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Areas de Interés:

Robética, planificacion de movimientos, teoria de control, teoria de juegos, geometria computa-
cional, sistemas ciber-fisicos y visiéon computacional.

Aplicaciones en: Juegos de persecucién/evasion con robots, navegacién robética, problemas de ex-
ploracién de ambientes desconocidos y busqueda de objetos con robots méviles.

Trabajo Actual:

- Investigador Titular D, con definitividad, en el grupo de Computo Matematico del Centro de
Investigacién en Mateméticas (CIMAT). Nombramiento obtenido Abril 2024.

Formacion Académica:

— Doctorado en Robdtica, “Institut National Polytechnique” (INPT) de Toulouse Francia.
Obtencién del grado: Noviembre de 1998.
Tesis doctoral realizada en el grupo “Robotique et Intelligence Artificielle” (RIA) del “Labora-
toire d’Analyse et d’Architecture de Systemes du Centre National de la Recherche Scientifique
(France)” (LAAS/CNRS), en Toulouse, Francia.
Tema de Tesis: Navegacion de robots, construccién de mapas y localizacién simultanea en
ambientes naturales de exterior, basados en vision por computadora.
Asesores: Profesor Maurice Briot y Dr. Michel Devy.

— Estudiante de doctorado visitante en el Laboratorio de Robética de la Universidad de Stan-
ford, California, Estados Unidos, de Abril a Octubre de 1996.
Tema de Investigacion: Seguimiento visual en tiempo real.
Asesor: Profesor Jean-Claude Latombe.

— DEA “Diplome d’Etudes Approfondies” (equivalente a estudios de maestria) en senales e
imédgenes. “Institut National Polytechnique” (INPT) de Toulouse Francia.
Obtencion del grado: Septiembre de 1995.
Tema de Tesis de DEA: Reconocimiento de escenas naturales de exterior por criterios de
textura.
Asesor: Profesor Maurice Briot.

— Maestria en Ciencias con especialidad en Sistemas de Manufactura.
Instituto Tecnolégico y de Estudios Superiores de Monterrey (ITESM), campus Monterrey.
Obtencién del grado: Diciembre de 1993.
Tema de Tesis: El color como identificador simbélico.


http://www.cimat.mx/~murrieta/

— Ingeniero Fisico Industrial, Instituto Tecnolégico y de Estudios Superiores
de Monterrey, campus Monterrey.
Obtencién del grado: Diciembre de 1990.

Experiencia Profesional:

— Investigador Visitante en Institut National de Recherche en Informatique et en Automatique,
INRIA d’Université Cote d’Azur.
Team ACENTAURI, INRIA
Periodo: Septiembre 2024 a presente.

— Investigador Titular C en el grupo de Céomputo Matematico,
Centro de Investigacion en Matematicas (CIMAT).
Periodo: 2018 a 2024, nombramiento obtenido Marzo 2017.

— Coordinador del programa de posgrados en Matemaéticas Aplicadas de CIMAT.
Periodo: Mayo 2022 a Enero 2024.

— Miembro del Consejo de Investigacién del CIMAT.
Periodo: Enero 2017 a Abril 2020.
Miembro de la Comisién de Area de Ciencias de la Computacion del CIMAT.
Periodos: Abril 2009 a Noviembre 2015 y Enero 2017 a Junio 2022.

— Investigador Titular B en el grupo de Cémputo Matematico,
Centro de Investigacion en Matematicas (CIMAT).
Periodo: Marzo 2006 a 2017.
Definitividad obtenida Octubre 2008.

— Investigador Visitante en University of Illinois at Urbana-Champaign.
Estancia Sabdtica de un afio.
Siebel Center for Computer Science, Urbana IL, USA.
Periodo: Enero a Diciembre 2016.

— Investigador visitante, Coordinated Science Laboratory, Universidad de Illinois en Urbana-
Champaign, Estados Unidos.
Estancia corta de investigacion.
Periodo: Agosto y Septiembre 2012.

— Director y Profesor, Centro de Investigacién en Mecatroénica.
Instituto Tecnolégico y de Estudios Superiores de Monterrey campus Estado de México.
Periodo: Agosto 2004 a Enero 2006.

— Investigador posdoctoral asociado, Instituto Beckman y Departamento de Ingenieria Eléctrica,
Universidad de Illinois en Urbana-Champaign, Estados Unidos.
Tema de Investigacién: Planificacién y control de movimientos y de percepcion en robdtica.
Periodo: Septiembre 2002 a Julio 2004.

— Profesor asistente, Departamento de Ingenieria Eléctrica y Electronica.
Instituto Tecnolégico y de Estudios Superiores de Monterrey campus Ciudad de México.
Periodo: Enero 2000 a Julio 2002.
Director del programa de maestria en Sistemas de Manufactura
Periodo: Enero a Julio 2002.



— Investigador posdoctoral afiliado, Departamento de Ciencias Computacionales,
Universidad de Stanford, California, Estados Unidos.
Tema de Investigacion: Planificacion de movimientos de robots bajo restricciones de visibili-
dad.
Periodo: Noviembre 1998 a Noviembre 1999.

— Asistente de Investigacién, Centros de Inteligencia Artificial y Sistemas Integrados de Manu-
factura. Instituto Tecnoldgico y de Estudios Superiores de Monterrey campus Monterrey.
Periodo: Agosto 1991 a Diciembre 1993.

Premios, Distinciones y Becas:

e Miembro del Sistema Nacional de Investigadores Nivel III.
Periodo de nombramiento: 2021-2025.

e Miembro regular de la Academia Mexicana de Ciencias.
e Miembro regular de la Academia Mexicana de Computacién.

e Beca del Consejo Nacional de Humanidades, Ciencia y Tecnologia (CONAHCyT) de México,
para realizar una estancia sabatica de un ano en Institut National de Recherche en Informa-
tique et en Automatique, INRIA d’Université Cote d’Azur, (09/2024-08/2025).

e Premio del Programa Lideres Académicos del Instituto Tecnolégico y de Estudios Superiores
de Monterrey, Campus Guadalajara (2016).

e Beca del Consejo Nacional de Ciencia y Tecnologia (CONACyT) de México, para realizar
una estancia sabdtica de un afio en la Universidad de Illinois en Urbana-Champaign, Estados
Unidos de América (2016).

e Premio Romulo Garza (tercer lugar a nivel Sistema ITESM, en Ciencia y Tecnologia), Ins-
tituto Tecnolégico y de Estudios Superiores de Monterrey (2011), por el articulo, Planning
Exploration Strategies for Simultaneous Localization and Mapping, por B. Tovar, L. Munoz-
Gomez, R. Murrieta-Cid, M. Alencastre-Miranda, R. Monroy, and S. Hutchinson, Robotics
and Autonomous Systems, Elsevier, Vol. 54, No. 4, April 2006, pp. 314-331.

e Premio al mejor articulo, primer lugar, de “4th Mexican International Conference on
Artificial Intelligence” (MICAI) 2005 (432 articulos sometidos de 43 paises, porcentaje de
aceptacion de 28 %), “A Framework for Reactive Motion and Sensing Planning: A Critical
Events-based Approach”, Rafael Murrieta-Cid, Alejandro Sarmiento, Teja Muppirala, Seth
Hutchinson, Raul Monroy, Moises Alencastre-Miranda, Lourdes Munoz-Gomez and Ricardo
Swain.

e Premio al mejor articulo, primer lugar, de “IX Ibero-American Conference on Artificial In-
telligence” (IBERAMIA) 2004 (304 articulos sometidos de 21 paises, porcentaje de aceptacion
de 31%), “A Multi-robot Strategy for Rapidly Searching a Polygonal Environment”, Alejan-
dro Sarmiento, Rafael Murrieta-Cid and Seth Hutchinson.

e Miembro del Sistema Nacional de Investigadores desde 2001.

e Tesis de Doctorado seleccionada por el “Laboratoire d’Analyse et d’Architecture de Systemes
du Centre National de la Recherche Scientifique” (LAAS/CNRS) para participar en el con-
curso de la mejor tesis de 1998 del “Institut National Polytechnique” (INPT) de Toulouse
Francia.



e Beca para realizar estudios de doctorado SFERE-CONACY'T, 1994-1998.

e Complemento de beca de la Secretaria de Educacién Publica de México (SEP) para realizar
estudios de doctorado, 1994-1997.

e Beca para realizar estudios de maestria, Instituto Tecnolégico y de Estudios Superiores de
Monterrey, campus Monterrey, 1991-1993.

Docencia:

Cursos desarrollados e impartidos:
e Biisqueda y persecucién/evasién con robots méviles, nivel Maestria y Doctorado.
e Robdtica II: Planificaciéon y Control de Movimientos de Robots, nivel Maestria y Doctorado.
e Robdtica I: Planificacién de Movimientos de Robots, nivel Maestria y Doctorado.

e Sistemas de Percepcion, nivel Maestria y Doctorado.
Cursos impartidos:

e Seminario de Investigacion, nivel Doctorado.

e Robdtica y Control de Robots, nivel Maestria.

e Métodos Numéricos, nivel Licenciatura.

e Proyectos de Ingenieria Mecatroénica, nivel Licenciatura.
e Proyectos de Ingenieria Eléctrica, nivel Licenciatura.

e Sistemas Digitales, nivel Licenciatura.

e Introduccién a Robdtica, nivel Licenciatura.

e Introduccién a Sistemas de Manufactura, nivel Licenciatura.

Cursos cortos:

- Planificacién de movimientos de robots, curso de 3 horas, propedéutico de admisién maestria
en Ciencias con orientacién en Robética, CIMAT Zacatecas, 06/2024.

- Planificacién de movimientos de robots, curso de 3 horas, propedéutico de admisién maestria
en Ciencias con orientacién en Robética, CIMAT Zacatecas, 06/2022.

- Planificacién de movimientos de robots, curso conjunto de 3 horas, propedéutico de admisién
maestria en Ciencias de la Computaciéon y maestria en Mateméticas Aplicadas, (Guanajuato
México), 06/2022.

- Planificacién de movimientos de robots, curso de 3 horas, propedéutico de admisién maestria
en Ciencias con orientacién en Robética, CIMAT Zacatecas, 07/2021.

- Planificacién de movimientos de robots, curso de 3 horas, propedéutico de admisién maestria
en Ciencias de la Computacién y Matemadticas Industriales, (Guanajuato México), 06/2021.



Planificacién de movimientos de robots, curso de 3 horas, propedéutico de admisiéon maestria
en Ciencias de la Computacién y Matematicas Industriales, (Guanajuato México), 06/2020.

Planificacién y control de movimientos de sistemas robdticos, tutorial de 4 horas, MICAI
2019, (Xalapa México), 10/2019.

Problemas de persecucién/evasién con robots, curso de 1 hora, en 3er Verano de Computacion,
CIMAT, 07/2013.

Introduccién a la robética mévil, curso de 3 horas, en 2do Verano de Computaciéon, CIMAT,
07/2012.

Introduccién a la robdtica movil, curso de 3 horas, en ler Verano de Computacién, CIMAT,
08/2011.

Introduccién a la robdtica mévil, curso de 2 horas, en Verano de las Matematicas, CIMAT,
07/2010.

Pursuit-Evasion Problems in Mobile Robotics, Curso de 2 horas, French-Mexican School on
Images and Robotics 2009, INAOE, (Puebla México) 12/2009.

Vision for Outdoor Mobile Robotics. Curso de 2 horas, French- Mexican Summer School on
Images and Robotics 2002, LAAS-CNRS, (Toulouse Francia) 07/2002.

Vision for Outdoor Mobile Robotics in Natural Environments: From Landscapes to Land-
marks. Curso de 2 horas, French-Mexican Summer School on Images and Robotics 2001,
ITESM campus Cuernavaca, (Cuernavaca México) 07/2001.



Publicaciones:

e Publicaciones indizadas por CONAHCyT:
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51.

50.

49.

48.

Articulos Aceptados en Journals Indizados por JCR

Gabriel Aguilar, Israel Becerra and Rafael Murrieta-Cid, Multi-Robot Exploration and
Semantic Map Building: Heterogeneous Terrestrial Robots and a Drone, Accepted to

Inteligencia Artificial, Iberoamerican Journal of Artificial Intelligence, 2025.
JCR, ISSN: 1137-3601, IF(2023)=3.4,Q2, SJR(2023)=0.22,Q4

Articulos Publicados en Journals Indizados por JCR

Luis E. Ruiz-Fernandez, Javier Ruiz-Leon, David Gomez-Gutierrez and Rafael Murrieta-
Cid, Decentralized multi-robot formation control in environments with non-convex and
dynamic obstacles based on path planning algorithms, Journal of Intelligent Service
Robotics, Vol 18. No. 2, pages 215-232, 2025.

JCR, ISSN: 1861-2776, IF(2023)=2.3,Q3, STR(2023)=0.76,Q1

Link to the paper, DOI: https://doi.org/10.1007/s11370-024-00582-x

Emmanuel Antonio, Israel Becerra and Rafael Murrieta-Cid, Approximate Methods for
Visibility-based Pursuit-Evasion, IEEE Transactions on Robotics, Vol. 40, pages 4768-
4786, 2024.

JCR, ISSN: 1552-3098, IF(2023)=9.4,Q1, STR(2023)=3.67,Q1

Link to the paper, DOI: 10.1109/TR0O.2024.3474948

Jose-Eleazar Peralta-Lopez, Emmanuel Antonio, Israel Becerra, Alejandro-Israel Barranco-
Gutierrez and Rafael Murrieta-Cid, Learning Terrain Traversability for a Mobile Robot
based on Information Fusion, Inteligencia Artificial, Iberoamerican Journal of Artificial
Intelligence, Vol. 28, No. 75, Pages, 1-14, June 2025.

JCR, ISSN: 1137-3601, IF(2023)=3.4,Q2, SJR(2023)=0.22,Q4

Link to the paper, DOI: https://doi.org/10.4114/intartif.vol28iss75

Edgar Martinez, Rafael Murrieta-Cid, Hector M. Becerra and Israel Becerra, Feasible
Minimum Distance Feedback-based-Navigation for a Differential Drive Robot in an En-
vironment with Obstacles, Journal of the Franklin Institute, Vol. 361, No. 18, 107253,
2024.

JCR, ISSN: 0016-0032, IF(2023)=3.7,Q1, SJR(2023)=1.19,Q1

Link to the paper, DOL: https://doi.org/10.1016/j.jfranklin.2024.107253

Eliezer Lozano, Israel Becerra, Ubaldo Ruiz and Rafael Murrieta-Cid, On the Terminal
Conditions of the Two Cutters and a Fugitive Ship Differential Game with Non-Zero
Capture Radius and Different Players’ Speed Ratio, IFAC Journal of Systems and Con-
trol, Vol. 29, 100273, 2024.

JCR, ISSNN: 2468-6818, IF(2023)=1.8,Q3, SJR(2023)=0.58,Q2

Link to the paper, DOI: https://doi.org/10.1016/].ifacsc.2024.100273

Rafael Peralta, Israel Becerra, Ubaldo Ruiz and Rafael Murrieta-Cid, A Methodology for
Generating Driving Styles for Autonomous Cars, Journal of Intelligent Transportation
Systems, Vol. 28, No. 1, pages 120-140, 2024.

JCR, ISSN: 1547-2450, IF(2023)=2.8,Q2, SJTR(2023)=1.08,Q1

Link to the paper, DOI: https://doi.org/10.1080/15472450.2022.2109417
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44.

43.

42.

41.

40.

39.

Gongzalo Palomares, Israel Becerra and Rafael Murrieta-Cid, Control Inference Neural
Network for Motion Planning with Dynamical Systems, IEEE Robotics and Automation
Letters, Vol. 8, No. 12, pages 8224-8231, 2023.

JCR, ISSN: 2377-3766, IF(2023)=4.6,Q2, STR(2023)=2.12,Q1

Link to the paper, DOIL: 10.1109/LRA.2023.3327018

Katherine J. Mimnaugh, Evan G. Center, Markku Suomalainen, Israel Becerra, Eliezer
Lozano, Rafael Murrieta-Cid, Timo Ojala, Steven LaValle and Kara D. Federmeier,
Virtual Reality Sickness Reduces Attention During Immersive Experiences,

IEEE Transactions on Visualization and Computer Graphics, Vol. 29, No. 11, pages
4394-4404, 2023.

JCR, ISSN: 1077-2626, 1F(2023)=4.7,Q1, SJR(2023)=2.06,Q1

Link to the paper, DOIL: 10.1109/TVCG.2023.3320222

Ramses Reyes, Israel Becerra, Rafael Murrieta-Cid and Seth Hutchinson, Visual-RRT:
Integrating IBVS as a Steering Method in an RRT Planner, Robotics and Autonomous
Systems, Vol 169, 104525, 2023.

JCR, ISSN: 0921-8890, IF(2023)=4.3,Q1, SJR(2023)=1.3,Q1

Link to the paper, DOIL:https://doi.org/10.1016/j.robot.2023.104525

Edgar Martinez, Rafael Murrieta-Cid and Hector M. Becerra, An Automaton and Super-
Twisting Sliding-Mode Control for Wall Following, Journal of Control Engineering and
Applied Informatics, Vol 25, No. 2, pages 3-12, 2023.

JCR, ISSN: 1454-8658, IF(2023)=0.4,Q4, STR(2023)=0.16,Q4

Link to the paper, http://www.ceai.srait.ro/

David Cardona, Israel Becerra and Rafael Murrieta-Cid, On the equivalence of pursuer
strategies and the lack of Nash equilibrium in a visibility pursuit-evasion game, Journal
of the Franklin Institute, Engineering and Applied Mathematics, Vol. 359, No. 18, pages
10420-10454, 2022.

JCR, ISSN: 0016-0032, IF(2023)=3.7,Q1, SJR(2023)=1.19,Q1

Link to the paper, DOI: https://doi.org/10.1016/;j.jfranklin.2022.10.030

Heikel Yervilla-Herrera, Israel Becerra, Rafael Murrieta-Cid, L. Enrique Sucar and Eduar-
do F. Morales, Bayesian Probabilistic Stopping Test and Asymptotic Shortest Time
Trajectories for Object Reconstruction with a Mobile Manipulator Robot, Journal of
Intelligent and Robotic Systems, Vol. 105, No. 4, pages 1-17, 2022.

JCR, ISSN: 0921-0296, 1F(2023)=3.1,Q2, SJR(2023)=0.96,Q1

Link to the paper, DOI: https://doi.org/10.1007/310846-022-01696-z

Eliezer Lozano, Ubaldo Ruiz, Israel Becerra and Rafael Murrieta-Cid, Surveillance and
Collision-free Tracking of an Aggressive Evader with an Actuated Sensor Pursuer,
IEEE Robotics and Automation Letters, Vol. 7, No. 3, pp. 6854-6861, 2022.

JCR, ISSN: 2377-3766, IF(2023)=4.6,Q2, SJTR(2023)=2.12,Q1

Link to the paper, DOI: 10.1109/LRA.2022.3178799

Israel Becerra, Heikel Yervilla-Herrera, Emmanuel Antonio and Rafael Murrieta-Cid,
On the Local Planners in the RRT* for Dynamical Systems and their Reusability for
Compound Cost Functionals, IEEE Transactions on Robotics, Vol. 32, No. 2, pp. 887-
905, 2022.

JCR, ISSN: 1552-3098, 1F(2023)=9.4,Q1, SJR(2023)=3.67,Q1

Link to the paper, DOL: https://doi.org/10.1109/TR0O.2021.3098244

Eliezer Lozano, Israel Becerra, Ubaldo Ruiz, Luis Bravo and Rafael Murrieta-Cid, A

Visibility-based Pursuit-Evasion Game between Two Nonholonomic Robots in Environ-
ments with Obstacles, Autonomous Robots, Vol. 46, No. 2, pp. 349-371, 2022.
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JCR, ISSN: 0929-5593, IF(2023)=3.7,Q2, STR(2023)=1.41,Q1
Link to the paper, DOI: https://doi.org/10.1007/s10514-021-10026-5

Richard Arteaga, Emmanuel Antonio, Israel Becerra, Rafael Murrieta-Cid, On the
Efficiency of the SST Planner to Find Time Optimal Trajectories among Obstacles with
a DDR under Second Order Dynamics, IEEE Robotics and Automation Letters, vol. 7,
no. 2, pp. 674-681, 2022.

JCR, ISSN: 2377-3766, IF(2023)=4.6,Q2, SJR(2023)=2.12,Q1

Link to the paper, DOIL: https://ieeexplore.ieee.org/document /9640450

Eduardo F. Morales, Rafael Murrieta-Cid, Israel Becerra, Marco A. Esquivel-Basaldua,
A Survey on Deep Learning and Deep Reinforcement Learning in Robotics with a Tu-
torial on Deep Reinforcement Learning, Journal of Intelligent Service Robotics, vol. 17,
no. o5, pp. 773-805, 2021.

JCR, ISSN: 1861-2776, IF(2023)=2.3,Q3, STR(2023)=0.76,Q1 [Link to the pa-
per, DOL: https://link.springer.com /article/10.1007 /s11370-021-00398-z

Javier Gonzalez-Trejo, Diego Mercado-Ravell, Israel Becerra and Rafael Murrieta-Cid,
On the Visual-based Safe Landing of UAVs in Populated Areas: a Crucial Aspect for
Urban Deployment, IEEE Robotics and Automation Letters, vol. 6, no. 4, pp. 7901-
7908, Oct. 2021

JCR, ISSN: 2377-3766, IF(2023)=4.6,Q2, SJTR(2023)=2.12,Q1

Link to the paper, DOI: https://doi.org/10.1109/LRA.2021.3101861

Vladimir Macias, Israel Becerra, Edgar Martinez, Rafael Murrieta-Cid and Hector M.
Becerra, Single Landmark Feedback based Time Optimal Navigation for a Differential
Drive Robot, Journal of the Franklin Institute, Engineering and Applied Mathematics,
Vol. 358, No. 9, pages 4761-4792, 2021.

JCR, ISSN: 0016-0032, 1F(2023)=3.7,Q1, SJR(2023)=1.19,Q1

Link to the paper, DOL: https://doi.org/10.1016/j.jfranklin.2021.04.015

J. Irving Vasquez-Gomez, David E. Troncoso Romero, Israel Becerra, Enrique Sucar
and Rafael Murrieta-Cid, Next-best-view Regression using a 3D Convolutional Neural
Network, Machine Vision and Applications, Vol. 32, No. 42, pages 1-14, 2021.

JCR, ISSN: 0932-8092, IF(2023)=2.4,Q2, SJR(2023)=0.66,Q2

Link to the paper, DOI: https://doi.org/10.1007/s00138-020-01166-2

Israel Becerra, Markku Suomalainen, Eliezer Lozano, Katherine J. Mimnaugh, Rafael
Murrieta-Cid and Steven M. LaValle, Human Perception-Optimized Planning for Com-
fortable VR-Based Telepresence, IEEE Robotics and Automation Letters, Vol. 5, No. 4,
pages 6489-6496, 2020.

JCR, ISSN: 2377-3766, 1F(2023)=4.6,Q2, SJR(2023)=2.12,Q1

Link to the paper, DOI: 10.1109/LRA.2020.3015191

Luis Bravo, Ubaldo Ruiz and Rafael Murrieta-Cid, A Pursuit-Evasion Game between
Two Identical Differential Drive Robots, Journal of the Franklin Institute, Engineering
and Applied Mathematics, Vol. 357, No. 10, pages 5773-5808, 2020.

JCR, ISSN: 0016-0032, IF(2023)=3.7,Q1, SJR(2023)=1.19,Q1

Link to the paper, DOI: https://doi.org/10.1016/;j.jfranklin.2020.03.009

Ramses Reyes and Rafael Murrieta-Cid, An Approach Integrating Planning and Image
Based Visual Servo Control for Road Following and Moving Obstacles Avoidance, In-
ternational Journal of Control, Vol. 93, No. 10, pages 2442-2456, 2020.

JCR, ISSN: 0020-7179, IF(2023)=1.6,Q3, SJR(2023)=0.86,Q2

Link to the paper, DOI: https://doi.org/10.1080/00207179.2018.1562225
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Edgar Martinez, Guillermo Laguna, Rafael Murrieta-Cid, Hector M. Becerra, Rigoberto
Lopez-Padilla and Steven M. LaValle, A Motion Strategy for Exploration Driven by an
Automaton Activating Feedback-based Controllers, Journal Autonomous Robots, Vol.
43, No. 7, pages 1801-1825, 2019.

JCR, ISSN: 0929-5593, IF(2023)=3.7,Q2, SJR(2023)=1.41,Q1

Link to the paper, DOI: https://doi.org/10.1007/s10514-019-09835-6

Gabriel Aguilar, Luis Bravo, Ubaldo Ruiz, Rafael Murrieta-Cid and Edgar Chavez, A
Distributed Algorithm for Exploration of Unknown Environments with Multiple Robots,
Journal of Intelligent and Robotic Systems, Vol. 95, No. 3-4, pages 1021-1040, 2019.
JCR, ISSN: 0921-0296, IF(2023)=3.1,Q2, STR(2023)=0.96,Q1

Link to the paper, DOI: https://doi.org/10.1007/s10846-018-0939-9
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3. Luis Daniel Bravo Ramirez, tesis de Licenciatura en Ciencias de la Computacién,
Universidad de Guanajuato.
Titulo de la Tesis: Algoritmo Distribuido de Exploraciéon para Ambientes Descono-
cidos con Multiples Obstaculos y Multiples Agentes.
Fecha de defensa: 5 de Junio 2017, aprobada.
Fungi como asesor tnico.

2. Héctor Lozano Valtierra, tesis de Licenciatura en Ciencias de la Computacién,
Benemérita Universidad Auténoma de Puebla.
Titulo de la Tesis: Desarrollo de Algoritmos de extracciéon de landmarks visuales
para ambientes de exterior.
Fecha de defensa: 20 de Mayo de 2011, aprobada por unanimidad.
Fungi como co-asesor, asesor principal Dr. Jean-Bernard Hayet CIMAT.

1. Flavio Mario Santés Loépez, tesis de Licenciatura en Ingenieria en Sistemas Com-
putacionales del Instituto Tecnolégico Superior de Xalapa.
Titulo de la Tesis: Persecucién-Evasion: Manteniendo Visibilidad de un Evasor con
un Robot Mévil.
Fecha de defensa: 17 de Agosto 2007, aprobada.
Fungi como asesor tnico.

Investigadores Postdoctorales Actuales

Dr. Gabriel Flores-Aquino.
Proyecto: Persecucién-evasién con control éptimo y aprendizaje méaquina.

e Tesis de Doctorado en Proceso

2. Jorge Eduardo Gutiérrez Goémez, Doctorado en Ciencias de la Computacion, Instituto
Nacional de Astrofisica, Optica y Electrénica.
Tema de Tesis: Aprendizaje de tareas de manipulacién con un enfoque multiagente.
Funjo como co-asesor, asesor pincipal Dr. Enrique Sucar, INAOE
Fecha aproximada de graduacién: Enero 2026.

1. Ramsés A. Reyes Beltran, Doctorado en Ciencias de la Computacion, Centro de Inves-
tigacion en Matematicas (CIMAT).
Tema de Tesis: Controles visuales para generacién de trayectorias éptimas.
Funjo como asesor unico.
Fecha aproximada de graduacién: Enero 2026.

e Tesis de Maestria en Proceso

1. José Francisco Ambriz Gutiérrez, Maestria en Robdtica, Centro de Investigaciéon en
Matematicas, CIMAT A.C.
Tema de Tesis: Feedback-based Optimal Navegation for a Car-like Robot.
Funjo como asesor unico.
Fecha aproximada de graduacién: Agosto 2025.



Actividades de revision:

- Editor IEEE Transactions on Robotics, desde 1 de julio 2024.

Editor asociado IEEE Transactions on Robotics, 1 de julio 2021 a 30 de junio 2024.

Miembro del comité de evaluacién de proyectos de ciencia bésica 2017-2018 de CONACYT.

Revisor de proyectos de ciencia basica CONACYT.

Revisor en las siguientes revistas:

- IEEE Transactions on Robotics.

- International Journal of Robotics Research.
- IEEE Robotics and Automation Letters.

- Autonomous Robots.

- Robotics and Autonomous Systems.

- Intelligent Robotic Systems.

- Robotica.

e Editor Asociado en el las siguientes conferencias internacionales:
- IEEE International Conference on Robotics and Automation IEEE-ICRA, 2011, 2012,

2013, 2014, 2015, 2016, 2017, 2018, 2019, 2021.

- IEEE International Conference on Intelligent Robots and Systems IEEE/RSJ-IROS,
2008, 2009, 2010, 2011, 2012.

- Robotics: Science and Systems, 2021.
e Miembro del Comité Técnico:

- International Conference Robotics Science and Systems RSS, 2005, 2006, 2010.
- 1st International Workshop on Robot Learning and Planning at RSS 2016.
- Workshop on the Algorithmic Foundations of Robotics WAFR, 2008.

- Mexican International Conference on Artificial Intelligence MICAI, “Area Chair” de
robotica, 2008, 2009.

- Iberoamerican Conference on Artificial Intelligence IBERAMIA, 2010, 2014.

- 13th Iberoamerican Congress on Pattern Recognition, 2008.



e Revisor en Conferencias Internacionales:

- IEEE International Conference on Robotics and Automation IEEE-ICRA 2007, 2008,
2009, 2010, 2011, 2012, 2014, 2015, 2016, 2021, 2023.

- IEEE International Conference on Intelligent Robots and Systems IEEE/RSJ-IROS,
2003, 2010, 2011, 2014, 2015, 2016, 2018, 2020.

- IEEE International Conference on Automation Science and Engineering IEEE/CASE,
2015.

- Workshop on the Algorithmic Foundations of Robotics WAFR, 2010, 2020.
- International Conference Robotics Science and Systems RSS, 2016.

- 18th World Congress of the International Federation of Automatic Control IFAC 2011.
Co-organizacion de Eventos Académicos:

- Ciclo de charlas para celebrar la apertura de un programa de maestria en robética, CIMAT
Zacatecas, 06/2021.

- Sexto Taller de Robética y Planificacién de Movimientos, CIMAT Guanajuato, 04/2016.

- Quinto Taller de Robética y Planificacién de Movimientos, CIMAT Guanajuato, 02/2014.
- Cuarto Taller de Robética y Planificacién de Movimientos, CIMAT Guanajuato, 02/2012.
- Tercer Taller de Robética y Planificacién de Movimientos, CIMAT Guanajuato, 11/2010.

- Segundo Taller de Robética y Planificacién de Movimientos, CIMAT Guanajuato, 02/2008.
- Primer Taller de Robética y Planificacién de Movimientos, CIMAT Guanajuato, 02/2007.

- Second French-Mexican Summer School on Images and Robotics, ITESM Campus Cuer-
navaca, 07/2001.



Proyectos de Investigaciéon Financiados:

Colaboradores actuales:

Hector Becerra, Israel Becerra, Hector Cardona, Gabriel Flores-Aquino, Seth Hutchinson, Steven
M. LaValle, Ezio Malis, Edgar Martinez, Eduardo F. Morales, Ubaldo Ruiz y Enrique Sucar.

Colaboradores anteriores:

Maurice Briot, Edgar Chavez, Michel Devy, Jean-Bernard Hayet, Jean-Claude Latombe, Jean-Paul
Laumond, Rigoberto Lopez, Diego Mercado, José Luis Marroquin, Ratil Monroy, Carlos Parra,
Nicolas Vandapel e Irving Vasquez.

12.

11.

10.

Nombre de Proyecto: Planificacién de movimientos de robots con retroalimentacion sensorial
y aprendizaje.

Tipo de Proyecto: Estancia Sabatica de un ano en Institut National de Recherche en Informa-
tique et en Automatique INRIA d’Université Cote d’Azur, Consejo Nacional de Humanidades,
Ciencia y Tecnologia CONAHCyT.

Periodo: 09 2024-08 2025.

Monto: $ 18 000 dolares de los Estados Unidos de América.

Participacién en el Proyecto: Responsable del proyecto.

Nombre de Proyecto: Robética y Realidad Virtual.

Tipo de Proyecto: Catedras CONACYT, 3 catedraticos asignados.
Periodo: 2018-2028.

Participacién en el Proyecto: Responsable técnico del proyecto.

Nombre de Proyecto: Estrategias de Movimiento con Multiples Robots: Exploracién de Am-
bientes Desconocidos, Busqueda de Objetos y Persecucién/Evasion.

Ntumero de Proyecto: 264896.

Tipo de Proyecto: Estancia Sabética de un ano en la Universidad de Illinois en Urbana-
Champaign, Consejo Nacional de Ciencia y Tecnologia CONACyT.

Periodo: 2016.

Monto: $ 24 000 dolares de los Estados Unidos de América.

Participacién en el Proyecto: Responsable del proyecto.

. Nombre de Proyecto: Navegacién de robots moviles cinematicamente complejos basada en

una memoria visual.

Ntumero de Proyecto: 220796.

Tipo de Proyecto: Investigacién bésica, Consejo Nacional de Ciencia y Tecnologia CONACyT.
Periodo: 2015-2017.

Monto: $ 850 000 pesos.

Participacién en el Proyecto: Participante.

Responsable del proyecto Dr. Hector Becerra.

. Nombre de Proyecto: Planificacién de movimientos y percepcién para robots: Mundos tridi-

mensionales y manejo de incertidumbre.

Ntumero de Proyecto: 106475.

Tipo de Proyecto: Investigacion béasica, Consejo Nacional de Ciencia y Tecnologia CONA-
CyT.

Periodo: 2010-2013.

Monto: $ 752 000 pesos.

Participacién en el Proyecto: Responsable del proyecto.



. Nombre de Proyecto: Sensing Planning for Mobile Robotics: A Combination of Optimal
Control and Geometry.

Numero de Proyecto: 56754-F1.

Tipo de Proyecto: Investigacién bésica, Consejo Nacional de Ciencia y Tecnologia CONACyT.
Periodo: 2008.

Monto: $ 130 000 pesos.

Participacién en el Proyecto: Responsable del proyecto.

Investigador asociado: Dr. Rail Monroy, ITESM-CEM.

. Nombre de Proyecto: Pursuit-Evasion Problems in 3D Environments.

Numero de Proyecto: J110.534/2006

Tipo de Proyecto: Investigacién béasica, Cooperacién Bilateral Consejo Nacional de Ciencia
y Tecnologia (CONACyT)-“National Science Foundation” (NSF).

Periodo: 2007-2012.

Monto parte mexicana: $ 110 000 pesos.

Participacién en el Proyecto: Responsable del proyecto parte mexicana.

Responsable del proyecto NSF: Profesor Seth Hutchinson, University of Illinois at Urbana-
Champaing, USA.

Investigador asociado: Dr. Raidl Monroy, ITESM-CEM.

. Nombre de Proyecto: Problemas de Persecucion-Evasién con Robots Moviles en Ambientes
Poligonales.

Numero de Proyecto: 07-02-K662-097

Tipo de Proyecto: Investigacién bésica, Consejo de Ciencia y Tecnologia del Estado de Gua-
najuato CONCYTEG

Periodo: 08/2007-08/2008.

Monto: $ 99 000 pesos.

Participacién en el Proyecto: Responsable del proyecto.

. Nombre de Proyecto: Computer Vision and Automatic Learning to Determine Terrain Traversabil-
ity for Outdoor Mobile Robots.

Numero de Proyecto: 06-02-K117-67

Tipo de Proyecto: Investigacién bésica, Consejo de Ciencia y Tecnologia del Estado de Gua-
najuato CONCYTEG

Periodo: 08/2006-08/2007.

Monto: $ 234 000 pesos.

Participacién en el Proyecto: Responsable del proyecto.

Investigadores Asociados: Dr. José Luis Marroquin y Dr. Mariano Rivera, CIMAT.

. Nombre de Proyecto: Spatial Intelligence for Virtual Agents, 2005-2006.

Tipo de Proyecto: Investigacién basica, Laboratorio Franco-Mexicano de Informética (LAFMI).
Periodo: 2005-2006.

Participacién en el Proyecto: Responsable del proyecto parte mexicana.

Monto parte mexicana: $ 200 000 pesos.

Responsable del proyecto parte francesa: Dr. Jean-Paul Laumond, LAAS-CNRS, Toulouse
Francia

Investigador asociado: Profesor Seth Hutchinson, University of Illinois at Urbana-Champaing,
USA.



2. Nombre de Proyecto: Solving visibility-based robotic tasks using minimal representations.
Nimero de Proyecto: 36003-A
Tipo de Proyecto: Investigacion bésica, Cooperacion Bilateral Consejo Nacional de Ciencia
y Tecnologia (CONACyT)-“National Science Foundation” (NSF).
Periodo: 2002-2005.
Monto parte mexicana: $ 567 000 pesos.
Participacién en el Proyecto: Responsable del proyecto parte mexicana.
Responsable del proyecto NSF: Profesor Steven M. LaValle, University of Illinois at Urbana-
Champaing, USA.

1. Nombre de Proyecto: Diseno de funciones de percepcion y de planificacion para la navegacién
de un robot mévil en interior.
Nimero de Proyecto: J34670-A
Tipo de Proyecto: Joven Investigador, Consejo Nacional de Ciencia y Tecnologia (CONA-
CyT).
Periodo: 2000-2003.
Monto: $ 447 000 pesos.
Participacion en el Proyecto: Responsable del proyecto.

Presentaciones Invitadas

- ;Qué Matematicas se Aplican en Robética?, Escuela de Matematica Aplicada, CIMAT, Gua-
najuato (en linea), 04/2025.

- Planificacién de movimientos de robots, Conferencia Magistral, XIII Congreso Nacional
de Ciencias de la Computacién CONACIC 2023, BUAP, Puebla (en linea), 10/2023.

- Planificacién de movimientos de robots, Conferencia Magistral, Encuentro Nacional de
Computacién (ENC) 2023, CIMAT, Guanajuato, 09/2023.

- Planificacién de movimientos de robots, Conferencia Magistral, 2da Jornada Nacional de
Sistemas y Computacién, Centro Universitario UAEM Valle de México (en linea), 05/2023.

- Investigacién en Robética en CIMAT, ciclo de platicas por apertura de la Maestria en Ciencias
con orientacién en Robética (MCR), CIMAT Zacatecas (en linea), 06/2021.

- La Robdtica: Aspectos Socioeconémicos y su Investigacion Basica, evento un acercamiento a
la inteligencia artificial, comisién de ciencia, senado de la republica, 02/2020.

- RRT* with Visibility Constraints for Robotic Dynamical Systems and Their Local Planners
Properties, , Conferencia Magistral, Escuela de Invierno en Robdtica 2019/2020, Saltillo
Coahuila, 01/2020.

- Pursuit-Evasion Problems with Robots, Keynote, International Workshop on Vision and
Control for Autonomous Drones, INAOE, Puebla, México, 02/2017.

- Reliable Confirmation of an Object Identity by a Mobile Robot: A Mixed Appearance/Localization-
driven Motion Approach, Conferencia Inaugural, taller vertical de mecatrénica, ITESM
campus Guadalajara, Guadalajara, México, 04/2016.

- Search and Pursuit/Evasion with Robots, Conferencia Plenaria, Escuela de Verano, CIMAT,
Guanajuato, México, 07/2014.



Sensor based Robotics, Keynote, Robotics Summer Meeting, Universidad Veracruzana,
Xalapa, México, 06/2011.

Bisqueda de Objetos con Robots Méviles, Conferencia Plenaria, Segundo Congreso In-
ternacional de Ingenieria Telematica, Universidad Politécnica de Durango, Durango, México,
03/2010.

La Robdtica Mévil, Conferencia, ler Foro en Sistemas e Informaética, Instituto Tecnolégico
de Zitacuaro, Zitacuaro, México, 10/2009.

Principios Bésicos de Control y Algoritmos, Conferencia, Primer Congreso de Telemética,
Universidad Politécnica de Durango, Durango, México, 04/2009.

Una Estrategia de Movimiento Eficiente para Buscar un Objeto, Conferencia, Congreso de
Ciencias Exactas, Universidad Auténoma de Aguascalientes, Aguascalientes, México, 11/2008.

Robética Movil: Problemas y Aplicaciones, Conferencia, ler Semana de Ingenieria, Instituto
Tecnoldgico Superior de Irapuato, Plantel Guanajuato, Guanajuato, México, 09/2008.

Algoritmos de Planificacion de Movimientos y Percepcién basados en Muestreo para Robots
Moviles, Conferencia, Semana Colombiana de Robética, Cartagena de Indias, Colombia,
08/2007.

Algoritmos de Planificacién de Movimientos y Percepcién para Robots Moviles, Coloquio del
Centro de Investigacién en Matematicas (CIMAT), Guanajuato, México, 03/2007.

Sensing and Motion Planning Algorithms for Mobile Robotics, Conferencia, Universidad de
Guanajuato FIMEE, Salamanca, México, 02/2007.

Pursuit-Evasion Problems in Mobile Robotics, Conferencia Plenaria, Semana Colombiana
de Robética, Bogota, Colombia, 08/2006.

Efficient Strategies for Rapidly Finding an Object in Known Environments, Conferencia, Cen-
tro de Investigacién y de Estudios Avanzados (CINVESTAV) del IPN, Guadalajara, México,
06,/2006.

Sensor Based Robotics: An Autonomous Observer, Conferencia, LAAS/CNRS MOVIE work-
shop, Toulouse, France, 01/2005.

Maintaining Visibility of a Moving Evader with a Mobile Observer, Computer Science Col-
loquium, University of Illinois, Digital Computer Laboratory UTUC, Urbana, Illinois USA,
03/2004.

Roboética Mévil Basada en Sensado, Conferencia, Congreso de Ingenieros Industriales, Palacio
de Mineria, Ciudad de México, México, 11,/2003.

Robot Motion Planning under Visibility Constraints, Conferencia, Iowa State University,
Ames, USA, 02/2001.

Robot Motion Planning, Conferencia, Institute of Research in Applied Mathematics of Greno-
ble IMAG, Grenoble, France, 10/2000.

Vision for Outdoor Mobile Robotics, Conferencia, ITESM campus Cuernavaca, Cuernavaca,
México, 11/1999.



Presentaciones en Conferencias:

- Exploration and Map-Building under Uncertainty with Multiple Heterogeneous Robots, IEEE
International Conference on Robotics and Automation, Shanghai, China, 05/2011.

- A Motion Planner for Finding an Object in 3-D Environments with a Mobile Manipulator
Robot Equipped with a Limited Sensor, Ibero-American Conference on Artificial Intelligence
IBERAMIA 2010, Bahia Blanca, Argentina, 11,/2010.

- A Motion Planning Strategy for Rapidly Finding an Object with a Mobile Manipulator in 3-D
Environments, Mexican International Conference on Artificial Intelligence MICAI, ITESM-
CEM, Atizapan de Zaragoza, Mexico, 10/2008.

- A Complexity Result for the Pursuit-Evasion Game of Maintaining Visibility of a Moving
Evader, IEEE International Conference on Robotics and Automation, Pasadena CA, USA,
05/2008.

- Tracking of a Holonomic Evader with a Differential Drive Robot, Segundo Taller en Robética
y Planificacién de Movimientos, CIMAT, Guanajuato, México, 02/2008.

- Small-Time Local Controllability of a Differential Drive Robot with a Limited Sensor for
Landmark-based Navigation, Mexican International Conference on Artificial Intelligence MI-
CAI, Aguascalientes México, 11,/2007.

- Surveillances Strategies for a Pursuer with Finite Sensor Range, Primer Taller en Planificacién
de Movimientos y Robética, CIMAT, Guanajuato, México, 02/2007.

- A Hybrid Segmentation Method Applied to Color Images and 3D Information, Mexican In-
ternational Conference on Artificial Intelligence MICAI, Apizaco México, 11/2006.

- Optimal Motion Strategies Based on Critical Events to Maintain Visibility of a Moving Target,
IEEE International Conference on Robotics and Automation, Barcelona, Spain, 04/2005.

- A Sample-based Convex Cover for Rapidly Finding an Object in a 3-D environment, IEEE
International Conference on Robotics and Automation, Barcelona, Spain, 04/2005.

- A Multi-robot Strategy for Rapidly Searching a Polygonal Environment. Ibero-American
Conference on Artificial Intelligence IBERAMIA, Puebla México, 11/2004.

- Maintaining Visibility of a Moving Target at a Fixed Distance: The Case of Observer Bounded
Speed, IEEE International Conference on Robotics and Automation 2004, New Orleans, USA,
04,/2004.

- On the Existence of a Strategy to Maintain a Moving Target within the Sensing Range of
an Observer Reacting with Delay. IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots
and Systems, Las Vegas, USA, 10/2003.

- A Reactive Motion Planner to Maintain Visibility of Unpredictable Targets. IEEE Interna-
tional Conference on Robotics and Automation 2002, Washington DC, USA, 05/2002.

- Building Multi-Level Models: From Landscapes to Landmarks. IEEE International Confer-
ence on Robotics and Automation 2002, Washington DC, USA, 05/2002.

- A Vision System for Environment Representation: From Landscapes to Landmarks. Mexican
International Conference on Artificial Intelligence MICAI 2002, Merida, México, 04/2002.



- Scene Modeling from 2D and 3D sensory data acquired from natural environments. Interna-
tional Conference on Advanced Robotics, Budapest, Hungary, 08/2001.

- Robot Motion Planning Under Visibility Constraints. Workshop Advances in Perception and
Robotics, CIMAT, Guanajuato, México, 10/2000.

- Contribution on Vision and Modeling for Outdoor Robotics in Natural Scenes. International
Symposium on Robotics and Automation, Saltillo, México, 12/1998.

- Landmark Identification and Tracking in Natural Environment. IEEE/RSJ International
Conference on Intelligent Robots and Systems, Victoria, Canada, 10/1998.

- Seguimiento de Objetos no Rigidos y Estimacion de la Rotacién de una Camara, Encuentro
Nacional de Computacién, Queretaro, México, 09/1997.

- Color Segmentation in Principal Regions for Natural Outdoor Scenes. Third International
Workshop on Electronic Control and Measuring Systems, Toulouse, France, 06/1997.

Seminarios:

- RRT-Visual: Integrando Control Visual basado en Imagen en el Planificador Local de Algo-
ritmos de Planificaciéon de Movimiento basados en Muestreo,
Seminario del Posgrado en Computacién del CICESE (en linea), 01,/2025.

- Visual-RRT: Integrating IBVS as a Steering Method in Sampling-based Motion Planners,
robotics seminar, INRIA Université Cote d’Azur, 10/2024.

- Planificacién y control de movimientos de robots,
Seminario del Posgrado en Electrénica y Telecomunicaciones del CICESE (en linea), 10/2023.

- Planificacién y control de movimientos de robots,
Seminario de matematicas aplicadas del CIMAT, 08/2023.

- Robot motion planning,
Seminario de robética, INAOE (en linea), 09/2022.

- Modelado matematico en robdtica,
Seminario de mateméticas aplicadas del CIMAT, 08/2022.

- Robot motion planning,
Universidad Nacional Experimental del Téchira, Venezuela (en linea), 03/2022.

- Robot motion planning,
Escuela de Verano 2021, CIMAT Zacatecas (en linea), 07/2021.

- Robot motion planning,
7°¢ Taller de Preparacién para la Maestria en Ciencias en Computacién y Matematicas Indus-
triales (en linea), 04/2021.

- Search and pursuit-evasion with robots,
Seminario de la Unidad Zacatecas de CIMAT (en linea), 03/2021.

- Search and pursuit-evasion with robots,
Graduate Program in Computer Science (DCC-MCCi), ITESM system (on line), 03/2021.



Planificacién y control de movimientos de sistemas robéticos,
Licenciatura en Ingenierfa Mecédnica Eléctrica, Universidad San Carlos Guatemala (en linea),
02/2021.

Planning and control motions of robotic systems,
DICIS, Salamanca Gto., México, 05/2019.

Planificacién y control de movimientos de sistemas robéticos,
CICESE, Ensenada B.C., México, 04/2019.

Métodos de planificacién y control de movimientos de sistemas robéticos,
INAOE, Tonantzintla Puebla, México, 02/2019.

Pursuit-Evasion Games with Robots, Facultad de Ingenierfa, Universidad Auténoma de San
Luis Potosi, San Luis Potosi, 02/2018.

Estrategias de Movimiento para la Confirmaciéon Robusta de la Identidad de un Objeto con
un Robot Mévil, Grupo de Robética y Manufactura Avanzada, CINVESTAV-Saltillo, Saltillo
Coahuila, México, 04/2017.

Pursuit-Evasion Problems with Robots, Robotics Seminar, University of Illinois at Urbana-
Champaign, Urbana IL, USA, 04/2016.

Estrategias de movimiento basadas en apariencia para deteccién de un objeto, CICESE,
Ensenada BC, México, 06/2015.

Problemas de Persecucién-Evasién con Robots Méviles, Departamento de Matematicas, Uni-
versidad de Guanajuato, Guanajuato, México, 08/2010.

Bisqueda de Objetos con Robots Méviles, INAOE, Tonantzintla Puebla, México, 10/2009.

Sensor Based Robotics: An Autonomous Observer, ITESM campus Guadalajara, Guadala-
jara Jalisco, México, 04/2008.

Problemas y Aplicaciones en Robdtica Mévil, Seminario de Tecnologias de la Informacién y
Software, CIMAT unidad Zacatecas, Zacatecas, México, 03/2008.

Sensor Based Robotics: An Autonomous Observer, CIMAT, Guanajuato, México, 02/2006.

Robot Motion Planning under Visibility Constraints, Bi-weekly seminar series on Information
Technology Research, University of Illinois, Coordinated Science Laboratory UTUC, Urbana
IL, USA 10/2002.

Solving Visibility-based Robotics Tasks Using Minimal Representations, CIMAT, Guanaju-
ato, México, 09/2002.

Scene Modeling and Robot Localization from Visual and Range Data in Natural Environ-
ments, Stanford University, Stanford California, USA, 02/1999.

Aspect Dynamique dans la Vision: Suivi d’Objets non Rigides et Estimation de Rotation
d’'une Caméra Basée sur les Déplacements dans 1'Tmage, LAAS/CNRS, Toulouse, France,
01/1997.



Partcipacién en Comités Externos de Doctorado

e Leobardo Emmanuel Campos Macias, CINVESTAV, Guadalajara, 12/2021. Titulo de la
Tesis: Multi-Agent Autonomous Navigation in Unknown Cluttered Environments.

e Marco Antonio Contreras Cruz, Universidad de Guanajuato, 10/2020. Titulo de la Tesis:
Automatic Tuning of Machine Learning Systems for Novelty Detection.

e Karla Lourdes Luna Gallegos, Universidad Auténoma de San Luis Potosi, 02/2018. Titulo
de la Tesis: Guia de Personas con Robots Moviles Basado en la Interaccién Humano-Robot.

e Fredy Herndan Martinez Sarmiento, Universidad Nacional de Colombia, 08/2017. Titulo de la
Tesis: Robust Electronic Hardware System Based on Quorum Sensing.

e Uriel Haile Hernandez Belmonte, Universidad de Guanajuato, 04/2017. Titulo de la Tesis:
Techniques and Applications of Human-Robot Cooperative Environments.

e Carlos Alberto Lara Alvarez, Universidad Michoacana de San Nicolds de Hidalgo, 12/2010.
Titulo de la Tesis: Modelado bidimensional robusto de entornos interiores para un robot
mévil equipado con telémetro laser.

e Marissa Diaz Pier, ITESM Campus Estado de México, 12/2006. Titulo de la Tesis: Realidad
Virtual Basada en Percepcion.

e Leonardo Romero, ITESM campus Cuernavaca, 11/2001. Titulo de la Tesis: Construccién
de Mapas y Localizacion de Robots Moviles: un Enfoque Probabilista.

e Gildardo Sanchez, ITESM campus Cuernavaca, 11/2001. Titulo de la Tesis: Single-Query
Bi-Directional Probabilistic Roadmap Planner with Lazy Collision Checking.



