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Reconocimientos

Miembro fundador del Posgrado en 
Ciencias de la Información 
(Maestría y Doctorado), UAS 
(2011–2017).

Miembro del Cuerpo Académico 
Realidad Virtual y Robótica UAS-
CA-254.

Miembro fundador de Association 
Française de Réalité Virtuelle – 
AFRV (2006–2010, Francia).

Miembro fundador de Asociación 
Mexicana de Robótica e Industria 
A.C. – AMRob (desde 1997).

Presidente de AMRob (2014–2017)
, ex Secretario y Vicepresidente.

Formación

Doctorado en Robótica 2005 - 2009
Universidad de Versalles, Francia

Maestría en Informática Administrativa 1999 - 2001
Centro de Investigación y de Estudios Avanzados del Instituto Politécnico 
Nacional (CINVESTAV-IPN), unidad Zacatenco

Licenciatura en Informática 1993 - 1998
Universidad Autónoma de Sinaloa

Estancias

Estancias en laboratorios de investigación en México, España y Francia.

Posdoctorado Técnicas de Realidad Virtual para Rehabilitación Neurológica 
Laboratorio END-ICAP, Universidad de Versalles, Francia — 2017.

Posdoctorado Realidad Virtual - Laboratoire d’Ingenierie des Systèmes de 
Versailles (LISV), Universidad de Versalles - 2012.

Proyectos de Investigación

Colaboración con el Dr. Alfonso Pamanes del Instituto Tecnológico de la 
Laguna para optimizar el proceso de ensamblaje de robots Fanuc, utilizando 
técnicas de realidad virtual para mejorar la precisión y eficiencia.

PEI-CONACYT/220426 "IMOC Desarrollo de un centro de operaciones para 
gestión de infraestructura en cuarto críticos".

PEI-CONACYT/212559 "Desarrollo de un punto de venta para el sector salud y 
creación de aplicaciones móviles satélites".

PROFAPI2014/235 "Captura de movimientos para el modelado dinámico y 
teleoperación de un robot humanoide mediante ZMP".

PROFAPI2014/234 "Estrategia lúdica apoyada en la robótica educativa para el 
aprendizaje de matemáticas básicas en carreras de informática y afines".

PROFAPI2013/211 "Captura de Movimientos para el modelado dinámico y 
teleoperación de un  robot humanoide".

PROFAPI2013/209 "Implementación de una propuesta para el aprendizaje de 
programación de cómputo móvil en multiplataformas mediante la teleoperación 
de robots humanoides en carreras de informática y afines en la educación 
superior".
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