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Estudios 
 
 Doctorado en Ciencias en Electrónica  y Telecomunicaciones con 

especialidad en Control de Robots. Centro de Investigación Científica 
y de Educación Superior de Ensenada (CICESE), Ensenada B.C. México. 
1993--1997. Obtención del grado: Marzo de 1997 

 
 Maestría en Ciencias en Ingeniería Eléctrica con especialidad en 

Control Automático. Centro de Graduados e Investigación del Instituto 
Tecnológico de la Laguna (ITL), Torreón Coahuila México. 1979--1981. 
Obtención del grado: Enero de 1984 

 
 Ingeniería Industrial en Electrónica. Instituto Tecnológico  de la 

Laguna (ITL), Torreón Coahuila México. 1972--1976. Obtención del 
título: Enero de 1983 

 
 Otros estudios: Diploma en el VIII Curso de Computadores en la 

Industria. Instituto de Automática Industrial del Consejo  Superior de 
Investigaciones Científicas, Madrid España. Octubre de 1989 a 
Septiembre de 1990. 

 
 
Experiencia profesional 
 
 División de Estudios de Posgrado e Investigación, Departamento de 

Ingeniería Eléctrica y Electrónica del Instituto Tecnológico de la 
Laguna en Torreón Coahuila. Profesor Investigador Titular de Febrero 
de 1982 a la fecha. Jefe de Laboratorio de Control de Noviembre de 
1983 a Julio de 1987. 

 
 
 Instituto de Automática Industrial del Consejo Superior de 

Investigaciones Científicas en Madrid España. Investigador (Estancia 
de investigación dentro del programa de Estancia de Científicos y 



Tecnólogos Extranjeros en España) de Octubre de 1989 a Septiembre de 
1990 

 
 Metalúrgica Mexicana Peñoles S.A. de C.V. en Torreón Coahuila. 

Instrumentista en la Planta Refinadora de Zinc de Junio de 1979 a 
Noviembre de 1980 

 
 Altos Hornos de México S.A. en Monclova Coahuila. Ayudante de Jefe de 

Mantenimiento Electrónico de la Laminadora en Caliente de Marzo de 
1977 a Junio 1979 

 
 
Artículos científicos publicados en revistas internacionales indizadas 
por ISI Web of Knowledge Science Citation Index JCR (1995--2022) 
 
 
1. INTERNATIONAL JOURNAL OF ADAPTIVE CONTROL AND SIGNAL PROCESSING,Vol. 

10, pp. 465-479.   On saturated--proportional derivative feedback with 
adaptive gravity compensation of robot manipulators, Kelly R.,  
Santibáñez V.,  Reyes F.,  Sept. 1996, Reino Unido. ISSN: 0890-6327. 
Q2 (ENGINEERING, ELECTRICAL & ELECTRONIC), Q3 (AUTOMATION & CONTROL 
SYSTEMS). Impact Factor 2.082.  
DOI: https://doi.org/10.1002/(SICI)1099-1115(199607)10:4/5<465::AID-
ACS375>3.0.CO;2-8 

 
2. AUTOMATICA. Vol 33, No. 4, pp. 675-682.  Strict Lyapunov Functions for 

Control of Robot manipulators, Santibáñez V., Kelly R., Abril 1997, 
Reino Unido. ISSN: 0005-1098. Q1 (AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS) Impact 
Factor: 6.126. 
DOI: https://doi.org/10.1016/S0005-1098(96)00194-X   

 
3. EUROPEAN JOURNAL OF CONTROL. Vol. 3, pp. 104-113. On Global Regulation 

of Robot Manipulators: Saturated Linear State Feedback and Saturated 
Linear Output Feedback,  Santibáñez V., Kelly R. Julio de 1997, Reino 
Unido. ISSN: 0947-3580. Q3 (AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS) IF Impact 
Factor: 2.026 
DOI: https://doi.org/10.1016/S0947-3580(97)70069-4 

 
4. IEEE TRANSACTIONS ON AUTOMATIC CONTROL. Vol. 42, No. 8, pp. 1138-1143 

On Global Output Feedback Regulation of Euler--Lagrange Systems with 
Bounded Inputs, Loría A., Kelly R., Ortega R.,  Santibáñez V., Agosto 
1997, Estados Unidos. ISSN: 0018-9286. Q1 (AUTOMATION & CONTROL 
SYSTEMS), Q1(ENGINEERING, ELECTRICAL & ELECTRONIC). Impact Factor: 
5.007  
DOI: 10.1109/9.618243 

 
5. CONTROL ENGINEERING PRACTICE. Vol. 5, No. 11, pp. 1555-1562.   Point--

to--Point Robot Control Under Actuator Constraints, Kelly R.,  
Santibáñez V., Berghuis H., Noviembre de 1997, Reino Unido. ISSN: 
0967-0661. Q2 (AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS), Q2 (ENGINEERING, 
ELECTRICAL & ELECTRONIC). Impact Factor: 2.616  
DOI: https://doi.org/10.1016/S0967-0661(97)10009-0 

 
6. IEEE TRANSACTIONS ON INDUSTRIAL ELECTRONICS. Vol. 45, No. 1, pp. 126-

132. A New Set--Point controller with Bounded Torques for Robot 
Manipulators, Santibáñez V., Kelly R., Febrero 1998, Estados Unidos.  



ISSN: 0278-0046. Q1 (AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS), Q1 (ENGINEERING, 
ELECTRICAL & ELECTRONIC). Impact Factor: 7.05.  
DOI: 10.1109/41.661313 

 
7. INTERNATIONAL JOURNAL OF ADAPTIVE CONTROL AND SIGNAL PROCESSING. Vol. 

12, pp. 41-62. A class of adaptive regulators for robot manipulators, 
Kelly R.,  Santibáñez V.,  Reyes F., Febrero 1998, Reino Unido. ISSN: 
0890-6327. Q2 (ENGINEERING, ELECTRICAL & ELECTRONIC), Q3 (AUTOMATION & 
CONTROL SYSTEMS). Impact Factor 2.082. 
DOI: https://doi.org/10.1002/(SICI)1099-1115(199802)12:1<41::AID-
ACS466>3.0.CO;2-A 

 
8. IEEE TRANSACTIONS ON AUTOMATIC CONTROL. Vol. 43, No. 10, pp. 1451-

1456. Global Regulation of Elastic Joint Robots Based on Energy 
Shaping, Kelly R.,   Santibáñez V., Octubre 1998, Estados Unidos. 
ISSN: 0018-9286. Q1 (AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS), Q1(ENGINEERING, 
ELECTRICAL & ELECTRONIC). Impact Factor: 5.007.  
DOI: 10.1109/9.720506 

 
9. IEEE TRANSACTIONS ON SYSTEMS MAN AND CYBERNETICS--PART B: CYBERNETICS.  

Vol. 30. No. 1, pp. 143-150. Stable  Computed--Torque Control of Robot 
Manipulators via Fuzzy Self--Tuning,  Llama M. A., Kelly R. Santibáñez 
V., Febrero 2000, Estados Unidos. ISSN: 1083-4419. Q1 (AUTOMATION & 
CONTROL SYSTEMS), Q1 (COMPUTER SCIENCE, ARTIFICIAL INTELLIGENCE), Q1 
(COMPUTER SCIENCE, CYBERNETICS). Impact Factor: 6.22.  
DOI: 10.1109/3477.826954 

 
10. ROBOTICA. Vol. 19, pp. 11-19. PD Control with Feedforward 

Compensation for Robot manipulators: Analysis and Experimentation, 
Santibáñez V., Kelly R.  Febrero 2001, Reino Unido. ISSN: 0263-5747. 
Q4 (Robotics). Impact Factor: 1.177.  
DOI: https://doi.org/10.1017/S0263574700002848 

 
11. FUZZY SETS AND SYSTEMS. Vol. 124, No 2, pp. 133-154. A Stable 

Motion Control System for Manipulators via Fuzzy Self--Tuning,  Llama 
M. A., Kelly R. Santibáñez V., Diciembre 2001, Países Bajos. ISSN: 
0165-0114. Q1 (COMPUTER SCIENCE, THEORY & METHODS), Q1 (MATHEMATICS, 
APPLIED). Impact Factor: 2.675.  
DOI: https://doi.org/10.1016/S0165-0114(00)00061-0 

 
12. IEEE TRANSACTIONS ON SYSTEMS MAN AND CYBERNETICS--PART B: 

CYBERNETICS. Vol. 34. No. 1, pp. 710-718. Global Asymptotic Stability 
of a Tracking Sectorial Fuzzy Controller for Robot Manipulators, 
Santibáñez V., Kelly R., Llama M. A., Febrero 2004, Estados Unidos. 
ISSN: 1083-4419. Q1 (AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS), Q1 (COMPUTER 
SCIENCE, ARTIFICIAL INTELLIGENCE), Q1 (COMPUTER SCIENCE, CYBERNETICS). 
Impact Factor: 6.22.  
DOI: 10.1109/tsmcb.2003.811764 

 
13. JOURNAL OF SYSTEMS AND CONTROL ENGINEERING. Vol. 218, No. 1, pp. 

53-57. Adaptive Friction Compensation in Mechanisms using the Dahl 
Model, Kelly R., Santibáñez V., González E., Febrero 2004, Estados 
Unidos. ISSN: 0959-6518. Q4 (AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS). Impact 
Factor: 0.988.  
DOI: https://doi.org/10.1177/095965180421800105 

 



14. MECHATRONICS. Windows-Based Real-Time Control of a Direct-Drive 
Arm: Platform Description and Experiment, Campa R., Kelly R., 
Santibañez V. Vol 14, No. 9, pp. 1021-1036, 2004. ISSN: 0957-4158. Q2 
(Automation and Control Systems), Q2 (COMPUTER SCIENCE, ARTIFICIAL 
INTELLIGENCE), Q2 (ENGINEERING, ELECTRICAL & ELECTRONIC), Q2 
(ENGINEERING, MECHANICAL). Impact Factor: 2.423.  
DOI: https://doi.org/10.1016/j.mechatronics.2004.04.004 

 
15. IEEE TRANSACTIONS ON FUZZY SYSTEMS: A Novel  Global Asymptotic 

Stable Set-Point Fuzzy Controller with Bounded Torques for Robot 
Manipulators, Santibáñez V., Kelly R., Llama M. A., Vol. 13, No. 3, 
pp. 362-372 Junio 2005. Estados Unidos. ISSN: 1063-6706. Q1 (Computer 
Science and Artificial Intelligence), Q1(ENGINEERING, ELECTRICAL & 
ELECTRONIC). Impact Factor: 8.415.  
DOI: 10.1109/TFUZZ.2004.841735 

 
16. IEEE TRANSACTIONS ON CONTROL SYSTEMS TECHNOLOGY: Simple Extensions 

of the PD-with-Gravity-Compensation Control Law for Robot Manipulators 
with Bounded Inputs, Zavala A., Santibañez V. Vol. 14, No. 5, pp. 958-
965 September  2006. USA. ISSN: 1063-6536. Q1 (AUTOMATION & CONTROL 
SYSTEMS), Q1 (ENGINEERING, ELECTRICAL & ELECTRONIC). Impact Factor: 
4.883.  
DOI: 10.1109/TCST.2006.876932 

 
17. INTERNATIONAL JOURNAL OF ROBOTICS AND AUTOMATION: An Estimate of 

the Domain of Attraction for the PID Regulator of Manipulators, Meza 
JL, Santibañez V. Campa R. Vol. 22, No.3, pp. 187-195,  2007. Canada. 
ISSN: 0826-8185. Q4 (AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS), Q4 (ROBOTICS). 
Impact Factor: 1.065.  
DOI: 10.2316/Journal.206.2007.3.206-2829 

 
18. IEEE TRANSACTIONS ON ROBOTICS: A Natural Saturating Extension of 

the PD-Control-with-Desired-Gravity-Compensation for Robot 
Manipulators with Bounded Inputs, Zavala A., Santibañez V.Vol. 23, 
No.2, pp. 386-391, April 2007. USA. ISSN: 1552-3098. Q1(Robotics). 
Impact Factor: 4.264.  
DOI: https://doi.org/10.1109/TRO.2007.892224 

 
19. INTERNATIONAL JOURNAL OF CONTROL, AUTOMATION AND SYSTEMS. Control 

of Rigid Robots Equipped with Brushed DC-Motors as Actuators. 
Hernandez V., Santibañez V and Herrera G. Vol. 5, No 6. pp. 718-724, 
Dec. 2007. ISSN: 1598-6446. Q2(AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS). Impact 
Factor: 2.173. 
DOI:  

 
20. JOURNAL OF INTELLIGENT AND ROBOTIC SYSTEMS: A Class of OFT 

Controllers for Torque-Saturated Robot Manipulators: Lyapunov 
Stability and Experimental Evaluation. Moreno J., Santibañez V. and 
Campa R. Vol. 51, pp. 65-88, Jan. 2008. ISSN: 0921-0296. Q3 
(ROBOTICS), Q3(COMPUTER SCIENCE, ARTIFICIAL INTELLIGENCE). Impact 
Factor: 1.583.  
DOI: 10.1007/s10846-007-9181-6 

 
 
21. INTERNATIONAL JOURNAL OF CONTROL, AUTOMATION AND SYSTEMS. On Output 

Feedback Tracking Control of Robot Manipulators with Bounded Torque 
Input. Moreno, J., Santibañez V. and Campa R. Vol. 6, No. 1, pp. 76-



85. Feb, 2008. ISSN: 1598-6446. Q2(AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS). 
Impact Factor: 2.173.  
DOI:  

 
22. ADVANCED ROBOTICS. A new tuning procedure for PID control of rigid 

robots.  Hernandez V. M., Santibáñez V.  Silva-Ortigoza R. Vol. 22, 
pp. 1007-1023, Agosto, 2008. ISSN: 0169-1864. Q4(Robotics). Impact 
Factor: 0.961.  
DOI: https://doi.org/10.1163/156855308X315154 

 
23. REVISTA IBEROAMERICANA DE AUTOMATICA E INFORMATICA: Control PD de 

Robots: Dinámica de Actuadores y Nueva Sintonía. V. M. Hernandez, V. 
Santibanez, R.V. Carrillo, J. Molina, J. J. Lopez. Vol. 5, No 4, pp. 
62-68, Oct. 2008. ISSN: 1697-7912. Q4 (AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS), 
Q4 (ROBOTICS). Impact Factor: 0.494.  
DOI: https://doi.org/10.1016/S1697-7912(08)70178-X 

 
24. IEEE TRANSACTIONS ON CONTROL SYSTEMS TECHNOLOGY: Stability of Robot 

Manipulators under Saturated PID Compensation.  Alvarez-Ramirez J, 
Santibañez V. and Campa R. Vol. 16, No. 6, pp. 1333-1341. Nov. 2008. 
ISSN: 1063-6536. Q1(Automation and Control Systems), Q1(ENGINEERING, 
ELECTRICAL & ELECTRONIC). Impact Factor: 4.883.  
DOI: 10.1109/TCST.2008.917875 
 

25. ROBOTICA. Operational Space Control of Industrial Robots using 
their own Joint Velocity PI Controllers: Stability Analysis and 
Experiments. Camarillo K.,  Campa R., Santibañez V y Moreno J. Vol. 
26, pp.729-738., Nov. 2008. ISSN: 0263-5747. Q4 (Robotics). Impact 
Factor: 1.177.  
DOI: 10.1017/S0263574708004335 

 
26. ROBOTICA. PID control of robot manipulators equipped with brushless 

DC motors.  V.M. Hernandez, Santibañez V. y Campa R. Vol. 27, pp. 225 
233, 2009. ISSN: 0263-5747. Q4 (Robotics). Impact Factor: 1.177.  
DOI: 10.1017/S026357470800461X 

 
27. IEEE TRANSACTIONS ON CONTROL SYSTEMS TECHNOLOGY: Global Trajectory 

Tracking Through Static Feedback for Robot Manipulators with Bounded 
Inputs.  E. Aguiñaga-Ruiz, A. Zavala-Rio, V. Santibañez  and F. Reyes. 
Vol. 17, No. 4, pp. 934-944. Jul. 2009. ISSN: 1063-6536. Q1(Automation 
and Control Systems), Q1(ENGINEERING, ELECTRICAL & ELECTRONIC). Impact 
Factor: 4.883.  
DOI: https://doi.org/10.1109/TCST.2009.2013938 

 
28. INTERNATIONAL JOURNAL OF INTELLIGENT SYSTEMS. ISSN 0334-1860. Real-

Time Takagi Sugeno Fuzzy Control of a Robot Manipulator. Ramon Garcia, 
Jose A. Ruz-Hernandez , Edgar N. Sanchez , Victor Santibañez , Miguel 
A. Llama. Vol. 24, pp. 1174-1201, Sept. 2009. ISSN: 0884-8173. Q1 
(COMPUTER SCIENCE, ARTIFICIAL INTELLIGENCE). Impact Factor: 3.363. 
DOI: 10.1002/int.20380 

 
29. ROBOTICA. A saturated PD controller for robots equipped with 

brushless DC-motors. V. M. Hernández, V. Santibáñez and A. Zavala. 
Vol. 28, pp. 405-411, 2010. ISSN: 0263-5747. Q4 (Robotics). Impact 
Factor: 1.177.  
DOI: https://doi.org/10.1017/S0263574709005724 

 



30. REVISTA IBEROAMERICANA DE AUTOMATICA E INFORMATICA: Aplicación de 
Control Borroso a un Sistema de Suspensión Magnética: Comparación 
Experimental. J. Ollervides, V. Santibanez, M. Llama, A. Dzul. Vol. 7, 
Núm. 3, Julio 2010, pp.63-71. ISSN: 1697-7912. Q4 (AUTOMATION & 
CONTROL SYSTEMS), Q4 (ROBOTICS). Impact Factor: 0.494.  
DOI: https://doi.org/10.1016/S1697-7912(10)70043-1 

 
31. INTERNATIONAL JOURNAL OF CONTROL AUTOMATION AND SYSTEMS. A 

Practical PID Regulator with Bounded Torques for Robot Manipulators. 
V. Santibanez, K. Camarillo, J. Moreno-Valenzuela and R. Campa. Vol. 
8, No. 3, pp. 544-555. 2010. ISSN: 1598-6446. Q2(AUTOMATION & CONTROL 
SYSTEMS). Impact Factor: 2.173.  
DOI: 10.1007/s12555-010-0307-4 

 
32. IET CONTROL THEORY & APPLICATIONS. Theory and Experiments of Global 

Adaptive Output Feedback Tracking Control of Manipulators. J. Moreno-
Valenzuela, V. Santibanez, E. Orozco-Manriquez and L. Gonzalez. Vol. 4 
No. 9, pp. 1639-1654. 2010. ISSN: 1751-8644. Q1(ENGINEERING, 
ELECTRICAL & ELECTRONIC), Q2 (AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS), Q1 
(INSTRUMENTS & INSTRUMENTATION). Impact Factor: 3.296.  
DOI: 10.1049/iet-cta.2009.0249 

 
33. INTERNATIONAL JOURNAL OF CONTROL. Indirect field-oriented control 

of induction motors is globally asymptotically stable when used to 
regulate position in rigid robots. V. M. Hernandez-Guzman, V. 
Santibañez and R. Silva-Ortigoza. Vol. 83, No. 10, pp. 2153-2164. 
October 2010. ISSN: 0020-7179. Q2 (AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS). 
Impact Factor: 2.101.  
DOI: https://doi.org/10.1080/00207179.2010.510174 

 
34. INTERNATIONAL JOURNAL OF INNOVATIVE COMPUTING, INFORMATION AND 

CONTROL. Real-Time Decentralized Neural Block Control: Application for 
a Two DOF Robot Manipulator. R. Garcia-Hernandez, E. N. Sanchez, E. 
Bayro-Corrochano, V. Santibañez and Jose A. Ruz-Hernandez. Vol. 7 No. 
3, pp.1075-1085. March 2011. ISSN 1349-4198. Q1 (AUTOMATION & CONTROL 
SYSTEMS), Q2 (COMPUTER SCIENCE, ARTIFICIAL INTELLIGENCE). Impact 
factor: 1.667.  
DOI:  

 
35. ASIAN JOURNAL OF CONTROL. Global Trajectory Tracking Through Output 

Feedback for Robot Manipulators with Bounded Inputs. A. Zavala-Rio, E. 
Aguinaga-Ruiz, and V. Santibanez. Vol. 13, No. 3, pp. 430 438, May 
2011. ISSN: 1561-8625. Q3 (AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS). Impact 
Factor: 1.528.  
DOI: https://doi.org/10.1002/asjc.324 

 
36. INTERNATIONAL JOURNAL OF ROBUST AND NONLINEAR CONTROL. 

Interconnection and Damping Assignment Passivity-Based Control of a 
Class of Underactuated Mechanical Systems with Dynamic Friction. J. 
Sandoval, R. Kelly, and V. Santibañez. Published online at 
wileyonlinelibrary.com. DOI:10.1002/rnc.1622. Aug. 2010. Printed 
version in Vol. 21 pp. 738-751. May 2011. ISSN: 1049-8923. 
Q1(Automation and Control Systems). Q1 (AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS), 
Q1 (ENGINEERING, ELECTRICAL & ELECTRONIC), Q1 (MATHEMATICS, APPLIED). 
Impact Factor: 3.856.  
 



37. ROBOTICA. PD Control with Feedforward Compensation for Rigid Robots 
Actuated by Brushless DC-Motors. R. Carrillo-Serrano, V. M. Hernández, 
and V. Santibáñez. Volume 29, pp. 507–514. July 2011. ISSN: 0263-5747. 
Q4 (Robotics). Impact Factor: 1.177.  
DOI: https://doi.org/10.1017/S0263574710000329 

 
38. INTERNATIONAL JOURNAL OF ADVANCED ROBOTIC SYSTEMS. Global 

Asymptotic Stability of the Classical PID Controller by considering 
Saturation Effects in Industrial Robots. J. A. Yarza, V. Santibanez, 
J. Moreno-Valenzuela. Vol. 8, No. 4, 34-42. September 2011. ISSN: 
1729-8806. Q4 (ROBOTICS). Impact Factor 0.952.  
DOI: https://doi.org/10.5772/45688 

 
39. EUROPEAN JOURNAL OF CONTROL. A saturated PI velocity controller for 

voltaje-fed induction motors. V. M. Hernandez-Guzman and V. 
Santibanez. Vol. 18, No. 1, 58-68. January 2012. ISSN: 0947-3580. Q3  
(AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS). Impact Factor: 2.026.  
DOI: https://doi.org/10.3166/ejc.18.58-68 

 
40. IEEE TRANSACTIONS ON INDUSTRIAL ELECTRONICS. Fuzzy Self–Tuning PID 

Semiglobal Regulator for Robot Manipulators. J. L. Meza, V. 
Santibanez, R. Soto, M. A. llama. Vol. 59, No. 6, 2709-2717. June 
2012. ISSN: 0278-0046. Q1 (AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS), Q1 
(ENGINEERING, ELECTRICAL & ELECTRONIC). Impact Factor: 7.05.  
DOI:  10.1109/TIE.2011.2168789 

 
41. INTERNATIONAL JOURNAL OF SYSTEMS SCIENCE. Velocity field control of 

a class of electrically—driven Manipulators. Javier Moreno, Ricardo 
Campa y Victor Santibanez. Published online, September 2012 at 
http://dx.doi.org/10.1080/00207721.2012.720294  
http://www.tandfonline.com . Vol.45, No. 3, 2014, pp 254-270. ISSN: 
0020-7721. Q1 (COMPUTER SCIENCE, THEORY & METHODS), Q2 (AUTOMATION & 
CONTROL SYSTEMS). Impact Factor: 2.185.  
 

42. ASIAN JOURNAL OF CONTROL. Global Asymptotic Stability of PD Control 
for PM Stepper Motor Servo-Systems. R. V. Carrillo-Serrano, V. M. 
Hernandez-Guzman, and V. Santibanez. Vol. 14, No. 5, pp. 1449–1457. 
September 2012. ISSN: 1561-8625. Q3 (AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS). 
Impact Factor: 1.528.  
DOI: 10.1002/asjc.463 

 
43. IET CONTROL THEORY & APPLICATIONS. Quad-Rotors Formation Based on 

Potential Functions with Obstacle Avoidance. Luis Garcia, Alejandro 
Dzul, Victor Santibanez and Miguel Llama. Vol. 6, No. 12, pp.1787-
1802. December 2012. ISSN: 1751-8644. Q1(ENGINEERING, ELECTRICAL & 
ELECTRONIC), Q2 (AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS), Q1 (INSTRUMENTS & 
INSTRUMENTATION). Impact Factor: 3.296.  
DOI: 10.1049/iet-cta.2011.0370 

 
44. ASIAN JOURNAL OF CONTROL. Robust Saturated PI Joint Velocity 

Control for Robot Manipulators. Javier Moreno y Victor Santibanez. 
Vol. 15, No. 1, pp. 64-79, January 2013. ISSN: 1561-8625. Q3 
(AUTOMATION & CONTROL SYSTEMS). Impact Factor: 1.528. 
DOI: https://doi.org/10.1002/asjc.586 

 
45. INTERNATIONAL JOURNAL OF ADVANCED ROBOTIC SYSTEMS. Stability 

Analysis of a Voltage-Based Controller for Robot Manipulators. Jorge 



Orrante-Sakanassi, Victor Santibanez, Javier Moreno-Valenzuela. Vol. 
10, No. 20. January 2013.  ISSN: 1729-8806. Q4 (ROBOTICS). Impact 
Factor 0.952.  
DOI: 10.5772/53894 

 
46. INTERNATIONAL JOURNAL OF CONTROL, AUTOMATION AND SYSTEMS. Output-

Feedback Adaptive Control for the Global Regulation of Robot 
Manipulators with Bounded Inputs. Daniela J. López-Araujo, Arturo 
Zavala-Río, Víctor Santibáñez, and Fernando Reyes. Vol. 11, No. 1, pp. 
105-115. January 2013. ISSN: 1598-6446. Q2(AUTOMATION & CONTROL 
SYSTEMS). Impact Factor: 2.173.  
DOI: https://doi.org/10.1007/s12555-012-9203-4 

 
47. INTERNATIONAL JOURNAL OF ADVANCED ROBOTIC SYSTEMS. Output-feedback 

adaptive SP-SD-type control with extended continuous adaptation 
algorithm for the global regulation of robot manipulators with bounded 
inputs. Dr. Arturo Zavala-Rio, Daniela Juanita Lopez-Araujo, Victor 
Santibañez, Fernando Reyes-Cortes. Vol. 10, No. 71. pp. 1-13 January 
2013. ISSN: 1729-8806. Q4 (ROBOTICS). Impact Factor 0.952.  
DOI: https://doi.org/10.5772/54267 

 
48. INTERNATIONAL JOURNAL OF INNOVATIVE COMPUTING, INFORMATION AND 

CONTROL. A Stable Self-Organizing Pd Control For Robot Manipulators.  
Francisco Salas, Miguel Llama and Victor Santibanez. Vol. 9, No 5, 
pp.2065-2086. May 2013. ISSN 1349-4198.  
DOI:  
 

49. ROBOTICA. A generalized scheme for the global adaptive regulation 
of robot manipulators with bounded inputs. D.J. Lopez-Araujo, A. 
Zavala-Rio, V. Santibanez, and F. Reyes. On-line, pp. 1–15. Cambridge 
University Press Mayo 2013. 
http://journals.cambridge.org/abstract_S0263574713000350  
doi:10.1017/S0263574713000350. ISSN: 0263-5747. Volume 31 / Issue 07 / 
October 2013, pp 1103-1117 
 

50. INTERNATIONAL JOURNAL OF APPLIED MATHEMATICS AND COMPUTER SCIENCE. 
An adaptive output feedback motion tracking controller for robot 
manipulators: uniform global asymptotic stability and experimentation. 
Antonio Yarza, Victor Santibanez, Javier Moreno-Valenzuela. Vol. 23, 
No. 3, pp. 599–611. Septiembre 2013. ISSN: 1641-876X. Q1 (applied 
mathematics), Q3 (automation and control systems).  
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19. Control de Sistemas Mecatrónicos con Restricciones Físicas. CONACYT, 
del 19 de septiembre de 2011 a 18 de septiembre de 2014. Participación 
como responsable del proyecto. 

  
20. Control en Tiempo Real de Sistemas Mecatrónicos, DGEST, del 1 de 

septiembre de 2008 al 31 de agosto de 2010. Participación como 
responsable del proyecto. 

 
21. Técnicas de Control Automático aplicadas a Sistemas Mecatrónicos, 

DGEST, del 1 de septiembre de 2006 al 31 de agosto de 2008. 
Participación como responsable del proyecto. 

 
22. Evaluación Experimental en Sistemas Mecatrónicos, COSNET DGEST del 1 

de septiembre de 2004 a 31 de agosto de 2006. Participación como 
responsable del proyecto. 

 
23. Control No Lineal en Sistemas Mecatrónicos, COSNET del 1 de septiembre 

de 2003 a 31 de agosto de 2004. Participación como responsable del 
proyecto. 

 



24. Técnicas de Control Automático Tomando en Cuenta Restricciones Físicas 
en Robots Manipuladores, COSNET del 1 de Septiembre del 2001 al 31 de 
Agosto del 2003. Participación como responsable del proyecto. 

 
 
25. El Papel de la Pasividad en el Control Adaptable de Robots 

Manipuladores, COSNET, del 1 de Octubre del 2000 al 30 de Septiembre 
del 2001. Participante en el proyecto. 

 
 
26. Desarrollo de Estrategias de Control y Planificación de Movimientos de 

Robots manipuladores Redundantes, CONACYT,  del 15 de diciembre de 
1999 al 15 de diciembre del 2002. Participación como Responsable del 
Proyecto. 

 
 
27. Diseño Análisis y Prueba de Controladores de Movimiento de Robots 

Subactuados y Totalmente Actuados, DGIT y COSNET,  del 1 de octubre de 
1999 al 30 de septiembre del 2000. Participación como Responsable del 
Proyecto. 

 
 
28. Control de Movimiento de Robots Manipuladores, COSNET, proyecto 

recurrente a partir del 1 de diciembre de 1998. Participación como 
Responsable del Proyecto. 

 
29. Proyecto de Iniciación a la Investigación, CONACYT, a partir del 16 de 

febrero de 1998. Participación como Responsable del Proyecto. 
 
30. Control de Movimiento de Robots Manipuladores, COSNET, a partir del 1 

de diciembre de 1997. Participación como Responsable del Proyecto. 
 
 
31. Control de Sistemas Robóticos y Redes Neuronales, participación como 

estudiante de doctorado durante el periodo de Enero de 1996 a Marzo de 
1997, Departamento de Electrónica y Telecomunicaciones del CICESE, 
Ensenada B.C. México 

 
Docencia: cursos impartidos a lo largo de 41 años de servicio docente. 
 
1. Control de robots (maestría) 
 
2. Control adaptable (maestría) 
 
3. Teoría de control avanzado (maestría) 
 
4. Ingeniería de control (maestría) 
 
5. Control óptimo (maestría) 
 
6. Control digital (maestría) 
 
7. Control no lineal (ingeniería) 
 
8. Cálculo diferencial e integral (bachillerato) 
 
9. Física (bachillerato) 



 
 
Distinciones recibidas (1995--2022) 
 
1. Investigador Nacional Nivel III del SNI. de 1 de enero del 2020 al 31 

de diciembre del 2034. 
 

2. Investigador Nacional Nivel III del SNI. de 1 de enero del 2019 al 31 
de diciembre del 2023. 
 

3. Investigador Nacional Nivel III del SNI. de 1 de enero del 2014 al 31 
de diciembre del 2018. 
 

4. Profesor líder del Cuerpo Académico de Mecatrónica y Control de PROMEP 
Consolidado SEP-ANUIES del 16 de diciembre de 2020 al 15 de diciembre 
de 2025 
 

5. Profesor con Perfil Deseable 2017 SEP-ANUIES del 08 de noviembre de 
2017 al 07 de noviembre de 2023. 
 

6. Profesor líder del Cuerpo Académico de Mecatrónica y Control de PROMEP 
Consolidado SEP-ANUIES del 07 de diciembre de 2015 al 07 de diciembre 
de 2020 
 

7. Profesor con Perfil Deseable 2014 SEP-ANUIES del 10 de diciembre de 
2014 al 09 de diciembre de 2017. 
 

8. Ciudadano Distinguido 2014 ganador de la presea Bulmaro Valdez Anaya en 
el Ámbito Científico, por el Ayuntamiento de Torreón Coahuila, 15 de 
Septiembre de 2014. 
 

9. Investigador Nacional Nivel II del SNI. de 1 de enero del 2009 al 31 de 
diciembre del 2013. 

 
10. Profesor líder del Cuerpo Académico de Mecatrónica y Control de PROMEP 

Consolidado SEP-ANUIES del 18 de noviembre de 2010 al 17 de noviembre 
de 2015 

 
11. Profesor con Perfil Deseable 2008 SEP-ANUIES del 20 de junio de 2011 

al 19 de junio de 2014 
 

12. Editor invitado para un número especial de la Revista Mathematical 
Problems in Engineering 2013 
  

13. Editor asociado de la revista International Journal of Advanced 
Robotics Systems 2013 

 
14. Premio al Mérito Docente 2012 por la Comunidad de Instituciones de 

Educación Superior de La Laguna A.C. CIESLAG. 
 

15. Profesor con Perfil Deseable 2008 SEP-ANUIES del 31 de julio de 2008 
al 31 de julio de 2011 
 

16. Presidente de la Asociación Mexicana de Robótica AMRob, de octubre de 
2005 a octubre de 2007. 

 



17. Profesor con Perfil Deseable 2006 SEP-ANUIES del 15 de noviembre de 
2005 al 14 de noviembre de 2008 

 
18. Investigador Nacional Nivel II del SNI. de 1 de enero del 2005 al 31 

de diciembre del 2008. 
 
19. Coahuilense Destacado en 2004 por el gobierno del Edo. De Coahuila a 

través del COECYT. 
 
20. Ganador del Concurso 2003 de Proyectos de Investigación Terminados del 

Consejo Estatal de Ciencia y Tecnología de Coahuila 
 
21. Investigador Nacional Nivel I del SNI. de 1 de julio del 2001 al 30 de 

junio del 2004. 
 
22. Investigador del Sistema de Investigación Estatal de Coahuila 2003-

2006 
 
23. Finalista del Premio al Mejor Artículo del Congreso, en el  1999 IEEE 

International Conference on Robotics and Automation, Detroit MI, 1999. 
 
24. Investigador Nacional Nivel I del SNI. de 1 de julio de 1998 al 30 de 

junio del 2001. 
 
25. Apoyo Como Investigador Nivel B del Fondo para Retener en México a 

Investigadores Mexicanos. Sept. de 1997 a Agosto de 1998. 
 
26. Evaluador de Proyectos y de candidatos a Beca Crédito de CONACYT desde 

1996 
 
 
Citas a trabajos publicados: 
 
 Más de 8392 citas a trabajos publicados (reconocidas por ISI WEB OF 
KNOWLEDGE. Índice H de citas en WEB OF KNOWLEDGE es de cuarenta y tres 
(de 1995-2018) y el Índice H de citas en SCOPUS es de veintidos (de 1996-
2020). Número de citas tipo A en SCOPUS es de 1477. 
 
Reconocimientos varios. 
 
Tiene más de 8392 citas a sus trabajos publicados (sin autocitas, 
reconocidas por ISI WEB OF KNOWLEDGE). Su Índice H de citas en WEB OF 
KNOWLEDGE es de 43 (de 1995-2018) y su Índice H de citas tipo A en SCOPUS 
es de veintidos (de 1996-a nov 2020) y número de citas tipo A en SCOPUS 
es de 1477. Fue finalista del Premio al Mejor Artículo del Congreso, en 
el   IEEE International Conference on Robotics and Automation, ICRA 1999 
en Detroit MI. Ha sido Editor Asociado y Editor Invitado de 2 Revistas 
Internacionales reconocidas por el JCR (Journal Citation Report). Fue 
Presidente de la Asociación Mexicana de Robótica AMRob, de octubre de 
2005 a octubre de 2007. Ha sido plenarista invitado en varios foros 
nacionales e internacionales de control y robótica. Ha sido miembro de 
las Comisiones Dictaminadores del SNI (Revisora Área VII y Transversal de 
Tecnología) de 2015 a 2018. Fue nombrado Coahuilense Destacado en 2004 
por el gobierno del Edo. de Coahuila a través del COECYT. Recibió el 
premio al Mérito Docente 2012 por la Comunidad de Instituciones de 
Educación Superior de La Laguna A.C. CIESLAG. Fue reconocido con la 
presea Bulmaro Valdez Anaya y nombrado Ciudadano Distinguido 2014 en el 



Ámbito Científico por el Ayuntamiento de Torreón Coahuila. Ha dictado 
varias conferencias plenarias en foros nacionales e internacionales de 
investigación, docencia y difusión. Sus áreas de interés son: control de 
robots, control no lineal, control adaptable,  control difuso y control 
de sistemas mecatrónicos. 
 


