Horario

CONMRob 2023

4

XXV CongrcsollMicxicano dc Robotica

4. Estimacion de fallas en

1. Parameter Estimation and

40. Efficient Spatial

11:20 - 11:40 actuadores de un robot mouvil Adaptive Control of the Coordination for Multi-robot
con ruedas mecanum Human Shank Dynamics Exploration
34. Implementation of potential | 12. Disefio de un Controlador de | 44. Seguimiento de trayectorias
11:40 - 12:00 fields in a differential mobile Movimiento para Robot para un robot antropomérfico
robot (TurtleBot2) Humanoide Bioloid mediante APF's
69. Simulation and . .
39. Trajectory tracking and experimental analysis of a 7 ngczr;?elﬂtai!l :xaslctﬁé:gg gf,laa
12:00 -12:20 obstacle avoidance with humanoid robot walking on a lanar r%bot without force
Turtlebot 3 Burger and ROS 2 sloping surface in an arbitrary Eensors
direction
12:20 - 12:40 62. Q-_Learning for autonomous | 25. Optima_l Control for the 3Bér';ﬂdog&liz%éggg:aeéggf?;:(g}’
vehicle navigation Humanoid Robots Balance a Furuta Pendulum
55. Control of an underactuated Md eln\}igli%rr‘:i?ltggf& de Sensor 35. Limit cycle construction
12:40 -13:00 mobile robot using the path Humanoide para Deteccion de using Bézier curves:
following technique Obstaculos application in a mobile robot
: 30. Implementacion de dos
2. ?ggg{m%&?g&‘t%gg%guc%%de areas de interés para la 31. Analisis cinematico de un
17:00 -17:20 capacidad de desplazamiento prediccion del angulo de robot paralelo 6-UPUR
P p direccién de un auto a escala mediante teoria de tornillos
y transporte de paquetes en tiempo real
. : 67. Diserio de un sistema de A : :
15. Diserio de un robot mouil alimentacion fotovoltaico 64. Biomimesis aplicada a la
17:20 - 17:40 para realizar la siembra de ara vehiculo de superficio no planeacion y disefio de un
) ) semillas de cereales en Fri ulado de recole é)cién de robot hexapodo para fines
parcelas con previa labranza res?i duos solidos didacticos
: : : 13. Intelligent control applied to
17:40 - 18:00 18-f2:(§legrr}:rft?12‘rl)?: lle aquatic 45. Diserio y fabricacion de un a mobile robot for recognition
Oreochromis niloticus satelite enlatado and collection of plastic
bottles
58. Sintonizacion de Ganancias
para Controladores PID en un
18:00 -18:20 Motor Sincrono de Imanes

Permanentes utilizando
Programacion Genética
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Horario

49. Implementation in an
electronic development
board of a hybrid
computational learning

11. Un controlador robusto
entrada-estado estable
basado en un enfoque por

37. Outer synchronization and
formation of two complex

9:00 -9:20 s?stem for the optimization moldeo de energia para robots Egiﬁ:gglfsn&)?;lhs ;‘gbotlc
of Artificial Neural Networks manipuladores accionados : diaru d .
for autonomous mobile por par intermediary dynamic system
robots.
36. Experimental Validation of 3. Pros and cons of a class of
9:20 - 9:40 23&':?:532293?’&2;332;2: in an Attitude Controller for a velocity servo actuators
’ ’ drivers Quadcopter by Means of a Test utilized in robotics: A
Bench. numerical investigation
28}5533:%13 3#%%%%’5&%%0 19. Measurement of water 66. Teleoperacion de Robots
9:40 -10:00 usando un método basado en quality using an unmanned mediante Protocolos
datos con RNA surface vehicle Orientados a Conexion
22. Comparativa de un sistema 43. Esquema lider-seguidor 57. Control predictivo y
10:00 -10:20 de vision de tiempo real bajo para el control de posicién de tolerancia a fallas de un
Xenomai y PREEMPT_RT robots manipuladores de 3GDL cuadrirrotor
29. Geometric Figure
Identification System : : 47. Diseno de Control de
10:20 - 10:40 Implemented in the 5&'ellﬁfilﬁn;%r};?gzat?;lpﬁgebri‘ltéal Formaciéon basado en Modos
) ) AutoMiny 4.0 Platform, Robot Deslizantes para un Grupo de
based on Computational Quad-Rotors
Vision.
54. Diserio y Validacién de un
Vehiculo Subacuéatico No : : ot
10:40 - 11:00 Tripulado con Sistema de 46. Tuning of a State Feedback 32. Automatic row switching

Vision Computacional
Integrado

Controller using MOPSO

1
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algorithm using 2D Lidar



Horario

COMROP 2023

XXV Congrcslo IVIcxicano dc Robotica

27. Humanoid robot replicated

65. Plataforma experimental

61. Rotation control about one

9:00 -9:20 : S para el modelado y control de axis using two V-gimbaled
using biosignals robots omnidireccionales CMGs.
16. Diserio y construccion de un
24. Flexible Human-robot ambiente de aprendizaje :
: s h ’ 52. Control de Velocidad de un
9:20 - 9:40 interaction: collaborative basado en un vehiculo Robot Esfera con Locomocion
robot integrated with hand autonomo con ruedas y un Inercial
tracking entorno de programacion
multidisciplinario
- el 20. Comparison between i i-
51. Analisis de sensibilidad en A A 10. Control Difuso Takagi
fuerzas de rodilla durante el ?ﬁ;ﬁﬂgﬁgﬁgﬂg%ﬂg ol- Sugeno Aplicado a un Robot
9:40 -10:00 movimiento de aterrizaje a based odometry for Autobalanceable de Dos
dos.plfrnas en el plano autonomous navigation in Ruedas.
sagita mobile robots
: : 33. A comparative study of
10:00 -10:20 | 29 Surface EMG Signal Filtering 53&5&?; ré}%o?:et;:ﬁflggns?gnﬁ different chattering reduction
’ ’ on left-handed upper limbs h h techniques for sliding mode
driven with a thrust propeller controllers
: : 9. Control por modos
26. Diserio y Construccion de un 6Lﬁ1%aa$t}?r$12£?/taerSi?lséegzggeomns()f deslizantes basado en proxy
10:20 - 10:40 Dispositivo Trazador with Switching Unknown activo conrechazo a

Controlado Mediante
Movimientos de la Cabeza

Parameters: Application to
Autonomous Bicycle

M
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perturbaciones mediente
observador difuso de estado
extendido



