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Temas de Investigación
Robótica, teleoperación, control automático, interacción humano-robot, vehículos aéreos no tripulados,
sistemas multi-agente, gemelos digitales, modelado y simulación de sistemas, desarrollo de software

Cargos Actuales
Investigador Adjunto Argentina
Consejo Nacional de Investigaciones Científicas y Técnicas (CONICET) 2019–
○ Lugar de trabajo: Instituto de Automática (INAUT) - Universidad Nacional de San Juan (UNSJ)
○ Tema principal: Teleoperación y control de vehículos no tripulados
○ Áreas de investigación: Desarrollo e implementación de algoritmos de control y navegación autónoma de robots

móviles; diseño de interfaces humano-robot; desarrollo de entornos de simulación y experimentación
Profesor Jefe de Trabajos Prácticos ——
Universidad Nacional de San Juan - Facultad de Ingeniería, dedicación semi-exclusiva 2024–
○ Departamento de Electrónica y Automática
○ Cátedras: Identificación, Simulación y Optimización / Señales y Sistemas
Profesor Jefe de Trabajos Prácticos ——
Universidad Nacional de San Juan - Facultad de Ingeniería, dedicación simple 2024–
○ Instituto de Automática - Departamento de Electrónica y Automática
○ Doctorado y Maestría en Ingeniería de Sistemas de Control (Investigación)
○ Cátedra: Electrónica Analógica

Formación Académica
Doctor en Ingeniería de Sistemas de Control Argentina
Universidad Nacional de San Juan 2013
○ Tesis: “Teleoperación de vehículos aéreos no tripulados”
○ Directores: Vicente A. Mut & Emanuel Slawiñski
Ingeniero en Electrónica ——
Universidad Nacional de San Juan 2008
○ Trabajo final: “Estructura de software para la implementación de algoritmos de control en robots móviles”

Becas Obtenidas
Beca Interna Postdoctoral Extraordinaria Argentina
Consejo Nacional de Investigaciones Científicas y Técnicas 2016
Beca Interna Postdoctoral ——
Consejo Nacional de Investigaciones Científicas y Técnicas 2013–2015
Becas Internas de Postgrado - Tipo I y II ——
Consejo Nacional de Investigaciones Científicas y Técnicas 2008–2013
Beca Interna de Investigación ——
Universidad Nacional de San Juan, Categoría: Estudiantes Avanzados 2006–2007
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Cursos de Postgrado
Modelado y Control de Vehículos Aéreos Argentina
Universidad Nacional de San Juan 2010
○ Curso realizado del Programa de Doctorado y Maestría de Ingeniería de Sistemas de Control, formación

complementaria (no forma parte de los seis cursos realizados para obtener el título de Doctor)
○ Lugar: Instituto de Automática
○ Duración: 270 hs
○ Calificación: 100/100

Antecedentes en Docencia
Profesor Jefe de Trabajos Prácticos Argentina
Universidad Nacional de San Juan - Facultad de Ingeniería, dedicación simple 2017–2021
○ Instituto de Automática - Departamento de Electrónica y Automática - Cátedra: Sistemas para Control
○ Doctorado y Maestría en Ingeniería de Sistemas de Control - Curso: Control Digital Avanzado
○ Actividades, funciones y responsabilidades:

- Elaborar guía de prácticas de laboratorio para sistemas SCADA
- Dictar clases teóricas en diversos temas (SCADA, sensores y sistemas de localización y posicionamiento)
- Desarrollar material didáctico para prácticas de laboratorio:

· Software para comunicar celular con la PC y poder usar sensores del teléfono (acelerómetros, giróscopos,
etc.) como entrada de referencia a un sistema de control

· Hardware (plantas con sensores y actuadores) y software (Rapid SCADA) para prácticas de laboratorio
- Dictar y coordinar las clases prácticas de laboratorio
- Colaborar en el diseño, planificación y actualización de los trabajos prácticos
- Organizar y supervisar el uso de equipos e instrumentos en el laboratorio

Profesor Jefe de Trabajos Prácticos ——
Universidad Nacional de San Juan - Facultad de Ingeniería, dedicación simple 2014–2015
○ Instituto de Automática - Departamento de Electrónica y Automática - Cátedra: Sistemas de Visión
○ Actividades, funciones y responsabilidades:

- Colaborar en la preparación de ejercicios y problemas prácticos
- Asistir al profesor titular en la exposición de conceptos y en la resolución de ejercicios durante las prácticas

Ayudante Auxiliar docente de 2ª categoría ——
Universidad Nacional de San Juan - Facultad de Ingeniería, dedicación simple 2003–2008
○ Departamento de Matemática - Cátedras: Análisis Matemático II / Matemática Aplicada
○ Actividades, funciones y responsabilidades:

- Colaborar en la preparación de ejercicios y problemas prácticos
- Asistir al profesor titular en la exposición de conceptos y en la resolución de ejercicios durante las prácticas
- Atender preguntas de los estudiantes y aclarar dudas sobre temas específicos en clases de consulta
- Corregir parciales bajo la supervisión del docente a cargo

Ayudante Auxiliar docente de 2ª categoría ——
Universidad Nacional de San Juan - Facultad de Ingeniería, dedicación simple 2005–2006
○ Departamento de Electrónica y Automática - Cátedras: Control II / Control Digital II
○ Actividades, funciones y responsabilidades:

- Colaborar en la preparación de ejercicios y problemas prácticos
- Asistir al profesor titular en la exposición de conceptos y en la resolución de ejercicios durante las prácticas
- Atender preguntas de los estudiantes y aclarar dudas sobre temas específicos en clases de consulta



Antecedentes en Investigación
Cargos. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

Research Associate (Investigador Asociado) Reino Unido
University of Bristol - School of Engineering Mathematics and Technology 2021–2024
○ Lugar de trabajo: Department of Engineering Mathematics / Bristol Robotics Laboratory
○ Tema principal de investigación: Estudiar, diseñar e implementar un gemelo digital de un sistema de múltiples

vehículos aéreos no tripulados con el fin de ayudar a la detección, mitigación y extinción de incendios forestales,
proporcionar ayuda humanitaria y realizar investigación ambiental en la Antártida

Investigador Asistente Argentina
CONICET, Instituto de Automática - UNSJ 2016–2019
Áreas de investigación: desarrollo e implementación de algoritmos de control y navegación autónoma de robots
móviles; diseño de interfaces humano-robot; desarrollo de entornos de simulación y experimentación
Investigador Postdoctoral Chile
Universidad Técnica Federico Santa María (UTFSM), AC3E (https://ac3e.usm.cl/ ) 2015–2016
Áreas de investigación: maquinaria autónoma para procesos industriales (agricultura y minería), procesamiento de
información de sensores exteroceptivos, sistemas de control, estrategias de navegación en el exterior, interacción
humano-máquina
Becario Postdoctoral Argentina
CONICET, Instituto de Automática - UNSJ 2013–2015, 2016
Áreas de investigación: teleoperación y control de robots móviles, interacción humano-robot, diseño de interfaces de
usuario, desarrollo de software
Estancias. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

Teleoperación de vehículos aéreos no tripulados Brasil
Universidade Federal do Espírito Santo (UFES) 2013
Instituciones: IES/Brasil, UFES y IES/Argentina, INAUT - UNSJ
Lugar: Laboratorio de Automaçao Inteligente, Centro Tecnológico, UFES - Período: 08/2013 a 11/2013
Teleoperación de mini-helicópteros ——
Universidade Federal do Espírito Santo (UFES) 2010
Instituciones: IES/Brasil, UFES y IES/Argentina, INAUT - UNSJ
Lugar: Laboratorio de Automaçao Inteligente, Centro Tecnológico, UFES - Período: 03/2010 a 05/2010

Proyectos. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

Proyectos Internacionales de I+D (2) Reino Unido
○ Título: “Protecting environments with UAV swarms”

Rol: Investigador
Financiamiento: UK Research & Innovation (Innovate UK, Future Flight Challenge - Fase 3)
Monto: £5.863.677 (≈ USD$7.500.000) - Fecha: 01/07/2022 - 30/06/2024
Información: https://gtr.ukri.org/projects?ref=10023377, https://research-information.bris.ac.uk/en/p
rojects/protecting-environments-with-uav-swarms
Video de proyecto: https://youtu.be/9kNdFRetV4w

○ Título: “Swarm technology and digital twinning to enable coordination and utilisation of high numbers
of 100kg payload UAVs in aid delivery and firefighting applications”
Rol: Investigador
Financiamiento: UK Research & Innovation (Innovate UK, Future Flight Challenge - Fase 2)
Monto: £391.781 (≈ USD$500.000) - Fecha: 01/12/2020 - 31/08/2022
Información: https://gtr.ukri.org/projects?ref=75392, https://research-information.bris.ac.uk/en/proje
cts/swarm-technology-and-digital-twinning-to-enable-coordination-and-
Video de proyecto: https://youtu.be/t1m7ucuwEmM
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Proyectos Nacionales de I+D (13) Argentina
○ Título: “Control de un manipulador aéreo para inspección de obras hidráulicas”

Tipo: PDTS
Entidad Demandante: Dirección de Recursos Energéticos, Ministerio de Infraestructura y Servicios
Públicos, Gobierno de San Juan
Rol: Director/Investigador Principal
Financiamiento: Secretaría de Ciencia, Tecnología e Innovación (SECITI) y UNSJ, PDTS/2019
Monto: $300.000 - Fecha: 01/2020 - 12/2022

○ Título: “Desarrollo de un Sistema Robótico Prototipo para la manipulación a distancia de explosivos,
sustancias y dispositivos peligrosos”
Rol: Investigador
Financiamiento: Ministerio de Defensa (MINDEF), PIDDEF Nº 35/2016
Monto: $2.100.000 - Fecha: 06/2017 - 06/2020
Video de proyecto: https://youtu.be/QEgu0GTS06M

○ Título: “Control Avanzado de Robots en Agricultura Intensiva”
Rol: Investigador
Financiamiento: Ministerio de Ciencia, Tecnología e Innovación Productiva (MinCyT), PICT-2014-1650
Monto: $587.700 - Fecha: 01/2016 - 12/2019

○ Título: “TELEMETRÍA AGRÍCOLA, una herramienta tecnológica para la gestión eficiente del riego,
supervisión de cultivos, y generación de alertas”
Rol: Investigador
Financiamiento: CONICET-SECITI, PIO 84 - PCTI 312
Monto: $650.000 - Fecha: 08/2016 - 12/2018

○ Título: “Estrategias de control de robots para sistemas de producción agro-industrial y de servicios”
Rol: Investigador
Financiamiento: CONICET, PIP15 Nº 11220150100
Monto: $1.122.000 - Fecha: 01/2016 - 12/2018

○ Título: “Sistema de captura, integración y visualización der datos para el guiado de cultivos y manejo
eficiente del riego”
Rol: Investigador
Financiamiento: SECITI, PCTI 290
Monto: $300.000 - Fecha: 12/2015 - 12/2017

○ Título: “Supervisión y control de robots en procesos productivos”
Rol: Investigador
Financiamiento: CONICET, PIP Nº 112 20110100223
Monto: $297.000 - Fecha: 01/2012 - 12/2016

○ Título: “Control compartido de Sistemas Hombre-Máquina”
Rol: Investigador
Financiamiento: UNSJ, 018/14–CS
Monto: $13.000 - Fecha: 01/2014 - 12/2015

○ Título: “Control servo-visual avanzado y teleoperación de robots móviles en el contexto de sistemas
productivos”
Rol: Investigador
Financiamiento: Agencia de Promoción Científica y Tecnológica (AGENCIA) y UNSJ, PICTO-2009-0107
Monto: $172.800 - Fecha: 01/2011 - 12/2013

○ Título: “Control e interfaz de sistemas hombre-máquina”

https://youtu.be/QEgu0GTS06M


Rol: Investigador
Financiamiento: UNSJ, l 953
Monto: $14.000 - Fecha: 01/2011 - 12/2013

○ Título: “Control servo-visual avanzado de robots móviles en el contexto de sistemas productivos”
Rol: Investigador
Financiamiento: UNSJ, l 975
Monto: $14.000 - Fecha: 01/2011 - 12/2013

○ Título: “Robótica avanzada para sistemas productivos”
Rol: Investigador
Financiamiento: AGENCIA, PICT-2007-00513
Monto: $297.440 - Fecha: 01/2009 - 12/2011

○ Título: “Sistemas de control avanzado de robots en aplicaciones al sector productivo”
Rol: Investigador
Financiamiento: CONICET, PIP Nº 1404
Monto: $297.000 - Fecha: 01/2009 - 12/2011

Actividades de Transferencia y Desarrollos Tecnológicos. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

UAV swarm digital twin system II Reino Unido
University of Bristol, Windracers 2024
○ Gemelo digital de un sistema de múltiples UAV (ULTRA platform, https://windracers.com/drones/)
○ Tipo: Transferencia de investigación científica
○ Entidad Adoptante: Windracers (https://windracers.com/)
○ Rol: Investigador/Desarrollador
○ Video del sistema desarrollado: https://youtu.be/paPoDEDVauM
UAV swarm digital twin system I ——
University of Bristol, Distributed Avionics 2022
○ Gemelo digital de un sistema de múltiples UAV (Believer UAV platform)
○ Tipo: Transferencia de investigación científica
○ Entidad Adoptante: Distributed Avionics (https://windracers.com/distributed-avionics/)
○ Rol: Investigador/Desarrollador
○ Video del sistema desarrollado: https://youtu.be/t1m7ucuwEmM
RAT20 Robot Argentino Teleoperado Argentina
Instituto de Automática (CONICET-UNSJ), MINDEF 2020
○ Sistema prototipo de teleoperación de un robot manipulador dual móvil (RAT20)
○ Tipo: Desarrollo e innovación tecnológica
○ Entidad Evaluadora: Ministerio de Defensa (MINDEF)
○ Rol: Investigador/Desarrollador
○ Video del sistema desarrollado: https://youtu.be/QEgu0GTS06M

Premios y Distinciones. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

Concurso INNOVAR 2022 Argentina
“RAT Robot Argentino Teleoperado”, Instituto de Automática (CONICET-UNSJ) 2022
Nota en portal oficial: https://www.argentina.gob.ar/
○ Proyecto ganador en la categoría “Robótica/Inteligencia Artificial”
○ Distinción del Instituto Nacional de Tecnología Industrial (INTI)
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