'VNIVER4DAD NACIONAL

AVEIMA D Reporte individual

MEXICO

MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ

Datos Generales
Nombre: MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ

Maximo nivel de estudios: DOCTORADO

Antigiedad académica en la UNAM: 29 arios

925 Sistema Integral de Informacién Académica
. Coordinacion de Planeacion, Evaluacion y I|I|I s“ 3
Simp"ficaCién de la Ges ti6n ’nstitUCiona' sistema integral de

informacion académica

Nombramientos

Vigente: PROFESOR DE CARRERA TITULAR C TC Definitivo
Facultad de Ingenieria
Desde 01-02-2023

Estimulos, programas, premios y reconocimientos

SNI 111 2024

SNI11 2010 - 2023

SNIl - 2009

PRIDE D 2017 - 2024

PRIDE C - 2017

CATEDRA ANGEL BORJA OSORNO 2014

Fecha de impresion: 19:07:24 Pagina 1/26

Miercoles, 19 de febrero de 2025



Sistema Integral de Informacion Académica
Coordinacion de Planeacion, Evaluacion y i I ; Si i 3
Simplificacion de la Gestion Institucional semainteqrarde

informacion académica

'VNIVER4DAD NACIONAL

AVEMA b Reporte individual

MEXICO

MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ

DOCUMENTOS EN REVISTAS

Historico de Documentos

|| Wos: 66 (37.71%)
B scopus : 94 (53.71%)
|| wosy scopus: 15 (8.57%)

1 Control and monocular visual SLAM of MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ EUROPEAN 2025
nonholonomic mobile robots Trujillo J.-C. Munguia R. et al. JOURNAL OF
CONTROL
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3  Onthe exact parameter estimation of MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ INTERNATIONAL 2024
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Teleoperation Without Force/Velocity MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ TRANSACTIONS
Measurements Rodriguez-Angeles A. et al. ON CONTROL
SYSTEMS
TECHNOLOGY

Fecha de impresion: 19:07:24 Pagina 2/26 Miercoles, 19 de febrero de 2025



10

l

12

13

14

15

16

17

TERSIDAD, NACIONAL AUTONDMA 5 WE

. _st, zfe =1

VNIVERZDAD NACICNAL
AVEN'MA DE
MEXICO

Simplificacion de la Gestion Institucional

Reporte individual

MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ

Stability Analysis and Experimental
Validation of Standard
Proportional-Integral-Derivative Control
in Bilateral Teleoperators with
Time-Varying Delays

On the finite time force estimation for
bilateral teleoperation of robot
manipulators with time varying delays
On the robustness of force estimation
methods for robot manipulators: An
experimental study

A continuous terminal sliding mode
algorithm for robot manipulators: an
application to force control

Adapting the Robots CRS 465 and 255 for
Original Control Laws Implementation
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Mathematical Background

Robot Networks
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The Robot CRS 465
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29 Experimental Results on the Robust and  MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ IEEE 2020
Adaptive Control of Robot Manipulators ~ JAVIER PLIEGO JIMENEZ Romero J.G. TRANSACTIONS
without Velocity Measurements ON CONTROL

SYSTEMS
TECHNOLOGY
30 On the adaptive control of robot MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ INTERNATIONAL 2020
manipulators with velocity observers AMALINALLI ALETHIA ORTIZ ESPINOZA JOURNAL OF
GERARDO RENE ESPINOSA PEREZ et ROBUST AND
al. NONLINEAR
CONTROL

31 Experimental Results for Haptic JOSE DANIEL CASTRO DIAZ IVAN IEEE ACCESS 2020
Interaction With Virtual Holonomic and ALEJANDRO GUTIERREZ GILES MARCO
Nonholonomic Constraints ANTONIO ARTEAGA PEREZ et al.

32 A simple approach for the force control  MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ CONTROL 2020
of bilateral teleoperated manipulators Hernandez-Ortiz O. ENGINEERING
with variable time delays PRACTICE

33 Finite-time control for rigid robots with JAVIER PLIEGO JIMENEZ MARCO CONTROL 2020
bounded input torques ANTONIO ARTEAGA PEREZ MAURO ENGINEERING

GILBERTO LOPEZ RODRIGUEZ PRACTICE

34 Dexterous Remote Manipulation by JAVIER PLIEGO JIMENEZ MARCO Robotica 2019

Means of a Teleoperation System ANTONIO ARTEAGA PEREZ
Cruz-Herndndez C.

35 Dexterous robotic manipulation via a JAVIER PLIEGO JIMENEZ MARCO IET CONTROL 2019
dynamic sliding mode force/position ANTONIO ARTEAGA PEREZ THEORY AND
control with bounded inputs Sdnchez-Sdnchez P. APPLICATIONS

36 Output Feedback Hybrid Force/Motion IVAN ALEJANDRO GUTIERREZ GILES Robotica 2019
Control for Robotic Manipulators MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ
Interacting with Unknown Rigid Surfaces

37 Transparent bilateral teleoperation IVAN ALEJANDRO GUTIERREZ GILES INTERNATIONAL 2019
interacting with unknown remote MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ JOURNAL OF
surfaces with a force/velocity observer CONTROL
design

38 An alternative proof to the asymptotic MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ Ifac Journal Of 2019
stability of PID controllers for regulation Systems And
of robot manipulators Control

39 Track trajectories with model uncertainty VAN ALEJANDRO GUTIERREZ GILES REVISTA 2019
using a robust differentiator JAVIER PLIEGO JIMENEZ MARCO IBEROAMERICAN

ANTONIO ARTEAGA PEREZ et al. A DE
AUTOMATICAE
INFORMATICA
INDUSTRIAL
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Velocity observer design for the
consensus in delayed robot networks

Observer design for the synchronization
of bilateral delayed teleoperators

Telemanipulation of cooperative robots:
a case of study

Control of bilateral teleoperators with
time delays using only position
measurements

Observer design for bilateral
teleoperation systems with variable time
delays

A centralized hybrid position/force
controller for cooperative robots with
bounded torque inputs

On the adaptive control of cooperative
robots with time-variant holonomic
constraints

Improving force tracking control
performance in cooperative robots

Adaptive attitude control for spacecraft
based on contraction analysis
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JAVIER PLIEGO JIMENEZ MARCO
ANTONIO ARTEAGA PEREZ

MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ
Sanchez-Sanchez, Pablo
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Control de Fuerza de Robots
Manipuladores Basado en Observadores
Proporcionales Integrales Generalizados

Observer based bilateral teleoperation

for delayed systems: New proposal and
experimental results

Speed-sensorless control of SR motors

based on GPI observers

Speed-sensorless control of SR motors
based on GPI observers

On the observability and the observer
design of differential pneumatic pistons

Force control without inverse kinematics
nor robot model

Transparent bilateral master-slave
control based on virtual surfaces:Stability
analysis andexperimental results

Adaptive position/force control for robot
manipulators in contact with a rigid
surface with uncertain parameters

On the GPI approach with unknown
inertia matrix in robot manipulators

GPI based velocity/force observer design
for robot manipulators

Robot force control without dynamic
model: Theory and experiments
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R.D.J. etal.
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Fuzzy vs Nonfuzzy in 2D Visual Servoing
for Robot Manipulators

Velocity and force observers for the
control of robot manipulators

Master/slave robotic system for teaching

motion-force manufacturing tasks

Simplied Methodology for Obtaining the
Dynamic Model of Robot Manipulators

Model free control for differential
pneumatic pistons: experimental
comparison

Fuzzy logic control of a robot manipulator

in 3D based on visual servoing

On output regulation of direct visual
servoing via velocity fields

Force and velocity observers for the
control of cooperative robots
Discussion on: "Adaptive field-oriented
control of synchronous motors with
damping windings”

Remote visual servoing of a robot
manipulator via Internet2
Observer-based sliding mode
impedance control of bilateral
teleoperation under constant unknown
time delay
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et al.
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Control of cooperative robots with MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ REVISTA
observer design [Control de robots PAUL ROLANDO MAYA ORTIZ IBEROAMERICAN
cooperativos con disefio de un Gudifo-Lau J. A DE
observador] AUTOMATICA E
INFORMATICA
INDUSTRIAL
Discussion on: "Robustness of MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ EUROPEAN
PID-controlled manipulators vis-a-vis GERARDO RENE ESPINOSA PEREZ JOURNAL OF
actuator dynamics and external CONTROL
disturbances”
Bilateral Cartesian sliding PID MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ Proceedings of
force/position control for tracking in finite Garcia-Valdovinos L.G. Parra-Vega the American
time of master-slave systems V. Control
Conference
Robust bilateral teleoperation control MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ IFAC
under unknown constant time delay Garcia-Valdovinos L.G. Parra-Vega Proceedings
without velocity measurements V. Volumes
(IFAC-PapersO
nline)
Observer-based higher-order sliding MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ IEEE
mode impedance control of bilateral Garcia-Valdovinos L.G. Parra-Vega International
teleoperation under constant unknown V. Conference on
time delay Intelligent
Robots and
Systems
Decentralized control of cooperative MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ Automatica
robots without velocity-force ADRIAN MIGUEL CASTILLO SANCHEZ
measurements Martinez-Rosas J.C.
Cartesian control of robots without MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ Automatica
dynamic model and observer design ADRIAN MIGUEL CASTILLO SANCHEZ
Parra-Vega V.
Cartesian sliding PID force/position MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ lecon
control for transparent bilateral Garcia-Valdovinos L.G. Parra-Vega Proceedings
teleoperation V. etal (industrial
Electronics
Conference)

Higher-order sliding mode impedance MARCO ANTONIO ARTEAGA PEREZ leee/asme
bilateral teleoperation with robust state  Garcia-Valdovinos L.G. Parra-Vega International

estimation under constant unknown time V. Conference On

delay Advanced
Intelligent
Mechatronics,
Aim
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Dynamic model and simulation of
cooperative robots: A case study

Decentralized control of cooperative

robots without velocity-force
measurements

Robot control without velocity
measurements: New theory and
experimental results

On the control of cooperative robots

without velocity measurements

Robot control and parameter estimation
with only joint position measurements
Force control with a velocity observer

Remarks on the stability of parallel
force/position control

Tracking of industrial robot manipulators

with PID-like control -
experiments

Theory and

Control of cooperative robots without

velocity measurements
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al.
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al.
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1 Disefio de observadores para la MARCO ANTONIO Recursos PAPIIT 01-01-2017  31-12-2019
tele-operacién bilateral de ARTEAGA PEREZ
sistemas con retardo

2  Control y regulacion de fuerzaen MARCO ANTONIO Recursos PAPIIT 01-01-2020 31-12-2022

sistemas de teleoperacion ARTEAGA PEREZ
bilateral.

3  Control adaptable de sistemas MARCO ANTONIO Recursos PAPIIT 01-01-2023 31-12-2025
Euler-Lagrange ARTEAGA PEREZ
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FRIDMAN, et
al.

2  Control de fuerza sobre Tesis de MARCO ANTONIO Véazquez
superficies con altos Doctorado  ARTEAGA PEREZ, Alberto,
coeficientes de friccion Lauro

Fernando,

3  Haptic rendering from Tesis de MARCO ANTONIO Castro Diaz,
holonomic and Doctorado ARTEAGA PEREZ, José Daniel,
nonholonomic constraints
for interaction with virtual
surfaces used in medical
simulation

4  Sistema de teleoperacion Tesis de MARCO ANTONIO Martinez
bilateral para robots con Maestria ARTEAGA PEREZ, Ferndndez,
configuraciéon cinematica Enrique,
distinta

5 Sistemas de teleoperacion Tesis de MARCO ANTONIO Lopez
bilaterales con retardos Doctorado ARTEAGA PEREZ, Rodriguez,
variantes en el tiempo Mauro

Gilberto,
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Estimacion de fuerza para Tesis de MARCO ANTONIO Sanchez Facultad de 2020
robots manipuladores con Maestria ARTEAGA PEREZ, Ortegaq, Allen Ingenieriaq,
restricciones holonémicas Eduardo,
Control de fuerza en Tesis de MARCO ANTONIO Herndndez Facultad de 2019
sistemas teleoperados con Maestria ARTEAGA PEREZ, Ortiz, Oscar, Ingenieriq,
retardos variantes en el
tiempo
Control cooperativo de Tesis de MARCO ANTONIO Sdnchez Facultad de 2019
robots para la Doctorado  ARTEAGA PEREZ, Sdanchez, Ingenieriq,
manipulacién diestra de Pablo,
objetos con incertidumbre
de peso
Control adaptable de Tesis de MARCO ANTONIO Ortiz Facultad de 2019
robots manipuladores con Maestria ARTEAGA PEREZ, Espinozaq, Ingenieriq,
observador de velocidad Amalinalli

Alethiaq,
Disefio e implementaciéon  Tesis de MARCO ANTONIO Martinez Facultad de 2018
de un mecanismo en Licenciatura ARTEAGA PEREZ, Ferndndez, Ingenieriq,
configuraciéon de mufeca Enrique,

esférica para
experimentos de control
de fuerza en superficies

virtuales
Manipulacién diestra de Tesis de MARCO ANTONIO Pliego Facultad de 2017
objetos por medio de un Doctorado ARTEAGA PEREZ, Jiménez, Ingenieriq,
esquema de teleoperacion Javier,
Disefio de observadores Tesis de MARCO ANTONIO Lopez Facultad de 2017
para la teleoperacién Maestria ARTEAGA PEREZ, Recillas, Ingenieriq,
bilateral de robots con Laura
retardos variantes en el Miriam,
tiempo
Control semiactivo de Tesis de LUIS AGUSTIN MARCO Facultad de 2017
estructuras utilizando Maestria ALVAREZ ICAZA ANTONIO Ingenieriq,
amortiguadores LONGORIA, ARTEAGA Instituto de
magnetoreolbégicos PEREZ, Ingenieriq,

HECTOR Instituto de

BENITEZ Investigaciones

PEREZ, etal. en
Matematicas
Aplicadas y en
Sistemas,
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14 Desarrollo y construccion  Tesis de MARCO ANTONIO Garcia Facultad de 2016
de una tarjeta para la Licenciatura ARTEAGA PEREZ, Gutiérrez, Ingenieriq,
adquisicion de datos y Francisco
control de robots Javier,
cooperativos

15 Control de fuerza sobre Tesis de MARCO ANTONIO Herndndez Facultad de 2016
superficies virtuales en 3D  Maestria ARTEAGA PEREZ, Garcia, Ingenieriq,

Pedro
Edyvan,

16 Transparent teleoperation Tesis de MARCO ANTONIO Gutiérrez Facultad de 2016
with unknown surfaces Doctorado  ARTEAGA PEREZ, Giles, Ivan Ingenieriq,
and force estimation Alejandro,

17  Control de un sistema Tesis de MARCO ANTONIO Morales Facultad de 2016
bilateral teleoperado con  Maestria ARTEAGA PEREZ, Maldonado, Ingenieria,
disefno de observador Marisol,

18 Control de un sistema Tesis de MARCO ANTONIO Lopez Facultad de 2016
bilateral teleoperado con  Maestria ARTEAGA PEREZ, Rodriguez, Ingenieriq,
retardo en movimiento Mauro
restringido Gilberto,

19 Planeacion de trayectorias Tesis de MARCO ANTONIO Gbmez Facultad de 2015
para el control de fuerza Maestria ARTEAGA PEREZ, Moyaq, Ingenieriq,
sobre superficies esféricas Salvador,
empleando cuaterniones
unitarios

20 Display haptico de Tesis de MARCO ANTONIO Villavicencio Facultad de 2015
sistemas dindmicos Licenciatura ARTEAGA PEREZ, Castillo, José Ingenieriq,
virtuales y teleoperados Antonio,

sujetos a restricciones
holonémicas

21 Control de fuerza sobre Tesis de MARCO ANTONIO Garcia Lopez Facultad de 2014
superficies virtuales Maestria ARTEAGA PEREZ, de Llergo, Ingenieriq,
Carla,
22 Seguimiento de Tesis de MARCO ANTONIO Truijillo Facultad de 2014
trayectoria para robots Maestria ARTEAGA PEREZ, Flores, Juan Ingenieriq,
moviles con restricciones Carlos,

no holonémicas por medio
de rediseno de lyapunov

23 Control adaptable de Tesis de MARCO ANTONIO Albarrdn Facultad de 2014
robots moéviles con Maestria ARTEAGA PEREZ, Castro, Juan Ingenieriq,
restricciones no Carlos,

holonémicas
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24 Diseno de un observador  Tesis de MARCO ANTONIO Garcia Facultad de 2013
de fuerza para un sistema Maestria ARTEAGA PEREZ, Sdnchez, Ingenieriq,
maestro-esclavo de José Rafael,
robots rigidos

25 Modelos dindmicos para  Tesis de MARCO ANTONIO Manrique De Facultad de 2013
la descripcion de Maestria ARTEAGA PEREZ, La Cruz, Ingenieriq,
operadores humanos en el Joaquin,
andlisis de sistemas de
telemanipulacion

26 Control de Tesis de MARCO ANTONIO Rivera Facultad de 2012
posicién/fuerza—torque Doctorado  ARTEAGA PEREZ, Duenas, Ingenieriq,
para manipuladores con Juan Carlo,
compensacién de friccion

27 Control servovisual de Tesis de MARCO ANTONIO Bueno Lépez, Facultad de 2012
robots manipuladores en  Doctorado  ARTEAGA PEREZ, Maximiliano, Ingenieriq,
3d

28 Control de posiciony Tesis de MARCO ANTONIO Pliego Facultad de 2012
fuerza de un sistema de Maestria ARTEAGA PEREZ, Jimenez, Ingenieriq,
teleoperacion Javier,
maestro-esclavo con
superficie de contacto
desconocida

29 Puesta en marcha de la Tesis de MARCO ANTONIO Castro Diaz, Facultad de 201
estacion de trabajo TP-801 Licenciatura ARTEAGA PEREZ, José Daniel, Ingenieriq,

30 Control de desplazamiento Tesis de MARCO ANTONIO Weist, Jens, Facultad de 201
y fuerza de un piston Doctorado  ARTEAGA PEREZ, Ingenieriq,
neumadatico diferencial
(Displacement and force
control of a differential
pneumatic actuator)

31 Control de fuerza de Tesis de MARCO ANTONIO Gutiérrez Facultad de 201
robots planares con Maestria ARTEAGA PEREZ, Giles, Ivan Ingenieriq,
retroalimentacién visual Alejandro,

32 Andlisis del movimiento de Tesis de MARCO ANTONIO Pliego Facultad de 2010
un robot bipedo de siete Licenciatura ARTEAGA PEREZ, Jiménez, Ingenieriq,
grados de libertad Javier,

33 Puesta en funcionamiento Tesis de MARCO ANTONIO Gutiérrez Facultad de 2009
de dispositivos diddcticos Licenciatura ARTEAGA PEREZ, Giles, Ivan Ingenieriq,
para control Alejandro,

34 Control servo visual de Tesis de MARCO ANTONIO Huerta Facultad de 2009
robots planares Maestria ARTEAGA PEREZ, Garcia, Ingenieriq,

David,
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Control de posicién en 3D
de un robot por
retroalimentacion visual

Control de posicion/fuerza
para manipuladores
rigidos basado en
cuaterniones unitarios
Control de robots
cooperativos con un
observador lineal

Control cartesiano de una
mano mecanica de dos
dedos

Control de robots
cooperativos sin medicion
de velocidad/fuerza
Control no lineal de robots
cooperativos sin medicion
de velocidad

Disefio y construccion de
una Mano mecanica de
dos dedos

Disefio de un algoritmo de
control de posicion /
fuerza para
manipuladores
industriales
Implementacion de
diversos algoritmos de
control en un robot
industrial

Implementacion de
controladores difusos en
un sistema de robots
industriales

Control difuso para un
robot tipo rhino:
construccion de interfaz
para computadora y
resultados experiemntales
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46 Manipulacion estable de  Tesis de MARCO ANTONIO Bentrup 2002
objetos rigidos utilizando  Licenciatura ARTEAGA PEREZ, Valladares,
dos robots industriales y Carina
un sistema de vision Monique,
47 Adaptacion de dos robots Tesis de MARCO ANTONIO Castillo 2002
industriales para su Licenciatura ARTEAGA PEREZ, Sanchez,
utilizacion en el desarrollo Adrian
de nuevas tecnicas y Miguel,

algoritmos de control
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