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INFORMACIÓN EN SITIO WEB

PROYECTOS

“Control de Movimiento de Robots Usando Técnicas de Aprendizaje Automático" 2022
“Propuesta de un Esquema de Control Neuronal Wavelet para un Quadrotor" 2017
“Introducción a la técnica de identificación usando redes neuronales artificiales" 2015

RESEÑA
Sergio López Hernández es un destacado profesional en el ámbito de la ingeniería y la
inteligencia artificial. Recibió los grados de Ingeniero en electrónica, Maestría y Doctorado en
Ciencias de la Ingeniería Eléctrica en el Tecnológico Nacional de México/Instituto Tecnológico
de La Laguna en 2014, 2017 y 2022 respectivamente. Lo distingue su enfoque apasionado por
la inteligencia artificial y las redes neuronales, contando con más de 10 años de experiencia;
además teniendo una sólida trayectoria en control inteligente, control neuronal, detección y
clasificación de objetos, conducción autónoma, aprendizaje profundo, análisis de datos y una
gran variedad de modelos de IA. Asimismo, contando con una destacada labor docente en
instituciones como el Instituto Tecnológico de la Laguna, UAL, Tecmilenio, UANE e Ibero
Torreón. En el área de investigación Sergio es un autor prolífico de investigaciones en revistas
científicas de renombre donde ha publicado significativas contribuciones a la ciencia y la
tecnología, siendo miembro del Sistema Nacional de Investigadoras e Investigadores.

ROBOTS UTILIZADOS

Robot de cuatro barras con un motor brushless.
Robot móvil aéreo Quadrotor.
Robot manipulador de 2 grados de libertad.
Robot móvil omnidireccional de 4 ruedas Mecanum.
Robot Giroscopio de 3 grados de libertad.
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