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CAMPOS DE INTERES

*

Planificacién de movimientos con aplicaciones en
bioinformatica y neurociencias computacionales.

Aprendizaje de Maquinas
Geometrfa Computacional
Inteligencia Artificial
Optimizacion

Biologia computacional
Atrquitectura de computadoras

Coémputo paralelo.

robotica,



FORMACION ACADEMICA
* Ingeniero en Computacion, Universidad Nacional Auténoma de México,
México

* Maestro en Ingenierfa Eléctrica, Universidad Nacional Auténoma de
México, México

* Doctor en Ciencias de la Computacién, Texas A&M University, Estados
Unidos

INVESTIGACION ACTUAL

* Planificacién de movimientos en robotica y bio-informatica

* Meétricas para planificacién de movimientos

EXPERIENCIA ACADEMICA
* 2007 — fecha Profesor de tiempo completo, ITAM

* 2000 — 2007 Asistente de Investigacion, Dept. of Computer Science,
Texas A&M University

* 1996 — 2000 Asistente de Profesor, Depto. de Ingenierfa en
Computacién, UNAM

* 1997 —2000 Profesor de Asignatura, Depto. De Ingenierfa en
Computaciéon, UNAM

* 1997 — 1998 Profesor de Asignatura, Div. De Informatica, UTFV

EXPERIENCIA PROFESIONAL
* 1999 — 2000 Consultor independiente para Intracom Consultores

* 1998 — 1999 Consultor independiente para Intercom y Focus
Consultores

* 1998 — 1999 Consultor Independiente para Intercom

* 1995 -1996 Administrador de Sistema, Departamento de
Supercomputo, DGSCA, UNAM

CURSOS IMPARTIDOS
* Laboratorio de Elementos de Fisica (ITAM)

* Elementos de Electrénica, teotia y laboratorio (ITAM)

* Circuitos Légicos, teorfa y laboratorio (ITAM)

* Compiladores (ITAM)

* Computadoras y Programaciéon (UNAM)

* Disefio Electrénico para Telematica (ITAM)

* Diseflo de Procesadores, teoria y laboratorio (ITAM)
* Laboratorio de Sefiales y Sistemas (ITAM)

* Laboratorio de Sistemas de Comunicaciones (ITAM)
* Seminario de Investigacién ITAM)

* Sistemas Expertos (UNAM)

* Lobgica de Programacién (UTEFV)

* Principios de Mecatronica, teoria y laboratorio (ITAM)
* Programacién Avanzada (UTFV)



*

*

Roboética ITAM)
Analisis y Disefio de Sistemas de Informacién (UTFV)
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