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Engineering in Medicine and Biology Society. Buenos Aires Argentina. 2010. PP. 1202-1205.
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John Alexander Cortés Romero; Carlos Garcia Rodriguez, Alberto Luviano Juarez, Rogelio Portillo
Velez, Hebertt Sira Ramirez, An algebraic denoising scheme, 6th International Conference on
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Oscar Octavio Gutiérrez Frias, Alberto Luviano Juérez, Erick Rodriguez Hernandez, Stabilization of
the Two Wheels Inverted Pendulum by a Nested Saturation Function, Congreso Mexicano de Control
Automatico AMCA 2012, Campeche, México, PP. 212-217.
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Control de Sistemas robéticos. Universidad Politécnica de Uruapan. 30 de Octubre de 2015.

Control Automatico en Sistemas Mecatrénicos: Motivacion y Aplicaciones 7° Congreso Nacional de
Informéatica y Computacion, Zihuatanejo Guerrero, Noviembre de 2014.

Modelacion adaptable de sistemas hibridos no lineales inciertos que representan reacciones
secuenciales de tipo bioldgico y quimico (Segunda parte). Semana de la investigacion. UPIHITA — IPN,
Abril de 2014

Rechazo Activo de Perturbaciones Adaptable: Seminario permanente de investigacion y desarrollo
tecnolégico, UPHITA — IPN, Abril de 2014

Modelacion adaptable de sistemas hibridos no lineales inciertos que representan reacciones
secuenciales de tipo bioldgico y quimico (Primera parte). Semana de la investigacion. UPIITA — IPN,
Mayo de 2013

Estimacién Algebraica en Sistemas Dindmicos. Seminario permanente de investigacion y desarrollo
tecnoldgico, UPIITA — IPN, Septiembre de 2012

Algunos aspectos sobre Robotica: Presentado en el Congreso Nacional de Ciencia y Tecnologia del
Instituto Politécnico Nacional. Salamanca Guanajuato, 30 de Septiembre de 2011.

Rechazo Activo de Perturbaciones en sistemas no lineales. Seminario permanente de investigacion y
desarrollo tecnoldgico, UPIITA — IPN, Octubre de 2011.

Métodos algebraicos de estimacion y control para sistemas en tiempo discreto, Seminario
departamental de la maestria en Tecnologia Avanzada. Abril de 2011.

Talleres de Modelado y Simulacion de Sistemas Biomecéanicos, ldentificacion de Sistemas
Biomecanicos. Foro Internacional de Ingenieria Biomédica 2011. Tecnoldgico de Estudios Superiores
de Monterrey Campus Guadalajara. 28-29 Abril 2011.

Métodos algebraicos de estimacién y control empleando técnicas discretas: Algunos casos de estudio.
Universidad Auténoma de San Luis Potosi. Seminario del Posgrado en Ingenieria Eléctrica. 10 de
Septiembre de 2010.

Control automético y mecatronica: Una introduccidn. Instituto Politécnico Nacional. Centro de
Estudios Cientificos y Tecnolégicos 1 Gonzalo Vazquez Vela. 17 de Junio de 2010.

Esquemas de control y vision artificial. Instituto Politécnico Nacional. Centro de Estudios Cientificos
y Tecnolégicos 1 Gonzalo Vazquez Vela. 23 de Mayo de 2008.

Mini-maquina inyectora de pléstico automatizada. Instituto Tecnoldgico Superior de Huetamo. 8 de
Octubre de 2003.



Direccién de trabajos de maestria:

1.

2.

10.

Luis Angel Castafieda Briones. Esquema de control GPI adaptable para un robot manipulador paralelo.
UPIITA IPN, Diciembre 2013.

Agustin Uranga Lopez. Control Proporcional Integral Generalizado para un sistema de robot bipedo
con generacion de trayectorias basada en interfaces cerebro-maquina. UPIHITA IPN, Abril 2014.

Hugo Luis Serrano Molina. Disefio y contruccién de una protesis de miembro inferior utilizando
elementos activos y semi-activos. UPIITA-IPN, Febrero 2015.

David Cruz Ortiz. Trabajo: Disefio y construccion de un robot escalador vertical. Maestria en
Tecnologia Avanzada, UPHITA — IPN, Diciembre 2015.

Mario Alberto Leal Vargas. Sistema de manipulacién de objetos en ambientes dindmicos basado en
esquemas de robotica cooperativa, SEPI UPIITA, Maestria en Tecnologia Avanzada. UPIITA-IPN,
Enero de 2016

Mariana Felisa Ballesteros Escamilla. Trabajo: Control de un cuadrotor con efector final acoplado.
Maestria en Tecnologia Avanzada. UPIITA-IPN, Enero de 2016

Gustavo Hernandez Melgarejo. Trabajo: Sistema de rehabilitacion de miembro inferior basado en
esquemas de realidad aumentada. Maestria en Tecnologia Avanzada, Junio de 2016.

José Eduardo Amaya Cruz. Trabajo: Sistema mavil de reconstruccion de espacios tridimensionales a
través de esquemas monoculares. Maestria en Tecnologia Avanzada, Agosto de 2016.

Laura Georgina Lira Vargas. Disefio de un controlador para el autoequilibrio de un robot bipedo.
Maestria en Tecnologia Avanzada, Octubre de 2016.

Sergio Isai Palomino Resendiz. Controlador para un sistema desalinizador por destilacion solar.
Maestria en Tecnologia Avanzada, Enero de 2017.

Direccion de trabajos de doctorado (en curso):

1.

Luis Angel Castafieda Briones. Trabajo: Efecto de los retardos en el transporte de informacion para un
sistema de tele-operacion haptica basado en dos robots delta. Doctorado en Tecnologia Avanzada,
UPIITA-IPN Enero 2014 — Diciembre 2017.

Hugo Luis Serrano Molina. Trabajo: Disefio y construccion de una proétesis activa de tobillo con
retroalimentacion haptica. Doctorado en Ingenieria de Sistemas Robéticos y Mecatrénicos, Nodo
UPIITA - IPN, Marzo 2015- Febrero 2018.

Diego Alonso Flores Hernandez. Trabajo. Optimizacion energética de un Sistema Mecatronico
Generador Mixto de Energia Eléctrica. Doctorado en Ingenieria de Sistemas Roboéticos vy
Mecatrénicos, Nodo UPIITA - IPN, Agosto 2015- Julio 2018.

Yair Garcia Lozano, Trabajo: Sistema autonomo de suministro energético para vehiculos aéreos no
tripulados en ambientes de navegacion abiertos, Doctorado en Ingenieria de Sistemas Roboéticos y
Mecatrénicos, Nodo UPIITA - IPN, Febrero 2016- Enero 2019.

Sergio lIsai Palomino Resendiz, Tema por definir, Doctorado en Tecnologia Avanzada, UPIITA - IPN,
Enero 2017-Diciembre 2020.

Rodolfo Vera Amaro. Tema por definir, Doctorado en Tecnologia Avanzada, UPIITA - IPN , Enero
2017-Diciembre 2020.

Direccion de trabajos de maestria (en curso):

1.

2.

Ricardo Alan Cortez Vega. Manipulador hiperredundante con aplicaciones de navegacion tipo
endoscopia, Maestria en Tecnologia Avanzada, Agosto 2015-Agosto 2017.

Karla Rincén Martinez, Disefio y construccion de un robot bipedo con extremidades de doble soporte.
Maestria en Tecnologia Avanzada, Febrero 2016-Enero 2018.

Pamela Patricia Vera Tizatl, Sistema robético de adquisicion de imagenes nucleares. Maestria en
Tecnologia Avanzada, Febrero 2016-Enero 2018.



4.

Daniel Eduardo Palacios Lépez. Trabajo: Disefio de un asistente de pedaleo auténomo para bicicleta
Maestria en Tecnologia Avanzada,Febrero 2017-Enero 2019.

Direccién de trabajos de licenciatura:

1.

2.

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

Bello Ramirez Luis Antonio, Hernandez Méndez Carlos Jonathan, Sanchez Lugo Fernando Isaack,
Gonzélez Bonilla Javier. Sistema Desalinizador de Agua. Ing. Mecatrénica. UPHITA IPN

Enciso Quezada Januaria Génesis, Reyes Franco Ludwing Mauricio, AMEISE: Prototipo de robot
movil capaz de dividirse en cuatro partes auténomas para la recoleccion y ordenamiento de objetos.
Ing. Mecatrdnica. UPIITA IPN

Reyes Andrade Juan Carlos, Villagomez Pichardo Israel, Takahashi Kusunose Rie Maria Teresita,
Robot movil teleoperado con accesorios intercambiables para la limpieza de sistemas de ductos de
aire acondicionado. Ing. Mecatrénica. UPHITA IPN

Véasquez San Roman Juan Carlos, Armenta Segura José Juan, Velasco Soriano Magaly, Prototipo de
Robot Bioinspirado en la Biometria del Vuelo de la Libélula. Ing. Mecatronica. UPIITA IPN

Castillo Castafieda Javier, Cortez Vega Ricardo Alan, Cubas Perfecto Gabriel, Disefio y construccion
de un robot modular tipo serpiente, Ing. Bidnica. UPIITA IPN

Islas Trejo Zahira Isabel, Rivas Gutiérrez Héctor Ricardo, Interfaz cerebro computadora no invasiva
para el reconocimiento de potenciales evocados visuales, , Ing. Bidnica. UPIITA IPN

Maria Estela Altazar Gallardo, Rodrigo Del Moral Diaz Rodrigo, Luis Antonio Ocegueda Pérez,
Romina llean Sanchez Vega. Trabajo: Par de mdviles transportadores de tubos mediante robdtica
cooperativa en un ambiente estructurado. Ingenieria Mecatrdnica, Fecha de presentacién de tesis:
Junio de 2014.

Jorge Jovanny Vargas Mufioz, “Robot Animatrénico de Rostro Humano”, UPIITA, Ingenieria Biodnica,
Agosto de 2014.

Diego Martinez Cardenas, Francisco Javier Tiscarefio Alvarado. Trabajo: Estacién semiautomatica de
lavado de piezas para bombas de agua por medio de un brazo transportador. Ingenieria Mecatrénica,
Fecha de presentacion de tesis: Junio de 2014

César Avila Rosas, Alberto Castafieda Sanchez, José Isaac Flores Delgado. Trabajo: Prototipo de un
dispositivo de medicién de desplazamientos laterales en estructuras hidraulicas. UPIITA, Ingenieria
Mecatrénica, Fecha de presentacion de tesis: Diciembre de 2013

Karla Pérez Anaya, Javier De La O Ortiz. Trabajo: Desarrollo de un sistema de estimulacion de
miembro inferior para rehabilitacion debida a accidentes de tipo Cerebro Vasculares. Ingenieria
Bidnica, UPIITA-IPN. Fecha de presentacién. Diciembre de 2013

Armando Isaac Cruz Garcia, Oscar Hernandez Cervantes, Tonatiuth Vélez Jiménez, Robot delta con 4
gdl para operaciones pick&place en banda transportadora, Ingenieria Mecatronica, Fecha de
presentacion de tesis: Diciembre de 2012.

Juan Manuel Carrillo Moreno, Daniel Gasca Garcia. Trabajo: Prototipo de dispositivo orientador para
el aprovechamiento de la radiacion solar. UPHTA-IPN Fecha de Presentacién: Diciembre de 2012
Jorge Alberto Ventura Flores. Trabajo: Disefio de una cortadora de EPP para la creacién de perfiles
alares. UPIITA-IPN. Fecha de presentacion: Diciembre de 2012

David Ayala Miramén. Trabajo Sistema de Monitoreo Remoto Empleando Esquemas de
Comunicacion Inalambrica. ESIME-Zacatenco-IPN Fecha de presentacion: Diciembre de 2012

Edgar Adonai Silva Calderon. Trabajo: Interfaz hombre-maquina por vision artificial para la
programacion y operacion de un robot antropomérfico virtual. UPIITA, Ingenieria Mecatronica.
Fecha de presentacion de tesis estimada: Febrero de 2015

Gerardo Montes Paredes, José Alberto Cisneros de Luna. Trabajo: Desarrollo de un algoritmos de
Control GPI para una protesis de tobillo. UPIBI-IPN. Fecha de presentacion de tesis: Junio de 2012
Carlos Raul del Villar Santos. Trabajo: Disefio y construccién de un gripper experimental para
instrumento quirdrgico de corte adaptado al Robot Mitsubishi® RV-M1. UPIITA, Ingenieria
Mecatrénica. Fecha de presentacion de tesis: Julio de 2012

Mario Alberto Leal Vargas, Emmanuel Dorantes Malagén, Daniel Silva Contreras. Trabajo:
Intercepcidn de objetos utilizando control por campos potenciales artificiales, Ingenieria Mecatrdnica.
Fecha de presentacion: Junio de 2012



20.

21.

22.

23.

24.

25.

26.

Carina Avila Tapia, Brenda Guadalupe Tenorio Hernandez. Trabajo: Disefio y manufactura de
Mecanismo de Whitworth integrando un control de velocidad por modos deslizantes con
retroalimentacion visual. Ingenieria Mecatrdnica. Fecha de presentacion: Junio de 2012

Castellanos Vanegas Roberto, Mendizabal Rojas Pedro Adair, Velazquez Calzoncit llze. Trabajo:
Anadlisis de sistemas de comunicacion para robots mdviles: Tecnologias RC y bluetooth. ESIME
Zacatenco, Ingenieria en Comunicaciones y Electronica. Fecha de presentacion de examen: 12 de
Diciembre de 2011

Camargo Olvera Lizette, Villalobos Moreno Luis Antonio, Vuelvas Trinidad Ménica. Trabajo:
Sistema de analisis de marcha. ESIME Zacatenco, Ingenieria en Comunicaciones y Electronica. Fecha
de presentacion de examen: 6 de Diciembre de 2011

Chavez Lépez Jersain, San Juan Nava Cinthya Beatriz. Trabajo: Transmisor inalambrico de sefiales
biomédicas ECG y EMG. ESIME Zacatenco, Ingenieria en Comunicaciones y Electrénica. Fecha de
presentacion de examen: 6 de Diciembre de 2011

Sanchez Lopez David. Trabajo: Prototipo de Maqguina Automatizada para el llenado y escarchado de
un vaso. ESIME ZACATENCO, Ingenieria en Comunicaciones y Electrénica. Fecha de presentacion
de trabajo de tesis: 28 de Noviembre de 2011

Ambriz Carrillo Arturo, Diaz Mufioz Alejandro, Mejia Rodriguez Ricardo. Trabajo: Control
cooperativo de dos brazos roboticos. ESIME ZACATENCO, Ingenieria en Comunicaciones y
Electrénica. Fecha de presentacion de trabajo de tesis: 28 de Noviembre de 2011

Angeles Pilloni Jordan Exael, Pineda Fuentes Fernando. Trabajo: Control de fuerza para
manipuladores. ESIME Zacatenco. Fecha de presentacion de trabajo de tesis: 2 de Diciembre de 2011

Proyectos de Investigacién y Desarrollo Tecnoldgico:

1.

2.

Planta piloto sustentable operada con energia solar para el tratamiento de agua pluvial en la CDMX,
C2016-1/272. Secretaria de Ciencia, Tecnologia e Innovacién de la CDMX. Vigencia 2016-2018.

Red tematica Conacyt: “Modelado, Andlisis, Disefio e Implementacion de un Vehiculo Eléctrico
Mono-Plaza de Auto-balanceo de dos Ruedas de bajo Costo”, vigencia desde diciembre 2015,
Participante.

SIP 20160354. Proyecto: Optimizacion de la produccién de energia alternativa por fotoprocesos,
Director del mddulo: Seguidor solar para la generacion éptima de energia fotovoltaica y
termoeléctrica. Enero 2016 — Diciembre 2016.

SIP 20140373-20150279. Sistema auténomo de desalinizacion mediante destilaciéon solar. Director.
Enero 2014 — Diciembre 2015.

SIP 20120231-20130415. Modelacion adaptable de sistemas hibridos no lineales inciertos que
representan reacciones secuenciales de tipo bioldgico y quimico. Director. Enero 2012 — Diciembre
2013.

Ciudad Sostenible 2011- Icyt D.F. Reciclado de residuos sélidos de aleaciones de aluminio mediante
concentradores s. Enero 2012- Diciembre 2012. Participante.

Distinciones académicas:

Finalista, concurso interpolitécnico de conocimientos. Nivel medio superior. Categoria: Matematicas I.
Cecyt 1: Gonzélo Véazquez Vela. 1996

Finalista, concurso interpolitécnico de conocimientos. Nivel medio superior. Categoria: Historia I.
Cecyt 1: Gonzalo Vazquez Vela. 1996

Reconocimiento como estudiante distinguido nivel medio superior. Periodo 1995-1996. Instituto
Politécnico Nacional

Miembro de excelencia académica de la Unidad Profesional Interdisciplinaria en Ingenieria y
Tecnologias Avanzadas. Todos los periodos comprendidos entre 1999-2003

International Conference on Power Electronics 2010. El trabajo sometido fue expuesto como
semiplenaria



International Workshop of Variable Structure Systems 2010. EIl trabajo sometido fue considerado
como semiplenaria y se propuso una extension del trabajo para publicacion como capitulo de libro
Becario Estimulo al Desempefio de los Investigadores Nivel V11l (2016-2018)

Becario COFAA por exclusividad Nivel 1V (2014-2016)

Revisor en las siguientes conferencias y revistas:

International Journal of Control

Asian Journal of Control

Arabian Journal for Science and Engineering

Automatica

Bioprocess and Biosystems Engineering

IEEE Transactions on Industrial Electronics

IEEE Transactions on Control Systems Technology

IEEE Transactions on Neural Networks and Learning Systems
Ingeniare. Revista chilena de ingenieria

Ingenieria y Ciencia de la Universidad EAFIT, Medellin-Colombia
International Journal of Dynamics and Control

International Journal of Robust and Nonlinear Control
International Journal of Adaptive Control and Signal Processing
Journal of the Franklin Institute.

Mathematical Problems in Engineering

Shock and Vibration

International Journal of Aerospace Engineering

Kybernetica

IEEE Robotics and Automation Letters (RA-L)

IEEE Transactions on Neural Networks and Learning Systems
Conference on Decision and Control.

American Control Conference.

IFAC Symposium on Nonlinear Control Systems.

IFAC World Congress.

International Conference on Electrical Engineering, Computing Science and Automatic Control.
Congreso Nacional de Control Automatico AMCA

Congreso Latinoamericano de Control Automatico CLCA

Otras actividades:

Chairman: Congreso Latinoamericano de Control Automatico 2008. Sesién: Robotica |.
Co-Chair American Control Conference 2012. Sesién Robdtica.
Miembro del Consejo Técnico del Instituto Politécnico Nacional - UPIITA (Posgrado).
Coordinador académico del Programa de Maestria en Tecnologia Avanzada — UPIITA IPN desde abril
de 2014 hasta Junio de 2015.
Jefe del laboratorio de Robética Avanzada. UPIITA — IPN.
Revisor certificado por Conacyt (Proyectos de investigacion, asignacion de becas internacionales,
proyectos de infraestructura).
Miembro comité evaluador Proyectos Ciencia Basica Conacyt 2014,2015
Miembro comité evaluador Proyectos para Solucion Problemas Nacionales 2015
Evaluador del Programa Nacional de Posgrados de Calidad Conacyt
Evaluador externo de examenes de nivel doctorado en las siguientes unidades académicas:
o CINVESTAV-IPN, México.
o Universidad Iberoamericana, México.


http://eventos.cicese.mx/amca2013/

o Universidad Nacional de Colombia
o Universidad del Cauca, Colombia.



