
Sebastian Quintero Villegas sebastian.quinterol@utp.edu.co 20 min 11:00 11:20
Felix Adrian Trujillo Perdomo adrian.trujillo@utp.edu.co 28 min 10:51 11:19
Sergio Velarde Gomez svelarde@utp.edu.co 20 min 10:58 11:19




EVALUACION PRUEBA (Felix Adrian Trujillo Perdomo)

VICERRECTORIA DE INVESTIGACIONES, INNOVACION Y EXTENSION

PROYECTO: Integracidn de Sistemas de Percepcidn con Fusidn Multisensorial y Control Predictivo en Vehiculos Terrestres No Tripulados
para Escenarios Rurales Colombianos
CODIGO: 6-26-6

N N
# Pregunta ota ota Nota General
Evaluador 1 Evaluador 2

Explique como disefaria una arquitectura de fusion multisensorial que
integre datos de LIDAR y Depth Camera para un UGV operando en

1 |escenarios rurales colombianos. Indique el nivel de fusidn que 8 10 9
implementaria (datos, caracteristicas o decision), qué técnicas de teoria
de la estimacién emplearia y cémo validaria el desempefio del sistema.

Describa cdmo implementaria la adquisicidén, procesamiento,
transmision y visualizacién de datos de sensores en una plataforma

2 . ) ] L, 10 9 9.5
NVIDIA Jetson Orin NX. Explique cémo optimizaria el uso de CPU/GPU y
garantizaria operacion en tiempo real.

3 Expliqgue como integraria un control multivariable en un robot 6 3 7
mecanum usando ROS2.
Explique cdmo aplicaria técnicas de Machine Learning para mejorar la

4 percepcion o estimacion del estado del UGV. Indique qué tipo de 10 9 9.5

modelo utilizaria, cdmo lo entrenaria y cémo lo desplegaria en la
plataforma embebida.

Describa una experiencia previa relevante en sistemas embebidos, 10T,
5 |[control multivariable o integracion hardware—software. Explique los 10 10 10
principales retos técnicos enfrentados y cémo los resolvid.

PUNTAIJE TOTAL 44 46 45




