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LGAC INSTRUMENTACION Y CONTROL

Disefio de control de velocidad y manipulacién de
una maquina Brushless de CD con frenado
regenerativo, Doctorado en Optomecatronica
(PNPC), Universidad Politécnica de Tulancingo.
Sintonizacion de Estrategias de Control para un
Sistema de Manipulacion Moévil, Doctorado en
Optomecatrdénica (PNPC), Universidad Politécnica
de Tulancingo.

Diseio e implementacion de un sistema
inteligente de conduccion para vehiculos
eléctricos autonomos basado en vision artificial,
Doctorado en Optomecatréonica (PNPC),
Universidad Politécnica de Tulancingo.
Ciberseguridad en sistemas de medicion de
energia eléctrica, Tesis de Maestria en
Automatizacion y Control (PNPC), Universidad
Politécnica de Tulancingo.

Sistema de enfriamiento con energia solar,
Maestria en Energias Renovables, Universidad
Politécnica de Tulancingo.

Intercambio de operacion de una mdquina
brushless de corriente directa (BLCD)
motor/generador eléctrico, Tesis Maestria en
Automatizacion y Control (PNPC), Universidad
Politécnica de Tulancingo.

Transmision de voltaje usando espiras
magnéticas, Tesis de Doctorado en
Optomecatrénica, Universidad Politécnica de
Tulancingo.

Sistema de sincronia para el intercambio de
energia eléctrica, Tesis de Doctorado en
Optomecatroénica (PNPC), Universidad Politécnica
de Tulancingo.

Control robusto para el movimiento de un
vehiculo aéreo de cuatro rotores, Tesis de
Doctorado en Optomecatronica (PNPC),
Universidad Politécnica de Tulancingo.

Anadlisis, disefio, construccion y control de un
sistema de manipulacion movil, Tesis de Maestria
en Automatizacion y Control (PNPC), Universidad
Politécnica de Tulancingo.
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Control y manipulacion de un motor brushless de
CD, Tesis de Maestria en Automatizacion y
Control, (PNPC), Universidad Politécnica de
Tulancingo.

Andlisis de fallas, modelado y control de un motor
sincrono de imanes permanentes, Tesis de
Doctorado en Optomecatréonica  (PNPC),
Universidad Politécnica de Tulancingo.
Simulacién dindmica de un sistema Eolo eléctrico
y sus flujos de carga a la red eléctrica, Tesis de
Maestria en Energias Renovables, Universidad
Politécnica de Tulancingo.

Navegacidon usando espiras magnéticas, Tesis de
Maestria en Automatizacion y Control,
Universidad Politécnica de Tulancingo.

Fortalecimiento de la ciberseguridad en sistemas
de medicidn de energia eléctrica en el escenario
de lared inteligente (SG) dentro de la IoT, Tesis de
Doctorado en Optomecatronica (PNPC),
Universidad Politécnica de Tulancingo.
Determinacion de pérdidas de energia en un
circuito de distribucion eléctrica, Tesis de
Maestria en Energias Renovables, Universidad
Politécnica de Tulancingo.

Detector de alto voltaje inalambrico portatil,
Maestria en Energias Renovables, Universidad
Politécnica de Tulancingo.

Control Robusto de un motor sincrono basado en
pasividad, Tesis de Maestria en Automatizaciony
Control, Universidad Politécnica de Tulancingo.
Despacho Energético 6ptimo en micro-redes que
incluyen fuentes alternas de energia, Tesis de
Maestria en Automatizacion y Control,
Universidad Politécnica de Tulancingo.

Control PID para el seguimiento de trayectoria
de vehiculos auténomos mediante algoritmos
bio-inspirados, Tesis de Maestria en
Automatizacion y Control, Universidad
Politécnica de Tulancingo.

Control de trayectorias de un robot cartesiano,
Tesis de Maestria en Automatizacion y Control
(PNPC), Universidad Politécnica de Tulancingo.
Diseio de un controlador para el equilibrio de
una estructura robotica”, Tesis de Maestria en
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Ingenieria con especialidad en Automatizacion y
Control, Universidad Politécnica de Tulancingo.
Anadlisis, Disefo, Construccion y Control de un
Robot Tipo delta de tres grados de libertad, Tesis Jonatan Martin Escorcia Dr. Omar Aguilar 2016
de Maestria en Automatizacién y Control, Hernandez Mejia
Universidad Politécnica de Tulancingo.
LGAC DISENO Y CONTROL DE SISTEMAS MECATRONICOS
R ralel i war r |
obot. . pf:\,a elo tipo Stewart pa a’ . a _ Dra. Elba Dolores
rehabilitacion, Doctorado en Optomecatréonica Ana Iris Aureles Cabrera Antonio Yafiez En proceso
(PNPC), Universidad Politécnica de Tulancingo.
Disefio e implementacion de estrategias de Dra. Elba Dolores
modelado y control para manipulacién Gloria Ledn Gonzdlez Antonio Yafiez y Dr. En broceso
submarina, Doctorado en Optomecatrdnica Rafael Stanley Nufiez P
(PNPC), Universidad Politécnica de Tulancingo. Cruz
Modelado y control del péndulo de Furuta con
una rueda inercial, Tesis de Maestria en Israel Alejandro Cadena Dr. Rafael Stanley
2 . . ~ . En proceso
Automatizacion y Control, Universidad Luqueho Nunez Cruz
Politécnica de Tulancingo.
Desarrollo y control de un vehiculo mini- Dra. Elba Dolores
submarino para inspeccion. Tesis Maestria en Neeuib Joree Mufioz Antonio Yafiez y Dr. En broceso
Automatizacion y Control (PNPC), Universidad & g Rafael Stanley Nufiez P
Politécnica de Tulancingo. Cruz
Control de enjambres de robots aéreos con
aplicacion a sistemas de riego, Tesis de Doctorado Omar Vicente Perez Dr. Rafael Stanley
Af . . e . . . En proceso
en Optomecatrdnica, Universidad Politécnica de Arista Nunez Cruz
Tulancingo.
Clasificacion Automatica Multimodal para Dra. Rosa Maria
Detectar Comportamiento Agresivo. Tesis de , Ortega Mendoza
P & - Ricardo Calderdn Suarez & ‘y En proceso
Doctorado en Optomecatronica (PNPC), Dr. Marco Antonio
Universidad Politécnica de Tulancingo. Marquez Vera
Traduccidon maquina usando lenguajes de escasos ,
recursos lin ici'isticos con ui jenfo ue en Dra. Rosa Maria
. . . 9 Amadeo Manuel Ortega Mendoza y
desplazamientos de un robot. Tesis de Doctorado . . A En proceso
L. . . Hernandez Herndndez Dr. Esau Villatoro-
en Optomecatréonica (PNPC), Universidad
. . Tello
Politécnica de Tulancingo.
Deteccion automatica de noticias falsas. Tesis de , . . ,
L. Maria Angélica Espejel Dra. Rosa Maria
Doctorado en Optomecatrénica (PNPC), - En proceso
. . s . Rivera Ortega Mendoza
Universidad Politécnica de Tulancingo.
Prediccion automatica de la aceptacion de , . . :
, s . ”p . José Antonio Gonzalez Dra. Rosa Maria
articulos cientificos para su publicacion mediante En proceso

. . oy Castafieda
el andlisis de atributos estilométricos vy

Ortega Mendoza
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cognitivos, Tesis Maestria en Desarrollo de
Software, Universidad Politécnica de Tulancingo.
Disefio de un sistema de caracterizacion de celdas
. . . , . Dr. Rafael Stanley
Peltier, Tesis de Maestria en Energias Renovables, Raul Ballesteros Arias . En proceso
. . e . . Nunez Cruz
Universidad Politécnica de Tulancingo.
Método para manipular los movimientos de un
robot utilizando lenguaje natural y técnicas de ,
.. - . E , Amadeo Manuel Rosa Maria Ortega
aprendizaje profundo. Tesis de Maestria en , . 2020
R . . Herndandez Herndndez Mendoza
Optimizacién de Procesos, Universidad
Politécnica de Tulancingo.
Modelado y control de un exoesqueleto para Dra. Elba Dolores
rehabilitacion pasiva, Tesis de Maestria en Maria Fernanda Alcibar = Antonio Yafiez y Dr. 2020
Automatizacion y Control, (PNPC), Universidad Hernandez José Humberto
Politécnica de Tulancingo. Arroyo Nufiez
Modelado y control de un manipulador para Dra. Elba Dolores
vehiculo mini-submarino, Tesis de Maestria en Gloria Len Gonzalez Antonio Yafiez y Dr. 2020
Automatizacion y Control, (PNPC), Universidad Rafael Stanley Nufiez
Politécnica de Tulancingo. Cruz
Control de enjambres de robots terrestres, Tesis Dr. Rafael Stanley
de Maestria en Automatizacion y Control, Omar Vicente Perez Nufez Cruzy Dr.
. . P . . 2020
Universidad Politécnica de Tulancingo. Arista Cesar Joel Camacho
Bello
Generacion de trayectorias para robots mdviles
usando técnicas de muestreo aleatorio, Tesis de Oscar Rafael Vargas Dr. Rafael Stanley 2020
Maestria en Automatizacion y Control, Barona Nufez Cruz
Universidad Politécnica de Tulancingo.
Disefio y modelado de un guante exoesqueleto
para asistir en el tratamiento del sindrome de Dr. Hindlito Aguilar
tanel carpiano, Tesis de Maestria en Gibran Garrido Gonzdlez -HiIp . & 2020
e . . . Sierra
Automatizacion y Control, Universidad
Politécnica de Tulancingo.
Disefio y control de un péndulo con rueda inercial
de 4 grados de libertad, Tesis de Maestria en Martin Bustamante Dr. Rafael Stanley
N . . . . 2019
Automatizacion y Control, Universidad Enciso Nufez Cruz

Politécnica de Tulancingo.

Clasificacion translingiie para la deteccion de
depresion en usuarios de Twitter. Instituto
Nacional de Astrofisica, Optica y Electrénica
(INAOE).

Denys Laritza Coello
Guilarte

Celdas Peltier y su caracterizacion, Tesis de
Maestria en Energias Renovables, Universidad
Politécnica de Tulancingo.

Robot Paralelo tipo Stewart para la
rehabilitacion de tobillo, Tesis de Maestria en

José Herminio Vera
Chéavez
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Montes y GOmez
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Automatizacion y Control, Universidad
Politécnica de Tulancingo.
Generacion de trayectorias para tareas de Dr. Rafael Stanley
navegacion autonoma y mapeo en ambientes Viridiana Yatzen Nufiez Cruz y Dr. 2018
interiores, Tesis de Maestria en Automatizacion Hernandez Marquez Carlos Enriquez

y Control, Universidad Politécnica de Tulancingo.
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