FRANCISCO XAVIER YUMBLA AREVALO

Datos generales

Apellidos: YUMBLA AREVALO Nombres: FRANCISCO XAVIER
Fecha 27/04/1990 Teléfono:
Nacimiento:

Situacion profesional actual

Ingtitucién:  ESPOL Unidad FACULTAD DE INGENIERIA
Académica: MECANICAY CIENCIASDE LA
PRODUCCION
Cargo: PROFESOR TITULAR AGREGADO 1 Dedicacién:  Tiempo Completo
(TC)
Actividad  Docencia Correo fryumbla@espol .edu.ec
Principal: institucional:

Formacion académica

- SUNGKYUNKWAN UNIVERSITY, COREA DEL SUR, 24/08/2021, Ph.D. in Engineering (Mechanical
Engineering)

- ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL, ECUADOR, 17/12/2014, INGENIERO EN
ELECTRICIDAD ESPECIALIZACION ELECTRONICA Y AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

Experiencia laboral en el departamento

- FACULTAD DE INGENIERIA MECANICA Y CIENCIAS DE LA PRODUCCION, PROFESOR TITULAR
AGREGADO 1 (TC), 2024 - A LA FECHA

- FACULTAD DE INGENIERIA MECANICA Y CIENCIAS DE LA PRODUCCION, PROFESOR NO TITULAR
OCASIONAL (TC), 2022 - 2024

- FACULTAD DE INGENIERIA EN ELECTRICIDAD Y COMPUTACION, PROFESOR NO TITULAR
OCASIONAL 2 (TC), 2016 - 2017

-, TECNICO DOCENTE, 2015
- TECNICOS ESPECIALIZADOS - EJECUCION DE PROYECTOS, 2017

Experiencia laboral en otros departamentos y organizaciones

- SUNGKYUNKWAN UNIVERSITY, PROGRAMA DE POSTDOCTORADO, 01/08/2021 - 30/04/2022
- CONTROLVIEW S A/ROCKWELL AUTOMATION, PROGRAMADOR SENIOR, 01/01/2015 - 31/05/2015
- MONSERLEC S.A., COORDINADOR ELECTRICO Y ELECTRONICO, 01/09/2013 - 30/04/2014

Principales intereses de investigacion

+Disefio de manipuladores robéticos

*Desarrollo de algoritmos de planeacion de brazos robdticos
+Disefio de robots moviles (cuadripedos, bipedos, etc)
*Robdtica blanda

Principales publicaciones de los ultimos 5 afios

- COMBINED TASK AND MOTION PLANNING SYSTEM FOR THE SERVICE ROBOT USING
HIERARCHICAL ACTION DECOMPOSITION; INTELLIGENT SERVICE ROBOTICS; 2022;
https://link.springer.com/article/10.1007/s11370-022-00437-3

- AN ONLINE TASK-PLANNING FRAMEWORK USING MIXED INTEGER PROGRAMMING FOR MULTIPLE
COOKING TASKS USING A DUAL-ARM ROBOT; APPLIED SCIENCES; 2022; https://www.mdpi.com/2076-
3417/12/8/4018

- PRIMITIVE ACTION BASED COMBINED TASK AND MOTION PLANNING FOR THE SERVICE ROBOT;
FRONTIERS IN ROBOTICS AND Al; 2022; https://www.frontiersin.org/articles/10.3389/frobt.2022.713470/full

- YAREN: HUMANOID TORSO ROBOT PLATFORM FOR RESEARCH, SOCIAL INTERACTION, AND
EDUCATIONAL APPLICATIONS; IEEE ACCESS; 2025; https.//ieeexplore.ieee.org/document/11039795/

- AN OPEN-SOURCE 3D PRINTED THREE-FINGERED ROBOTIC GRIPPER FOR ADAPTABLE AND
EFFECTIVE GRASPING; BIOMIMETICS; 2025; https.//www.mdpi.com/2313-7673/10/1/26

- AN OPEN-SOURCE MULTI-ROBOT FRAMEWORK SYSTEM FOR COLLABORATIVE ENVIRONMENTS
BASED ON ROS2; IEEE ACCESS; 2025; https://ieeexplore.ieee.org/document/10843238

- PASSIVE ALIGNING OF RIBBON CABLE IN SLIDING SURFACE GRIPPER FOR ASSEMBLY TASK;
JOURNAL OF MECHANISMS AND ROBOTICS; 2021; https://doi.org/10.1115/1.4048915



- REPOSITION AND ALIGNMENT OF CABLE CONNECTORS USING A VIBRATION PLATE MANIPULATOR
FOR WIRE HARNESS ASSEMBLY TASKS; INTERNATIONAL JOURNAL OF PRECISION ENGINEERING
AND MANUFACTURING,; 2021; https://link.springer.com/article/10.1007/s12541-021-00490-5

- PASSIVITY GUARANTEED DYNAMIC FRICTION MODEL WITH TEMPERATURE AND LOAD
CORRECTION: MODELING AND COMPENSATION FOR COLLABORATIVE INDUSTRIAL ROBOT; IEEE
ACCESS; 2021; https://ieeexpl ore.ieee.org/document/9417160

- REALIZATION OF A SIMULTANEOUS POSITION-STIFFNESS CONTROLLABLE ANTAGONISTIC JOINT
DRIVEN BY TWISTED-COILED POLYMER ACTUATORS USING MODEL PREDICTIVE CONTROL; IEEE
ACCESS; 2021; https://ieeexpl ore.ieee.org/document/9336729

Membresia en sociedades cientificas y profesionales

ASME
IEEE

Premios y honores

Cursos en el aflo académico actual

- ACTUADORES MECATRONICOS, nimero de paralelos: 1

- DISENO MECATRONICO, niimero de paralelos: 3

- INTRODUCCION A LA MECATRONICA, nimero de paral€elos: 2

- SISTEMAS DE MONITOREO Y CONTROL INDUSTRIAL, nimero de paralelos: 1

Otras responsabilidades en el afio académico actual

CONSEJERIA ACADEMICA (10 ESTUDIANTES O FRACCION POR HORA); TUTORIA ACADEMICA DE
PROYECTO INTEGRADOR (2H POR PROYECTO); INVESTIGACION (20 HORAS)

Desarrollo profesional

- ETICA PUBLICA, 04/12/2025 - 21/12/2025, 10 HR., EDUCACION ORGANIZACIONAL CONTINUA

- COLLABORATIVE ROBOTICS IN INDUSTRY SPECIALIZATION, 01/09/2024 - 15/10/2024, 40 HR.,
COURSERA L& T EDUTECH

- INTERFACING WITH THE ARDUINO, 01/09/2024 - 18/10/2024, 11 HR., COURSERA UNIVERSITY OF
CALIFORNIA, IRVINE

- THE ARDUINO PLATFORM AND C PROGRAMMING, 01/09/2024 - 15/10/2024, 12 HR., COURSERA
UNIVERSITY OF CALIFORNIA, IRVINE

- DESIGN OF CPS WITH ARM PROCESSOR USING EMBEDDED C, 01/09/2024 - 18/10/2024, 11 HR.,
COURSERA L& T EDUTECH

EMITIDO DESDE EL SISTEMA DE TALENTO HUMANO



