Guayaquil, diciembre, 16, 2025
Ph. D.

Cecilia Paredes Verduga
Rectora

En su despacho.-

Mediante la presente pongo a su conocimiento el informe con las actividades
desarrolladas durante mi comision de servicios fuera del pais.

INFORME DE ACTIVIDADES EN EL EXTERIOR

DATOS DELSERVIDOR / PROFESOR/ TRABAJADOR

Nombre: Carlos Xavier Saldarriaga Mero
N2 Cédula: 1308445079

Titulo Ph.D.

Académico:

Unidad: FIMCP

Cargo: Profesor no titular ocasional
De ser TP

profesor:

(TC/MT/TP)

Nota Importante: Favor incluir informacién tal como se mantiene en la Unidad Administrativa de Talento
Humano, si existe error en este campo, no se procesara el informe y se solicitara que lo remita nuevamente.

INFORMACION GENERAL SOBRE LA ACTIVIDAD Y/0 COMISION DE SERVICIOS

Pais(es): Brasil

Ciudad(es): Rio de Janeiro

Institucion(es): | IEEE Conference on Decision and Control

Fecha de salida: | 8 de diciembre 2025 | Fecha de retorno: | 13 de diciembre 2025

COMITIVA CONFORMADA PARA EL DESARROLLO DE ACTIVIDADES

(Incluya todos los nombres de las personas que realizaron la actividad junto a usted, en caso que aplique.)

OBJETIVO PRINCIPAL O FINALIDAD DE LA ACTIVIDAD
(Redacte el objetivo o finalidad de forma que sea accesible para personas que no sean conocedoras de su
especialidad.)

Presentar un articulo cientifico en el congreso IEEE Conference on Decision and Control CDC

2025

(FT-01-V01/ PCD-FIN-001)
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OTROS OBJETIVOS DE LA ACTIVIDAD

(Redacte los objetivos de forma que sea accesible para personas que no sean conocedoras de su especialidad.
Adicione mds cuadros en caso de ser necesario.)

Asistencia a las sesiones y charlas técnicas del congreso
Interacciones y acercamientos con posibles colaboradores

PERSONAS CON QUIENES SE REALIZARON ENCUENTROS OFICIALES

(En caso que aplique y adicione cuadros en caso de ser necesario.)
Nombre: | | Cargo: |
Actividades/responsabilidad
importantes:

Relacién con ESPOL:

Nombre: | | Cargo: |
Actividades/responsabilidad
importantes:

Relacién con ESPOL:

DETALLE DE LAS ACTIVIDADES REALIZADAS

(Adicione mds cuadros en caso de ser necesario, el ultimo dia serd el dia de llegada al pais)

Actividades dia 1: Salida de Guayaquil

(Salida del pais)

Actividades dia 2: Llegada a Rio de Janeiro. Sesiones demostrativas y
bienvenida por parte de los organizadores del congreso.

Actividades dia 3: Asistencia a varias sesiones y charlas técnicas del congreso

Actividades dia 4: Presentacion del articulo en la sesiéon Robotics and

Autonomous Systems Il a las 16:30, y asistencia a otras
sesiones técnicas a lo largo del dia
Actividades dia 5: Asistencia a varias sesiones y charlas técnicas del congreso

Actividades dia 6: Retorno a Ecuador

ACUERDOS, COMPROMISOS Y LOGROS CONCRETOS

(Redacte los acuerdos, compromisos o logros de forma que sea accesible para personas que no sean conocedoras
de su especialidad. Agregue mds espacios en caso de ser necesario, en caso que aplique)

Se realizd acercamientos con autores de otros articulos del congreso. En particular con
autores de centros de investigaciéon de Estados Unidos, Turquia e Italia con quienes
se comparte interés en ciertas areas de investigacion.

OTRAS OBSERVACIONES

(Redacte los acuerdos, compromisos o logros de forma que sea accesible para personas que no sean conocedoras
de su especialidad.)

Ciertos contenidos y aplicaciones de demostraciones y talleres dictados por otros
instructores durante el congreso en el area de control e identificacion de sistemas podrian
aplicarse en el futuro cercano en clases impartidas en Espol.
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Atentamente,

Carlos Xavier Saldarriaga Mero
1308445079
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Synthesis of Dynamic Responses of Redundant Robot

Manipulators
ind Carlos Saldarriaga

December 11", 2025

Conference on Decision and Control

CDC2025

Rio de Joneiro, Brazil Dec. 09 - 12

(FT-01-V01/ PCD-FIN-001)



Me\hodology

Arobotic arm with n pofr and m
Cartesian Space
K. = diag(k, k,

Ce = diag((c, <y

g T

B o, B D 9.1

v Cqle

dnnrnslannl task
Joint Space
K=J"KJ+K,+)7¢>

C=)Tcy

(FT-01-V01/ PCD-FIN-001)

space |



		2025-12-16T21:43:16+0100




