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Curriculum  Vitae 

1. Datos Generales 

Alberto Soria López, Guadalajara Jalisco, 52 años. 

Escolaridad. 

Doctorado   

Université d’Evry Val d’Essonne – Francia. 

  Nombre del programa: Ciencias y Técnicas Industriales. 

Fecha de obtención del grado: 8 de diciembre de 1999. 

           Maestría  

Université d’Evry Val d’Essonne – Francia. 

Nombre del programa: Control y Modelización de Procesos Industriales. 

Fecha de obtención del grado: 6 de julio de 1994.  

Licenciatura 

Universidad Autónoma Metropolitana Iztapalapa. 

Nombre del programa: Licenciatura en Ingeniería Electrónica. 

Fecha de obtención del grado: 5 de octubre de 1992. 

Experiencia profesional. 

Asesor del laboratorio de sistemas digitales. Institut National des Télécommunications, 
Evry, Francia.  Enero a mayo de 1999. 

Profesor asistente categoría “A” Universidad Autónoma Metropolitana Iztapalapa. 
Noviembre de 1992 a junio de 1993. 

Ayudante de Profesor. Universidad Autónoma Metropolitana Iztapalapa. Agosto a 
noviembre de 1992.   

Generación y Potencia. México Distrito Federal. Compañía dedicada a la producción 
de plantas generadoras de luz. Diseño e implementación de un sistema de control para 
plantas generadoras de luz. De septiembre de 1992 a febrero de 1993. 

Posición y categoría actuales: Investigador CINVESTAV 3B. 

Investigador Nacional Nivel 1 del Sistema Nacional de Investigadores 2016-2019. 

Centro, unidad y departamento de adscripción: Centro de Investigación y de Estudios 
Avanzados del IPN. Unidad Distrito Federal, Departamento de Control Automático. 
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2. Productos de investigación o desarrollo. 

2.1 Artículos originales de investigación. 

2.1.a.  Publicados en extenso en revistas de prestigio internacional con arbitraje 
estricto. 

2.1.a.1. PANTOJA, L.; AGUILAR, C.; ALVAREZ, E.; GARAY A.; SORIA, A. & MARTÍNEZ, J.- 
“Retroactivity effects dependency on the transcription factors binding 
mechanisms”. Journal of Theoretical Biology. DOI: 10.1016/j.jtbi.2016.08.012.  
Vol. 410. pp. 77-106. 2016.  

2.1.a.2. YU, W.; ZAMORA, E. & SORIA, A.- “Ellipsoid SLAM: A Novel Set Membership 
Method for Simultaneous Localization and Mapping”. Autonomous Robots. 
Vol. 39, N° 3, pp. 1-13.  2015.  

2.1.a.3. GARRIDO, J.; WEN, Y. & SORIA, A.- “Human Behavior Learning for Robot in Joint 
Space”. NeuroComputing. DOI: 10.1016/j.neucom.2014.12.068, vol. 155, 
pp. 22-31. 2015.  

2.1.a.4. SORIA, A.; MARTÍNEZ, J. & AGUILAR, C.- “Experimental evaluation of regulated 
nonlinear under actuated mechanical systems via saturation-functions-based 
bounded control: the cart-pendulum system case”. IET Control Theory and 
Applications. Vol. 7, N° 12. pp. 1642-1650. 2013.  

2.1.a.5. GARRIDO, R. & SORIA A.- “Visual Control of Planar Parallel Robots without 
using Velocity Measurements”. Journal of Intelligent & Robotic Systems. 
Vol. 66, Nº 1-2, pp. 111-124. 2011. 

2.1.a.6. AGUILAR, C.; MARTÍNEZ J. ; SORIA A. & RUBIO J.- “On the Stabilization of the 
Inverted-Cart Pendulum Using the Saturation Function Approach”. 
Mathematical Problems in Engineering. Vol. 2011, Nº 2011. 2011.  

2.1.a.7. SORIA, A.; GARRIDO, R. ; VÁSQUEZ, I. & VÁZQUEZ, R.- “Architecture for Rapid 
Prototyping of Visual Controllers”. Robotics & Autonomous Systems. Vol. 54, 
Nº 6, pp. 486-495. 2006.  

2.1.a.8. GARRIDO, R. & SORIA A.- “Control of a Servo Using Nonlinear Damping”. 
Proc. Inst. Mech. Eng. Part I: J. Systems and Control Engineering. Vol. 219, Nº 4, 
pp. 295-300. 2005.  

2.1.a.9. GARRIDO, R. & SORIA A.- “Estimating the Gravity Terms in Robot Manipulators 
for PD Control”. International Journal of Robotics & Automation. Vol. 20, Nº 3, 
pp.169-176. 2005. 
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2.1.c.  Publicados en extenso en memorias de congreso internacional, con arbitraje. 

 

2.1.c.1. PERRUSQUIA, A.; TOVAR, C.; SORIA, A. & MARTÍNEZ, J.- “Robust Controller for 
Aircraft Roll Control System using Data Flight Parameters”. Proc. IEEE 
International Conference on Electrical Engineering, Computing Science and 
Automatic Control (CCE 2016). Del 28-30 de octubre de 2015. México D.F., 
México. pp.1-6. 

2.1.c.2. SERNA, J.; FORY, C.; GONZALEZ, A. & SORIA, A.- “Real-Time Control Platform 
Based on Free Software and USB Communication”. Proc. 2016 IEEE Multi-
Conference on Systems and Contol (MSC 2016). Del 26-30 de septiembre de 2016. 
Cuidada de México, México. 

2.1.c.3. SORIA, A. & MARTÍNEZ,  J.- “A Control Laboratory Prototype for Learning 
Power Current Amplifier PI Control “. Proc. IEEE International Conference on 
Electrical Engineering, Computing Science and Automatic Control (CCE 2015).  
México D.F., México, pp. 1-6. 28-30 de octubre de 2015. 

2.1.c.4. GARRIDO, J. ; YU, W. & SORIA, A.  “Modular Design and Modelling of an Upper 
Limb Exoskeleton”. Proc. IEEE International Conference on Biomedical Robotics 
and Biomechatronics. (BIOROB 2014). São Paulo, Brazil, pp. 508-513. 12-15 de 
agosto de 2014. 

2.1.c.5. LUGO, I.; RAMIREZ, M.; MALDONADO, G. ; SORIA, A. & MARTÍNEZ, J.C.-
 “Metronome Synchronization Using Feedback Control”.  9Th International 
Conference on Electrical Engineering, Computing Science and Automatic Control 
(CCE 2012). Mexico, D.F., México, pp.1-5. 26-28 de septiembre de 2012. 

2.1.c.6. MARTÍNEZ, J.; AGUILAR, C.; CABELLO, U. & SORIA A.- “Tuning of mathematical 
models describing synthetic cyclic feedback biocircuits: Combining exact 
algebraic parameter reconstruction and nonlinear parameter estimation.” Proc. 
20Th International Symposium on Mathematical Theory of Networks and Systems 
(MTNS-2012). Melbourne, Australia, 9-13 de julio de 2012. 

2.1.c.7. AGUILAR, C.; MARTÍNEZ, J. & SORIA A.- “Bounded control based on saturation 
functions of nonlinear underactuated mechanical systems: the cart-pendulum 
system case”. Proc. IEEE Conference on Decision and Control and European Control 
Conference (CDC 2011). Orlando Florida, E.U.A., pp. 1759-1764. 12-15 de 
diciembre de 2011. 

2.1.c.8. TRUJANO, M.; GARRIDO, R. & SORIA A.- “Visual PID Control of a Redundant 
Parallel Robot”. Proc. International Conference on Mechatronic and Embedded 
Systems and Applications (MESA 2011). Washington D.C., E.U.A., 28-31 de 
agosto 2011. 

2.1.c.9. TRUJANO, M.; GARRIDO, R. & SORIA A.- “Stable Visual Servoing of an 
Overactuated Planar Parallel Robot”. 8Th International Conference on Electrical 
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Engineering, Computing Science and Automatic Control (CCE 2010). Tuxtla 
Gutiérrez, Mexico. 8-10 de septiembre de 2010. 

2.1.c.10. SORIA A.; GARRIDO, R. & CONCHA A.- “Low Cost Closed loop Identification of a 
DC Motor”. 8Th International Conference on Electrical Engineering, Computing 
Science and Automatic Control (CCE 2010). Tuxtla Gutiérrez, Mexico. 8-10 de 
septiembre de 2010. 

2.1.c.11. GARRIDO, R.; CANUL E. & SORIA, A.- “Task Space Robot Control using an inner 
PD Loop". Proc. 2009 International Conference on Robotics and Automation 
(ICRA 2009). Kobe, Japón. 12-17 de mayo de 2009. 

2.1.c.12. GARRIDO,R. ; SORIA, A. & TRUJANO, M.- “Stable PID Control of planar Parallel 
Robot“. International Symposium on Optomechatronic Technologies (ISOT 2008). 
San Diego, California, EUA. 17 al 19 de septiembre de 2008. 

2.1.c.13. GARRIDO,R. ; CANUL E. & SORIA, A.- “Improving performance of task space 
Controllers using an inner pd joint controller: an application to visual 
sevoing“. International Symposium on Optomechatronic Technologies (ISOT 2008).  
San Diego, California, EUA. 17 al 19 de septiembre de 2008. 

2.1.c.14. GARRIDO, R.; SORIA, A. & TRUJANO, M.- “Visual PID Control of a redundant 
Parallel Robot“. International Conference on Electrical Engineering, Computing 
Science and Automatic Control (CCE 2008). México D.F., México. 12-14 de 
noviembre de 2008. 

2.1.c.15. GARRIDO, R.; CANUL, E. & SORIA, A.- “Task Space Robot Control using an inner 
PD Loop“. 6Th International Conference on Electrical Engineering, Computing 
Science and Automatic Control (CCE 2008).  México D.F., México. 12-14 de 
noviembre de 2008. 

2.1.c.16. RINCON, J.; MARTINEZ, R. & SORIA, A.- “Fault Diagnosis in Nonlinear Systems: 
An Application to a Three-Tank System “. American Control Conference (ACC 
2008). Seattle Washington EUA. 11-13 de junio de 2008. 

2.1.c.17. GARRIDO, R.; CALDERÓN, D. & SORIA A.- “Speed Control of a DC motor using 
adaptive fuzzy techniques”. Mexican International Conference 
on Artificial Intelligence (MICAI 2007). Aguascalientes, Ags., México. 4-10 de 
noviembre de 2007. 

2.1.c.18. GARRIDO, R.; SORIA A. & LORETO, G.- “Visual Servoing of a Planar Over 
Actuated Parallel Robot”. Internacional Symposium Optomechatronic Technologies 
(ISOT2007). Lausana, Suiza. 8-10 de octubre de 2007. 

2.1.c.19. GARRIDO, R.; CALDERÓN, D. & SORIA A.- “Adaptive Fuzzy Control of DC 
motors“. IEEE 10th International Conference on Power Electronics (CIEP 2006). 
Cholula, Pue., México. 16-18 de octubre de 2006. 

2.1.c.20. LINARES, R.; MEJÍA, P. & SORIA A.- “Toolbox for Real Time Control Task Design 
using Matlab/simulink”. Memorias del XIV Congreso Internacional de 
Computación, (CIC 2005). México, D.F., México. 5-9 de septiembre de 2005. 



 5 

2.1.c.21. SORIA, A.; CORNEJO, J. & MEJÍA, P.- “Feedback Scheduling of Power-Aware Soft 
Real-Time Tasks”. Memorias del Encuentro Internacional de Ciencias de la 
Computación (ENC 2005). Puebla, Pue., México. 28-30 de septiembre de 2005. 

2.1.c.22. SORIA, A. & MEJÍA, P.- “Dynamic Centroid Detection in Outdoor/Indoor Scenes 
with Different Backgrounds”. Proceedings of the 7th IASTED International 
Conference on Control and Applications. 18 a 20 de mayo de 2005. Cancún, Q.R. 

2.1.c.23. SORIA, A.; GARRIDO, R. & VÁZQUEZ, R.-“Improving Visual Servoing control with 
High Speed Cameras”. Proc. 1st International Conf. on Electrical and Electronics 
Engineering (ICEEE 2004). Acapulco, Gro., México. 8-10 de septiembre de 2004.  

2.1.c.24.  RANGEL, A.; SORIA, A. & MARTINEZ, J.- “Mixed H2/HINF-Based PID 
Control Using Genetic Algorithms with Control Energy Constraints”. XI 
Congreso Latinoamericano de Control Automático (CLCA 2004). Ciudad de la 
Habana, Cuba. 10-15 de mayo del 2004. 

2.1.c.25.  SORIA, A. & GARRIDO, R.- “Robust Centroid Recognition with Application to 
Visual Servoing of Robot Manipulators”. Congreso Latinoamericano de Control 
Automático (CLCA 2004). Ciudad de la Habana, Cuba. 10-15 de mayo del 2004. 

2.1.c.26.  SORIA, A.; ORTMANN, W.; WIEDERHOLD, P. & GARRIDO, R.- “Dynamic Threshold 
and Contour Detection: A more Robust Visual Centroid Recognition”. Congreso 
Latinoamericano de Control Automático (CLCA 2002). Guadalajara, Jal., México. 
3-6 de diciembre de 2002. 

2.1.c.27. GARRIDO, R.; SORIA, A.; CASTILLO, P. & VÁSQUEZ, I.- “Visual 
Servoing Architecture For Controlling Electromechanical Systems.” Proc. of the 
International Conference on Control Applications (CCA 2001). México D.F., México, 
pp. 35-40. 5-7 de septiembre de 2001.  

2.1.c.28.  GONZÁLEZ, E.; CARVALLO, A. ; GARRIDO, R. & SORIA, A.- “Controlling a video 
camera tracking a moving object”. Proc. First North America Workshop in 
Advances in Artificial Perception and Robotics (AAPR 2000). Guanajuato, Gto., 
México, pp. 47-54. 23 al 25 de octubre de 2000. 

2.1.c.29. SORIA, A.- “Fuzzy Controller Tuning of a Multivariable System Using 
a Neuro-Fuzzy System”. Proc. of the IEEE International Symposium on Industrial 
Electronics (ISIE 2000). UDLA, Cholula, Pue., México, pp.678-683. 4-8 de 
diciembre de 2000. 

2.1.c.30. SORIA, A.; LAFONT J. & BARRET, C.- “Parameter Arrangement in Multivariable 
FLC-Tuning”. Proceedings of the 6th European Congress on Intelligent Techniques 
and Soft Computing (EUFIT 98). Aachen, Alemania, pp.1082-1085. 7-10 de 
septiembre de 1998. 
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2.1.c.31. SORIA, A.; LAFONT J. & BARRET, C.- “Tuning of a Decentralized Multivariable 
Fuzzy Controller”. Proceedings of the 5th European Congress on Intelligent 
Techniques and Soft Computing (EUFIT 97). 8-12 de septiembre de 1997. Aachen, 
Alemania. pp.965-968. 

2.1.c.32. SORIA, A.- “Tuning of a Multivariable Fuzzy Controller Using Optimisation 
Techniques”. Proceedings of the 4th European Congress on Intelligent Techniques 
and Soft Computing (EUFIT 96). Aachen, Alemania, pp.1254-1256. 2-5 de 
septiembre de 1996. 

2.1.c.33. LAFONT J.; WOZNIAK, R. & SORIA, A.- “Optimization of dynamical systems”. Proc. 
of IFIP WG7.6 Working Conference. Noisy-Le-Grand, Francia, pp. 20-22. 28-30 de 
mayo de 1996. 

2.1.d.  Publicados en extenso en memorias de congreso locales, con arbitraje. 

2.1.d.1. SORIA, A.- “Plataforma de enseñanza de control”.  Memorias del 2º encuentro 
Politécnico de Formación y Profesionalización Docente. Mexico, D.F., pp. 107-109. 
2-3 de agosto de 2012. 

2.1.d.2. SORIA, A.; GARRIDO, R. & MONTES DE OCA C.- “Identificación en lazo cerrado 
mediante un procesador de bajo costo”. Memorias del 11º Congreso Mexicano de 
Robótica (COMROB 2009). Celaya, Gto. 28 de septiembre-2 de octubre de 2009. 

2.1.d.3. SORIA, A. & GARRIDO, R. - “Laboratorio de enseñanza de Control en la Maestría 
en Ciencias del Departamento de Control Automático”. Memorias del 10º 
Congreso Mexicano de Robótica (COMROB 2008). México D.F. 25-26 de 
septiembre de 2008. 

2.1.d.4. GARRIDO, R.; SORIA, A. & TRUJANO, M.- “Control Visual de un robot paralelo 
plano sobreactuado”. Memorias del 10º Congreso Mexicano de Robótica 
(COMROB 2008). México D.F. 25-26 de septiembre de 2008. 

2.1.d.5. GARRIDO, R.; CALDERÓN, D. & SORIA A.- “Seguimiento adaptable difuso no 
lineal”. Congreso Nacional de Control Automático ( AMCA 2007). Monterrey, N.L. 
24-26 de octubre de 2007. 

2.3. Capítulos de investigación original en extenso en libros especializados, publicados 
por una casa editorial reconocida. 

2.3.1. TRUJANO, M.; GARRIDO, R. & SORIA, A.- “Sable Visual PID Control of a 
Redundant Parallel Robot". PID Control, Implementation and Tuning. Edited by 
Tamer Mansour. Intech. ISBN 978-953-307-166-4. 2011. 

2.3.2. GARRIDO, R.; CANUL E. & SORIA, A.- “Task Space Robot Control Using Joint 
Proportional Action". New Trends in Electrical Engineering, Automatic Control, 
Computing and Communication Sciences. Edited by Carlos A. Coello, Alexander 
Poznyak, José Moreno and Vadim Azhmyakov. Logos Verlag, Berlin, 
Germany. ISBN 978-3-8325-2429-6. 2010. 
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2.6. Publicaciones o productos de investigación  o desarrollo dirigidas por el 
investigador resultado de tesis de maestría o doctorado. 

2.6.1. TRUJANO, M.; GARRIDO, R. & SORIA A.- “Robust Visual Control of Parallel 
Robots under Uncertain Camera Orientation”. International Journal of Advanced 
Robotic Systems. DOI: 10.5772/51743, Vol. 9, N° 106. 2012. Producto de tipo 
B.2.a. 

2.6.2. GARRIDO, R.; CALDERON D.& SORIA A.- “Servomotor Velocity Tracking using 
Adaptive Fuzzy Techniques”. Journal of Intelligent and Fuzzy Systems. Vol. 20 
Nº 4-5, pp. 201-209. 2009. Producto de tipo B.2.a. 

2.6.3. CALDERÓN, D.; SORIA, A.; GARRIDO, R. & BAROUH, I.- “Adaptive Fuzzy Control 
of a Second Order Nonlinear Servo”. Proc. 1st International Conf. on Electrical and 
Electronics Engineering (ICEEE 2004). Acapulco, Gro., México. 8-10 de 
septiembre de 2004. Producto de tipo B.2.c.  

2.6.4. RANGEL, A. ; LAGUNAS, R. ; SORIA, A. & MARTINEZ, J.- “Mixed H2/HINF-Based 
PID Control Using Genetic Algorithms: Experimental Evaluation”. Proc. 
European Control Conference (ECC 2003). Cambridge, UK. 1-4 de septiembre de 
2003. Producto de tipo B.2.c. 

2.6.5.  CHAVARRIA, M.; SORIA A. & WIEDERHOLD, P.- “Percepción monocular para el 
control de robots móviles”. Memorias del Congreso Latinoamericano de Control 
Automático (CLCA 2002). Guadalajara, Jal., México. 3-6 de diciembre de 2002. 
Producto de tipo B.2.c. 

2.8. Patentes. 

2.8.c.  Nacionales en explotación comercial 

2.8.1 SORIA A.- “Sistema didáctico para la enseñanza de la teoría de control 
automático y método de transferencia de datos”. Patente N° MX 337633 B. 
Fecha de concesión 9 de abril de 2016. Patente en explotación comercial. 

2.8.2 SORIA A.- “Ensamble de servomotor didáctico”. Patente N° MX 337631 B.  
Fecha de concesión 9 de abril de 2016. Patente en explotación comercial. 

2.8.3 MUÑOZ, C. & SORIA A.- “Sistema de reproducción para guitarra eléctrica con 
sonido de alta fidelidad y protecciones asistidas por microcontrolador”. 
Patente N° MX 320098 B. Fecha de concesión: 14 de mayo de 2014. Patente en 
explotación comercial. 

NOTA: El trabajo de asesoría correspondiente a la patente MX 320098 B estuvo 
regido por los lineamientos establecidos por la COPEI1, relativos a la 

                                                 
1 Véase la p. 3 de las BASES PARA LA CLASIFICACIÓN, PROMOCIÓN Y OTORGAMIENTO DE ESTÍMULOS 

AL PERSONAL ACADÉMICO DEL CINVESTAV. COMISIÓN DE PROMOCIÓN Y ESTÍMULOS PARA LOS 

INVESTIGADORES DEL CINVESTAV (COPEI). Centro de Investigación y de Estudios Avanzados del I.P.N. 

2015: “…desde su origen, la evaluación ha considerado que, sin menoscabo de los estímulos obtenidos, los 
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vinculación con el sector productivo nacional. Por lo demás, puesto que dicho 
trabajo de investigación no corresponde a procedimientos utilizados dentro del 
CINVESTAV ni se desarrolló por cuenta de éste, no aplica el artículo 163 de la 
Ley Federal del Trabajo2.  

3. Formación de Recursos Humanos 

3.1 Cursos teóricos y/o prácticos. 

3.1.a. En programas de posgrado del CINVESTAV-IPN 

3.1.a.1. Introducción a la robótica. Cuatrimestre 1-2017. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 4 horas por semana. 60 horas. 

3.1.a.2. Control Inteligente. Cuatrimestre C3-2016. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 30 horas. 

3.1.a.3. Introducción a la robótica. Cuatrimestre 1-2016. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 4 horas por semana. 60 horas. 

3.1.a.4. Control Inteligente. Cuatrimestre 3-2015. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 30 horas  

3.1.a.5. Teoría de Control IV. Cuatrimestre 3-2014. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 30 horas. 

3.1.a.6. Teoría de Control IV. Cuatrimestre 3-2012. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 30 horas. 

3.1.a.7. Introducción a la robótica. Cuatrimestre 2-2012. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 60 horas. 

3.1.a.8. Taller experimental. Cuatrimestre 1-2012. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 30 horas. 

3.1.a.9. Teoría de Control IV. Cuatrimestre 3-2011. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 30 horas. 

                                                                                                                                                                        
investigadores pueden realizar actividades de docencia o asesoría en otras instituciones públicas o privadas, 

siempre que cumplan con los lineamientos establecidos en estas Bases, con el fin de promover los programas de 

posgrado y la investigación que se realiza en el Cinvestav y su vinculación con otros sectores.”.  

2 Véase la nota de la p. 11 del reglamento para la Administración de Ingresos Propios del Centro de 

Investigación y de Estudios Avanzados del Instituto Politécnico Nacional de abril de 2011, donde se lee (el 

subrayado es mío): “*Nota: Artículo 163 de la Ley Federal del Trabajo. ‘La atribución de los derechos al nombre 

y a la propiedad y explotación de las invenciones realizadas en la empresa, se regirá por las normas siguientes: 

[…] II. Cuando el trabajador se dedique a trabajos de investigación o de perfeccionamiento de los 

procedimientos utilizados en la empresa, por cuenta de ésta, la propiedad de la invención y el derecho a la 

explotación de la patente corresponderán al patrón.’” 
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3.1.a.10. Taller experimental. Cuatrimestre 1-2011. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 30 horas. 

3.1.a.11. Teoría de Control IV. Cuatrimestre 3-2010. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 30 horas. 

3.1.a.12. Taller experimental. Cuatrimestre 1-2010. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 30 horas. 

3.1.a.13. Teoría de Control IV. Cuatrimestre 3-2009. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 30 horas. 

3.1.a.14. Introducción a la robótica. Cuatrimestre 2-2009. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 60 horas. 

3. 1.a.15. Taller experimental. Cuatrimestre 1-2009. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 30 horas. 

3.1.a.16. Introducción a la robótica. Cuatrimestre 2-2008. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 60 horas. 

3. 1.a.17. Taller experimental. Cuatrimestre 1-2008. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 30 horas. 

3.1.a.18. Teoría de Control IV. Cuatrimestre 3-2007. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 30 horas. 

3.1.a.19. Introducción a la robótica. Cuatrimestre 2-2007. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 60 horas. 

3.1.a.20. Taller experimental. Cuatrimestre 1-2007. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 30 horas. 

3.1.a.21. Teoría de control IV. Cuatrimestre 3-2006. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 2 horas por semana. 30 horas. 

3.1.a.22. Taller experimental. Cuatrimestre 1-2006. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 30 horas. 

3.1.a.23. Teoría de Control IV. Cuatrimestre 3-2005. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 20 horas. 

3.1.a.24. Taller experimental. Cuatrimestre 1-2005. Programa de maestría del 
Departamento de Control Automático. 30 horas. 

3.1.a.25. Programación orientada a Objetos. Cuatrimestre 3-2003. Programa de maestría del 
Departamento de Control automático. 30 horas. 

3.1.a.26. Programación orientada a Objetos. Cuatrimestre 3-2002. Programa de maestría del 
Departamento de Control automático. 30 horas. 

3.1.a.27. Programación orientada a Objetos. Cuatrimestre 3-01. Programa de maestría del 
Departamento de Control automático. 30 horas. 
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3.1.a.28. Programación orientada a Objetos. Cuatrimestre 3-00. Programa de maestría del 
Departamento de Control automático. 30 horas. 

3.1.a.29. Robótica. Cuatrimestre 2-00. Cuatrimestre 2-00. Programa de maestría del 
Departamento de Control automático. 30 horas. 

3.1.a.30. Programación orientada a Objetos. Cuatrimestre 1-00. Programa de maestría del 
Departamento de Control automático. 30 horas. 

3.1.b En otros programas externos de nivel superior. 

3.1.b.1. Diseño Lógico. Trimestre 93I. Licenciatura Ing. Electrónica. Universidad 
Autónoma Metropolitana-Iztapalapa. 78 horas. 

3.1.b.2. Programación de Sistemas I. Trimestre 93P. Licenciatura Ing. Electrónica. 
Universidad Autónoma Metropolitana – Iztapalapa. 54 horas. 

3.1.b.3. Proyecto de Ingeniería Electrónica I. Trimestre 93P. Licenciatura Ing. Electrónica. 
Universidad Autónoma Metropolitana – Iztapalapa. 180 horas.  

3.1.b.4. Programación de Sistemas I. Trimestre 93P. Licenciatura Ing. Electrónica. 
Universidad Autónoma Metropolitana – Iztapalapa. 54 horas. 

3.2 Dirección de tesis en programas de posgrado del CINVESTAV. 

3.2.a. De doctorado 

3.2.a.1. TRUJANO CABRERA, MIGUEL ANGEL. Control Visual de Robots Paralelos Planos 
Redundantes. Doctorado en Ciencias, CINVESTAV, Departamento de Control 
Automático. Fecha de examen: 29 de agosto de 2012. Directores de tesis: Rubén 
Garrido Moctezuma y Alberto Soria López. 

3.2.a.2. CALDERÓN NEPAMUCENO, DORA MARÍA. Control difuso adaptable de 
servomecanismos no lineales. Doctorado en Ciencias, CINVESTAV, 
Departamento de Control Automático. Fecha de examen: 31 de enero de 2008. 
Directores de tesis: Rubén Garrido Moctezuma y Alberto Soria López. 

3.2.b. De maestría 

3.2.b.1. ADOLFO PERRUSQUIA GUZMÁN. Control de Siguimiento de sisteamsw 
Humano-robóticos Basado en Control por Impedancia y Admitancia. Maestría en 
Ciencias, CINVESTAV, Departamento de Control Automático.  Fecha de 
examen, 15 agosto de 2016. Directores de Tesis: Wen Yu Lui y Alberto Soria 
López. 

3.2.b.2. MIGUEL ANGEL TRUJANO CABRERA. Control visual de un robot paralelo plano 
sobreactuado. Maestría en Ciencias, CINVESTAV, Departamento de Control 
Automático.  Fecha de examen, 25 de julio de 2008. Directores de Tesis: Rubén 
Garrido Moctezuma y Alberto Soria López. 

3.2.b.3. LINARES ZAMORA, ROBERTO. Desarrollo de una interfaz de programación en Matlab 
para la simulación de tareas de control sobre un kernel de tiempo real. Maestría en 
Ciencias, CINVESTAV, Departamento de Ingeniería Eléctrica, Sección de 
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Computación. Fecha de examen: 27 de junio de 2006. Directores de tesis: Pedro 
Mejía Álvarez y Alberto Soria López. 

3.2.b.4. VÁZQUEZ CERVANTES, RAÚL MARIO. Visual Servoing con cámara de alta velocidad. 
Maestría en Ciencias, CINVESTAV, Departamento de Control Automático. 
Fecha de examen: 14 de septiembre de 2005. Director de tesis: Alberto Soria 
López. 

3.2.b.5. LÓPEZ MERCADO, JOSÉ LUIS. Control en posición de servomecanismos de corriente 
directa. Maestría en Ciencias, CINVESTAV, Departamento de Control 
Automático. Fecha de examen: 28 de noviembre de 2005. Director de tesis: 
Alberto Soria López. 

3.2.b.6. MIRANDA GÓMEZ, OSCAR.  Kernel de Tiempo Real para el Control de Procesos. 
Maestría en Ciencias, CINVESTAV, Departamento de Ingeniería Eléctrica.  
Fecha del examen: 16 de marzo 2004.  Directores de Tesis: Pedro Mejía Alvarez 
y Alberto Soria López. 

3.2.b.7. RANGEL MERINO, ARTURO. Sintonización mediante algoritmos genéticos de un 
controlador PID, con base en la teoría de control combinado H2/Hinf. Aplicación a un 
sistema servo-hidráulico. Maestría en Ciencias, CINVESTAV, Departamento de 
Control Automático.  Fecha de examen: 2 de diciembre de 2003. Director de 
Tesis: Alberto Soria López. 

3.2.b.8. CALDERÓN NEPAMUCENO, DORA MARÍA. Control Difuso Adaptable de un 
Servomecanismo No Lineal. Maestría en Ciencias, CINVESTAV, Departamento 
de Control Automático.  Fecha de examen: 28 de noviembre de 2003. 
Directores de Tesis: Rubén Garrido Moctezuma y Alberto Soria López. 

3.2.b.9. CORNEJO HERRERA, JULIO CÉSAR. Planificador de Tareas en Tiempo Real con 
Restricciones de Energía en Retroalimentación. Maestría en ciencias, CINVESTAV, 
Departamento de Ingeniería Eléctrica – Sección de Computación. Fecha de 
Examen: 26 de noviembre de 2002.  Directores de Tesis: Pedro Mejía Alvarez y 
Alberto Soria López. 

3.2.b.10. FABILA CHAVARRIA, MARCO. Percepción visual monocular para el control de robots 
móviles. Maestría en Ciencias, CINVESTAV, Departamento de Control 
Automático.  Fecha del examen: 4 septiembre de 2002.  Directores de Tesis: 
Petra Wiederhold y Alberto Soria López. 
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4. Información correspondiente a los criterios de repercusión académica.  

4.2. Tener el promedio internacional de citas para la especialidad en artículos 
de investigación. No se incluyen autocitas.  

Según el Apéndice 4 de las bases COPEI 2015, el promedio internacional 
de citas para el área de Robótica es de 1.8. 

Trabajo Citas tipo A Citas tipo B 
1.- 2 2 
2.- 1 1 
3.- 2 2 
4.- 4 5 
5.- 1 1 
6.- 2 2 

Promedio de citas 
Internacionales 

2 2.17 

 

4.16. Tener una Patente en explotación comercial. 

 SORIA A.- “Sistema didáctico para la enseñanza de la teoría de control 
automático y método de transferencia de datos”. Patente N° MX 337633 B. 
Fecha de concesión 9 de abril de 2016. Patente en explotación comercial. 

 SORIA A.- “Ensamble de servomotor didáctico”. Patente N° MX 337631 B.  
Fecha de concesión 9 de abril de 2016. Patente en explotación comercial. 
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REPORTE DE CITAS TIPO A Y B: RESUMEN DE LA BÚSQUEDA  

Tabla 1. Distribución de citas por año de publicación y número de documento. 

PUBLICACIONES EN REVISTAS CIENTÍFICAS 

AÑO PUBLICACION 

 
NO. TRABAJO  

(DE ACUERDO CON LISTA) 
CITAS TIPO A CITAS TIPO B CITAS TOTALES 

2013 1 2 2 2 

2012 2 1 1 2 

2012 3 2 3 3 

2011 4 4 5 5 

2006 5 2 2 8 

2005 6 2 2 2 

 Total 13 15 22 

 

CAPITULO DE LIBRO 

AÑO PUBLICACION 

 
NO. TRABAJO  

(DE ACUERDO CON LISTA) 
CITAS TIPO A CITAS TIPO B CITAS TOTALES 

2011 1 3 3 3 

 Total 3 3 3 

 

 

 

 

 

 



 14 

CITAS DE ARTÍCULOS ORIGINALES DE INVESTIGACIÓN EN MEMORIAS CONGRESOS 
INTERNACIONALES, TESIS Y REVISTAS DE INVESTIGACIÓN. 

AÑO PUBLICACION 

 
NO. TRABAJO  

(DE ACUERDO CON LISTA) 
CITAS TIPO A CITAS TIPO B CITAS TOTALES 

2011 1 2  2  3 

2010 2 1  1  1 

2009 3 2  2  2 

2008 4 2  2  2 

2008 5 15  16  16 

2007 6 1  1  1 

2006 7 2  2  2 

2005 8 13  13  13 

2004 9 3  3  3 

2001 10 7  10  9 

 Total 48 52 52 

 

PUBLICACIONES 

AÑO PUBLICACION 

 
NO. TRABAJO  

(DE ACUERDO CON LISTA) 
CITAS TIPO A CITAS TIPO B CITAS TOTALES 

2012 1 0 0 0 

 Total 0 0 0 
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    Tabla 2. Identificación del índice H                 Tabla 3. Identificación del índice H 

                          (Tipo A)                       (Tipo B) 

INDICE H CITAS 
 

INDICE H CITAS 

1 4 1 5 

2 2 2 3 

3 2 3 2 

4 2 4 2 

5 2 5 2 

6 1 6 1 

 

Tabla 4. Revistas con factor de impacto (2014) donde el investigador publicó sus trabajos  

ISSN 
NÚM. 

TRABAJO 
REVISTAS 

FI 

ANUAL 

(2014) 

NOTAS 

1751-8644 1 IET Contr. Theory Appl. 2.048  

0921-8890 5 Robot. Auton. Syst. 1.256 
 

 

0921-0296 
 

2 J. Intell. Robot. Syst. 
 

1.178 
 

 

0959-6518 
 

6 Proc. Inst. Mech. Eng. Part I-J 
Syst Control Eng. 

 

0.778 
 

 

1024-123X 
 

4 Math. Probl. Eng. 0.762 
 

 

1729-8806 
 

3 Int. J. Adv. Robot. Syst. 0.526 
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CITAS TIPO A y B 

 

DR. ALBERTO SORIA LOPEZ 
DEPARTAMENTO DE CONTROL AUTOMATICO 

CINVESTAV-IPN 

 

 

 

Total de trabajos publicados: 18 
 

Total de citas registradas en WoS/Scopus: 134 
 

Total de citas tipo A: 64 
 

Total de citas tipo B: 70 
 

Promedio citas por trabajo publicado – Tipo A: 3.55 
 

Promedio citas por trabajo publicado – Tipo B: 3.88 
 

Índice H citas tipo A: 2 
 

Índice H citas tipo B: 3 
 

Trabajo tipo B más citado: (Tipo A: Con 4 citas), (Tipo B: Con 5 citas) 
 
4. AGUILAR, C.; MARTÍNEZ  J.; SORIA A. & RUBIO J.- “On the Stabilization of the Inverted-Cart Pendulum 
Using the Saturation Function Approach”. Mathematical Problems in Engineering. Vol. 2011, Nº 
2011. 14p. 2011.  

 
      
 

Revista con mayor Factor de Impacto (FI): (2.048) 
 

IET Control Theory & Applications 
 
              

 

Fuentes de búsqueda de citas: Colección Web of Science y Scopus. 

Período de búsqueda: 2001 – Septiembre 11, 2015. 
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Citas de artículos originales de investigación en revistas indizadas. 

 

 
 
1.  SORIA, A.; MARTÍNEZ J. & AGUILAR, C.- “Experimental evaluation of regulated nonlinear under 

actuated mechanical systems via saturation-functions-based bounded control: the cart-
pendulum system case”. IET Control Theory and Applications. Vol. 7,  N°.12. pp. 1642-1650. 
2013.  

 
CITAS A:  

Record 1 of 2 

Title: A composite controller for trajectory tracking applied to the Furuta pendulum  

Author(s): Aguilar-Avelar, C (Aguilar-Avelar, Carlos); Moreno-Valenzuela, J (Moreno-Valenzuela, 
Javier) 

Source: ISA TRANSACTIONS  Volume: 57  Pages: 286-294  DOI: 
10.1016/j.isatra.2015.02.009  Published: JUL 2015  

Language: English 

Document Type: Article 

ISSN: 0019-0578  

eISSN: 1879-2022  

 
Record 2 of 2 
Pawlowski, A., Mendoza, J.L., Guzmán, J.L., Berenguel, M., Acién, F.G., Dormido, S. 
Selective pH and dissolved oxygen control strategy for a raceway reactor within an event-based 
approach 
(2015) Control Engineering Practice, 44, art. no. 3329, pp. 209-218.  
http://www.scopus.com/inward/record.url?eid=2-s2.0-
84939644511&partnerID=40&md5=e3b5b70ff53585163f3b5cd1b9a45e2c 
DOI: 10.1016/j.conengprac.2015.08.004 
ISSN: 09670661 
CODEN: COEPE 
DOCUMENT TYPE: Article 
SOURCE: Scopus 

 
CITAS B:  

Record 1 of 2 

Title: A composite controller for trajectory tracking applied to the Furuta pendulum  

Author(s): Aguilar-Avelar, C (Aguilar-Avelar, Carlos); Moreno-Valenzuela, J (Moreno-Valenzuela, 
Javier) 

Source: ISA TRANSACTIONS  Volume: 57  Pages: 286-294  DOI: 
10.1016/j.isatra.2015.02.009  Published: JUL 2015  

Language: English 

Document Type: Article 

ISSN: 0019-0578  

eISSN: 1879-2022  

 
Record 2 of 2 
Pawlowski, A., Mendoza, J.L., Guzmán, J.L., Berenguel, M., Acién, F.G., Dormido, S. 
Selective pH and dissolved oxygen control strategy for a raceway reactor within an event-based 
approach 
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(2015) Control Engineering Practice, 44, art. no. 3329, pp. 209-218.  
http://www.scopus.com/inward/record.url?eid=2-s2.0-
84939644511&partnerID=40&md5=e3b5b70ff53585163f3b5cd1b9a45e2c 
DOI: 10.1016/j.conengprac.2015.08.004 
ISSN: 09670661 
CODEN: COEPE 
DOCUMENT TYPE: Article 
SOURCE: Scopus 

 
 
2. GARRIDO, R. & SORIA A.- “Visual Control of Planar Parallel Robots without using Velocity 

Measurements”. Journal of Intelligent and Robotic Systems. Vol. 66, Nº 1-2. pp. 111-124. 2012.  
 
CITAS A:  

Record 1 of 1 

Title: Overcoming Limitations of Uncalibrated Robotics Visual Servoing by means of Sliding Mode 
Control and Switching Monitoring Scheme 

Author(s): Oliveira, TR (Oliveira, Tiago Roux); Leite, AC (Leite, Antonio Candea); Peixoto, AJ (Peixoto, 
Alessandro Jacoud); Hsu, L (Hsu, Liu)

Source: ASIAN JOURNAL OF CONTROL  Volume: 16  Issue: 3  Special Issue: SI  Pages: 752-
764  DOI: 10.1002/asjc.899  Published: MAY 2014  

Language: English 

Document Type: Article 

ISSN: 1561-8625  

eISSN: 1934-6093 
 
CITAS B:  

Record 1 of 1 

Title: Overcoming Limitations of Uncalibrated Robotics Visual Servoing by means of Sliding Mode 
Control and Switching Monitoring Scheme 

Author(s): Oliveira, TR (Oliveira, Tiago Roux); Leite, AC (Leite, Antonio Candea); Peixoto, AJ (Peixoto, 
Alessandro Jacoud); Hsu, L (Hsu, Liu)

Source: ASIAN JOURNAL OF CONTROL  Volume: 16  Issue: 3  Special Issue: SI  Pages: 752-
764  DOI: 10.1002/asjc.899  Published: MAY 2014  

Language: English 

Document Type: Article 

ISSN: 1561-8625  

eISSN: 1934-6093 
 
 
3. TRUJANO, M.; GARRIDO, R. & SORIA A.- “Robust Visual Control of Parallel Robots under Uncertain 

Camera Orientation”. International Journal of Advanced Robotic Systems. Vol. 9, N°.106. DOI: 
10.5772/51743. 2012. 

 
CITAS A:  

Record 1 of 2 

Title: Integral Sliding Mode Control for Helicopter via Disturbance Observer and Quantum Information 
Technique  

Author(s): Qu, Q (Qu, Qiang); Chen, FY (Chen, Fuyang); Jiang, B (Jiang, Bin); Tao, G (Tao, Gang)

Source: MATHEMATICAL PROBLEMS IN ENGINEERING  Article Number: 938246  DOI: 
10.1155/2015/938246  Published: 2015  
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Language: English 

Document Type: Article 

ISSN: 1024-123X  

eISSN: 1563-5147  

 
Record 2 of 2 

Title: Using a 3DOF Parallel Robot and a Spherical Bat to Hit a Ping-Pong Ball  

Author(s): Trasloheros, A (Trasloheros, Alberto); Sebastian, JM (Sebastian, Jose M.); Torrijos, J 
(Torrijos, Jesus); Carelli, R (Carelli, Ricardo); Roberti, F (Roberti, Flavio)

Source: INTERNATIONAL JOURNAL OF ADVANCED ROBOTIC SYSTEMS  Volume: 11  DOI: 
10.5772/58526  Published: MAY 12 2014  

Language: English 

Document Type: Article 

ISSN: 1729-8806  

eISSN: 1729-8814 
 
CITAS B:  

Record 1 of 3 

Title: Integral Sliding Mode Control for Helicopter via Disturbance Observer and Quantum Information 
Technique  

Author(s): Qu, Q (Qu, Qiang); Chen, FY (Chen, Fuyang); Jiang, B (Jiang, Bin); Tao, G (Tao, Gang)

Source: MATHEMATICAL PROBLEMS IN ENGINEERING  Article Number: 938246  DOI: 
10.1155/2015/938246  Published: 2015  

Language: English 

Document Type: Article 

ISSN: 1024-123X  

eISSN: 1563-5147  

 
Record 2 of 3 

Title: Using a 3DOF Parallel Robot and a Spherical Bat to Hit a Ping-Pong Ball  

Author(s): Trasloheros, A (Trasloheros, Alberto); Sebastian, JM (Sebastian, Jose M.); Torrijos, J 
(Torrijos, Jesus); Carelli, R (Carelli, Ricardo); Roberti, F (Roberti, Flavio)

Source: INTERNATIONAL JOURNAL OF ADVANCED ROBOTIC SYSTEMS  Volume: 11  DOI: 
10.5772/58526  Published: MAY 12 2014  

Language: English 

Document Type: Article 

ISSN: 1729-8806  

eISSN: 1729-8814

Record 3 of 3 
 

Trujano, M.A., Garrido, R. 
Robust visual PID control of planar parallel robots under constant disturbances 
(2013) ASME International Mechanical Engineering Congress and Exposition, Proceedings (IMECE), 4 
A, .  
http://www.scopus.com/inward/record.url?eid=2-s2.0-
84903461759&partnerID=40&md5=1842a4bc47de7eb431b8f5114e235935 
DOI: 10.1115/IMECE2013-63329 
ISBN: 9780791856246 
DOCUMENT TYPE: Conference Paper 
SOURCE: Scopus 
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4. AGUILAR, C.; MARTÍNEZ  J.; SORIA A. & RUBIO J.- “On the Stabilization of the Inverted-Cart Pendulum 

Using the Saturation Function Approach”. Mathematical Problems in Engineering. Vol. 2011, Nº 
2011. 14p. 2011.  

 
CITAS A:  

Record 1 of 4 

Title: Design of Robust Adaptive Neural Switching Controller for Robotic Manipulators with Uncertainty 
and Disturbances  

Author(s): Yu, L (Yu, Lei); Fei, SM (Fei, Shumin); Sun, LN (Sun, Lining); Huang, J (Huang, Jun); Yang, 
G (Yang, Gang) 

Source: JOURNAL OF INTELLIGENT & ROBOTIC SYSTEMS  Volume: 77  Issue: 3-4  Special Issue:
SI  Pages: 571-581  DOI: 10.1007/s10846-013-0008-3  Published: MAR 2015   

Language: English 

Document Type: Article 

ISSN: 0921-0296  

eISSN: 1573-0409  

 
Record 2 of 4 

Title: Fuzzy Supervisory Control of a Cart-Pole System 

Author(s): Li, JH (Li, Jen-Hsing) 

Book Group Author(s): IEEE 

Source: 11TH IEEE INTERNATIONAL CONFERENCE ON CONTROL AND AUTOMATION 
(ICCA)  Book Series: IEEE International Conference on Control and Automation ICCA  Pages: 435-
439  Published: 2014   

Language: English 

Document Type: Proceedings Paper

Conference Title: 11th IEEE International Conference on Control and Automation (ICCA) 

Conference Date: JUN 18-20, 2014 

Conference Location: Taichung, TAIWAN 

ISSN: 1948-3449  

ISBN: 978-1-4799-2837-8 

 
Record 3 of 4 

Title: Observer Based Quasi-Static Deformation Compensation Control for Three-Link Rigid-Flexible 
Manipulator  

Author(s): Liu, J (Liu, Jie); Zhao, B (Zhao, Bo); Li, YC (Li, Yuanchun); Li, YC (Li, Yuanchun)

Book Group Author(s): IEEE 

Source: 2013 IEEE INTERNATIONAL CONFERENCE ON INFORMATION AND AUTOMATION 
(ICIA)  Pages: 886-891  Published: 2013  

Language: English 

Document Type: Proceedings Paper

Conference Title: IEEE International Conference on Information and Automation (ICIA)  

Conference Date: AUG 26-28, 2013 

Conference Location: Yinchuan, PEOPLES R CHINA 

ISBN: 978-1-4799-1334-3 

 
Record 4 of 4 
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Title: A Model Matching for the Stabilization of the Two Wheels Inverted Pendulum  

Author(s): Gutierrez-Frias, OO (Octavio Gutierrez-Frias, O.); Luviano-Juarez, A (Luviano-Juarez, A.)

Book Group Author(s): IEEE 

Source: 2012 9TH INTERNATIONAL CONFERENCE ON ELECTRICAL ENGINEERING, COMPUTING 
SCIENCE AND AUTOMATIC CONTROL (CCE)  Published: 2012  

Language: English 

Document Type: Proceedings Paper

Conference Title: 9th International Conference on Electrical Engineering, Computing Science and 
Automatic Control  

Conference Date: SEP 26-28, 2012 

Conference Location: Mexico City, MEXICO 

ISBN: 978-1-4673-2168-6 
 
CITAS B:  

Record 1 of 5 

Title: Design of Robust Adaptive Neural Switching Controller for Robotic Manipulators with Uncertainty 
and Disturbances  

Author(s): Yu, L (Yu, Lei); Fei, SM (Fei, Shumin); Sun, LN (Sun, Lining); Huang, J (Huang, Jun); Yang, 
G (Yang, Gang) 

Source: JOURNAL OF INTELLIGENT & ROBOTIC SYSTEMS  Volume: 77  Issue: 3-4  Special Issue:
SI  Pages: 571-581  DOI: 10.1007/s10846-013-0008-3  Published: MAR 2015   

Language: English 

Document Type: Article 

ISSN: 0921-0296  

eISSN: 1573-0409  

 
Record 2 of 5 

Title: Fuzzy Supervisory Control of a Cart-Pole System 

Author(s): Li, JH (Li, Jen-Hsing) 

Book Group Author(s): IEEE 

Source: 11TH IEEE INTERNATIONAL CONFERENCE ON CONTROL AND AUTOMATION 
(ICCA)  Book Series: IEEE International Conference on Control and Automation ICCA  Pages: 435-
439  Published: 2014   

Language: English 

Document Type: Proceedings Paper

Conference Title: 11th IEEE International Conference on Control and Automation (ICCA) 

Conference Date: JUN 18-20, 2014 

Conference Location: Taichung, TAIWAN 

ISSN: 1948-3449  

ISBN: 978-1-4799-2837-8 

 
Record 3 of 5 

Title: Proportional Derivative Control with Inverse Dead-Zone for Pendulum Systems  

Author(s): Rubio, JD (de Jesus Rubio, Jose); Zamudio, Z (Zamudio, Zizilia); Pacheco, J (Pacheco, 
Jaime); Vargas, DM (Mujica Vargas, Dante)

Source: MATHEMATICAL PROBLEMS IN ENGINEERING  Article Number: 173051  DOI: 
10.1155/2013/173051  Published: 2013  

Language: English 
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Document Type: Article 

ISSN: 1024-123X  

eISSN: 1563-5147  

 
Record 4 of 5 

Title: Observer Based Quasi-Static Deformation Compensation Control for Three-Link Rigid-Flexible 
Manipulator  

Author(s): Liu, J (Liu, Jie); Zhao, B (Zhao, Bo); Li, YC (Li, Yuanchun); Li, YC (Li, Yuanchun)

Book Group Author(s): IEEE 

Source: 2013 IEEE INTERNATIONAL CONFERENCE ON INFORMATION AND AUTOMATION 
(ICIA)  Pages: 886-891  Published: 2013  

Language: English 

Document Type: Proceedings Paper

Conference Title: IEEE International Conference on Information and Automation (ICIA)  

Conference Date: AUG 26-28, 2013 

Conference Location: Yinchuan, PEOPLES R CHINA 

ISBN: 978-1-4799-1334-3 

 
Record 5 of 5 

Title: A Model Matching for the Stabilization of the Two Wheels Inverted Pendulum  

Author(s): Gutierrez-Frias, OO (Octavio Gutierrez-Frias, O.); Luviano-Juarez, A (Luviano-Juarez, A.)

Book Group Author(s): IEEE 

Source: 2012 9TH INTERNATIONAL CONFERENCE ON ELECTRICAL ENGINEERING, COMPUTING 
SCIENCE AND AUTOMATIC CONTROL (CCE)  Published: 2012  

Language: English 

Document Type: Proceedings Paper

Conference Title: 9th International Conference on Electrical Engineering, Computing Science and 
Automatic Control  

Conference Date: SEP 26-28, 2012 

Conference Location: Mexico City, MEXICO 

ISBN: 978-1-4673-2168-6 
 
 
5. SORIA, A.; GARRIDO, R.; VÁSQUEZ, I. & VÁZQUEZ, R.- “Architecture for Rapid Prototyping of Visual 

Controllers”. Robotics & Autonomous Systems. Vol. 54 Nº 6. pp. 486-495. 2006.  
 
CITAS A:  

Record 1 of 2 

Title: Plataforma de desarrollo para el control en tiempo real de estructuras cinemáticas con 
realimentación visual  

Title: Platform to develop real time visual servoing control in kinematics systems  

Author(s): González-Rodríguez, René; Hernández-Santana, Luís

Source: Ingeniería Mecánica  Volume: 15  Issue: 3  Pages: 233-242  Published: 12 2012  

Language: Spanish 

Document Type: research-article 

ISSN: 1815-5944 

 
Record 2 of 2 
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Moctezuma, R.G., López, A.S., Cabrera, M.T. 
Stable visual PID control of a planar parallel robot 
(2008) Proceedings of SPIE - The International Society for Optical Engineering, 7266, art. no. 72661S, .  
http://www.scopus.com/inward/record.url?eid=2-s2.0-
62549165201&partnerID=40&md5=4b286a294f656a3ae1fcd086a8583a85 
DOI: 10.1117/12.816232 
ISSN: 0277786X 
CODEN: PSISD 
DOCUMENT TYPE: Conference Paper 
SOURCE: Scopus 
 

CITAS B:  
Record 1 of 2 

Title: Plataforma de desarrollo para el control en tiempo real de estructuras cinemáticas con 
realimentación visual  

Title: Platform to develop real time visual servoing control in kinematics systems  
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