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Pérez, José P.; Soto, 

Rogelio; Flores, Ángel; 

Rodríguez, Francisco Elsevier Ltd. 2012



20

A Stable Self-Organizing 

Fuzzy PD Control for 

Robot Manipulators

Llama, Miguel; Salas, 

Francisco; Santibáñez, 

Víctor

International 

Journal of 

Innovative 

Computing 

Information and 

Control Mayo de 2013

21

Takagi-Sugeno Fuzzy 

Dynamic Regulator for a 
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Rafael

Memorias del XVI 

Congreso 

Latinoamericanode 

Control Automático

Octubre de 

2014

41

A PID-type Global 

Regulator with Simple 

Tuning for Robot 

Manipulators with 

Bounded Inputs
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Santibáñez, Víctor; 

Orrante Sakanassi, 

Jorge; Hernández 

Guzmán, M. Robotica

13 de Mayo de 

2014

58

A Generalized Global 

Adaptive Tracking Control 

Scheme for Robot 

Manipulators with 

Bounded Inputs
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Revista 

Internacional de 
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para Cálculo y 
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Ingeniería

8 de Junio de 
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New Achievements in 
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Santibáñez, Víctor; 

Zavala Río, Arturo; 
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Valenzuela, Javier

Hindawi Publishing 
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New Tuning Conditions 
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Tracking of the Furuta 

Pendulum
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Santibáñez, Víctor; 

Ollervides, Javier; 

Orrante Sakanassi, 
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Santibáñez, Víctor; 

Moreno Valenzuela, 

Javier; Stephens, 

Beatriz

Instituto 

Tecnológico de la 

Paz Mayo de 2013

28

Control No Lineal de un 

Servomotor de Pasos

Santibáñez, Víctor; 

Ollervides, Javier; 

Orrante Sakanassi, 

Jorge; Dzul, Alejandro; 

Sáenz, Armando

Congreso Nacional 

de Control 

Automático

Octubre de 

2013



29

Sistema de Control de 

Locomoción de un Robot 

Hexápodo Caminante

Santibáñez, Víctor; 

Ollervides, Javier; 

Pineda, Nadxielli; 

Sáenz, Armando; Dzul, 

Alejandro

Congreso Nacional 

de Control 

Automático

Octubre de 

2013

30

Control Servo-visual 

Aplicado a un Robot 

Seekur en un Ambiente 

sin Obstáculos Simulación 

y Experimentación

Santibáñez, Víctor; 

Sáenz, Armando; 

Ollervides, Javier; 

Dzul, Alejandro

Congreso Nacional 

de Control 

Automático

Octubre de 

2013

31

Control en Modo Voltaje 

para Exoesqueleto de 

Rodilla

Santibáñez, Víctor; 

Yong Primero, Folyn; 

Pámanes G., J. Alfonso

Memorias del XVI 

Congreso Mexicano 

de Robótica

Noviembre de 

2014

32

Sobre Control de 

Seguimiento de 

Trayectorias de un 

Péndulo de Furuta vía 

Redes Neuronales 

Adaptables

Santibáñez, Víctor; 

Moreno Valenzuela, 

Javier; Puga Guzmán, 

Sergio

ISBN: 978-607-

95534-8-7

33

Modelado Cinemático y 

Dinámico de un Robot 

Móvil Omnidireccional de 

4 Ruedas Considerando 

Dinámica de Actuadores

Santibáñez, Víctor; 

Sáenz, Armando; 

Bugarin, Eusebio

ISBN: 978-607-

95534-8-7

34

Sistema de Control de 

Locomoción de un Robot 

Hexápodo de 18 g.d.l.

Santibáñez, Víctor; 

Ollervides, Javier E.; 

Sáenz, Armando; Dzul, 

Alejandro

ISBN: 978-607-

95534-8-8



35

SPD-SI Control with 

Simple Tuning for the 

Global Regulation of 

Robot Manipulators with 

Bounded Inputs

Santibáñez, Víctor; 

Mendoza, Marco; 

Zavala Río, Arturo; 

Reyes, Fernando

Centro Nacional de 

Investigación y 

Desarrollo 

Tecnológico 2015

36

Diseño de un Plataforma 

para el Control 

Embarcado de un 

Quadrotor

Santibáñez, Víctor; 

Ollervides, Javier E.; 

Sáenz, Armando; Dzul, 

Alejandro

Centro Nacional de 

Investigación y 

Desarrollo 

Tecnológico 2015

37

Navigation Control System 

of Walking Hexapod 

Robot

Santibáñez, Víctor; 

Ollervides, Javier; 

Orrante Sakanassi, 

Jorge; Dzul, Alejandro

Ninth Electronics, 

Robotics and 

Automotive 

Mechanics 

Conference 2012

38

Control de Movimiento de 

Robots Manipuladores vía 

Inmersión e Invariancia: 

Casos Particulares

Santibáñez, Víctor; 

Castañeda, Fernando; 

Jurado, Francisco

Centro Nacional de 

Investigación y 

Desarrollo 

Tecnológico 2015

39

Control de Velocidad de 

un Robot Omnidireccional 

con Dinámica de 

Actuadores

Santibáñez, Víctor; 

Sáenz, Armando; 

Bugarin, Eusebio

Memorias del XVII 

Congreso Mexicano 

de Robótica

Noviembre de 

2015

40

Condiciones para una 

Marcha Elemental del 

Robot NAO

Santibáñez, Víctor; 

Fierro, Jesús E.; 

Pámanes, J. Alfonso; 

Ruiz, Gerardo; 

Ollervides, Javier

Memorias del XVII 

Congreso Mexicano 

de Robótica

Noviembre de 

2015

41

Control de un Robot 

Autobalance usando el 

Método del Lagrangiano 

Controlado

Santibáñez, Víctor; 

Gandarilla, Isaac

Memorias del XVII 

Congreso Mexicano 

de Robótica

Noviembre del 

2015


