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EXPERIENCIA PRE-PROFESIONAL

Investigacion de soluciones tecnolégicas inteligentes para
exploraciony transporte de objetos en zonas nocivas para
seres humanos PIMI-14-04

Escuela Politécnica Nacional

£ Agosto 2017 - Diciembre 2017 Q@ Quito, Ecuador

o Asistente de investigacion.

e Realizaciéon de diferentes algoritmos de control para la teleoperacién
de un manipulador moévil y un algoritmo para la deteccién de objetos
en tiempo real aplicando visién por computador. Método Aplicado:
SURF (Speeded up robust features).

e Colaboracién en la escritura de varios articulos cientificos
relacionados con el proyecto.

Desarrollo de un programa para un sistema embebido para
el control de letreros con tecnologia LED
EGM Robotics

3 Mayo 2017 Q Quito, Ecuador

o Implementacion de un sistema de comunicacién a través de la
interface RS-485.

e Programacion de rutinas para el control de tiempo de encendido y
nivel de luminosidad de los letreros.

o Realizaciéon de letras para la elaboracién de letreros a través de una
cortadora laser.

Proyecto de Vinculacion en LLoa - Robética para nifios
Escuela Politécnica Nacional

f Marzo 2016 - Junio 2016 Q Quito, Ecuador

o Profesor de robética en la ensenanza de conceptos basicos de
electrdnica a nifios de la comunidad de LLoa.

e Desarrollo de diferentes programas para el control de LEGO
Mindstorms NXT 2.0.

o Colaboracion en la escritura del folleto de introduccion a la robética
basica para nifios de la Comunidad de LLoa.

Curso de informatica para personas con discapacidad visual
Escuela Politécnica Nacional

f Enero2017 - Abril 2017 Q Quito, Ecuador

o Capacitador a personas con discapacidad visual en los softwares de
ofimatica como Word, Excel y Powerpoint a travé de JAWS ("Job
Access With Speech").

o Capacitador a personas con discapacidad visual para uso de
INTERNET a través del navegador Google Chrome y JAWS ("Job
Access With Speech").

FILOSOFIA DE VIDA

Hay una fuerza motriz mds poderosa
que el vapor, la electricidad y la energia
atomica: la voluntad. Albert Einstein.

EDUCACION

Colegio

Instituto Nacional Mejia

g 2007 - 2012 Q@ Quito,Ecuador
Pregrado

Escuela Politécnica Nacional

i 2012 - 2018 Q@ Quito,Ecuador

Ingenieria en Electrénicay Control

Tema de tesis: Disefo, construcciony
control de un prototipo de Robot Paralelo
accionado por cuatro cables.

Postgrado
Escuela Politécnica Nacional
i 2020 - 2021 Q Quito,Ecuador

Maestria en Sistemas de Informacién y datos
masivos. Mencién en Inteligencia de
Negocios.
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EXPERIENCIA PROFESIONAL

Desarrollo Web (Frontend Backend) y mévil de andlisis de
datos, Machine learning e Inteligencia de Negocios

JRTEC Agencia de desarrollo tecnolégico

M Enero 2020 - Actualidad Q@ Quito, Ecuador

e CTOenJRTEC

o Desarrollo de aplicaciones web y mdviles para Insuratech (Javascript,
Python, React, React Native)

e Desarrollo de algoritmos de Machine Learning para prondsticos,
clasificacién y deteccion.

o Andlisis de datos a bases de datos SQL y NoSQL.

e Disefio de dashboard interactivos para toma de decisiones (Tableau,
PowerBl, Pentaho).

Depuracion de bases de datos de las iniciativas del
ecosistema de innovacion en Ecuador

PNUD Programa de las Naciones Unidas para el Desarrollo
8 Junio 2021 - Actualidad Q@ Quito, Ecuador

o Depuracién de bases de datos SQL (PostgreSQL)

e Andlisis de datos con ORM (SQLalchemy - Python)

e Pre-procesamiento de datos con Pandas

Proyecto CEPRA XII1-2019 "Reconocimiento de Gestos de
la Mano Usando Senales Electromiograficas (EMG) e
Inteligencia Artificial"

Escuela Politécnica Nacional

£ Septiembre 2019 - Noviembre 2020 9 Quito, Ecuador

o Asistente de Investigacién

e Escriturade articulos cientificos

e Desarrollo de algoritmos de Machine Learning (Analisis supervisado

Curso de ARDUINO basico totalmente practico dirigido a
estudiantes del Proyecto de Vinculacién Social "Desarrollo
de habilidades en el 4rea de robdtica en los estudiantes de la
Unidad Educativa Salesiana Don Bosco", PVS-2018-031
Escuela Politécnica Nacional
fh Marzo 2019

e Instructor

Q@ Quito, Ecuador

o Introduccién ala programacion, software de programacién y manejo
del sistema embebido ARDUINO.

Curso de Robdtica Basicay Fundamentos de Vision Artificial
dirigido a estudiantes del Proyecto de Vinculacién Social
"Cursos de Robética Infantil e Instalaciones Eléctricas en el
GADP Emilio Maria Teran", PVS-2019-005

Escuela Politécnica Nacional
& Febrero 2019

e Instructor

Q Quito, Ecuador

e Introduccién a la programacion, softwares de programaciony
fundamentos de visién artificial para la deteccién y clasificacion de
objetos.

LOGROS Y MERITOS

Xl Concurso Internacional de
Robdtica ESPE-L 2018

Universidad de las Fuerzas Armadas ESPE -
Sede Latacunga

f Noviembre 2018

Q!, Ganador del Primer Lugar en
Categoria "Creatividad Lego"

Q@ Latacunga, Ecuador

X1V Concurso Ecuatoriano de
Robdtica CER 2018

Universidad de las Fuerzas Armadas ESPE -
Sede Latacunga

M Noviembre 2018 Q@ Latacunga, Ecuador

(!, Ganador del Primer Lugar en
Categoria "Balancin”
Robot Jinete

c!: Ganador del Segundo Lugar en
Categoria "Bailarin Basico"
Robot Puncky

XIV Concurso Ecuatoriano de
Robdtica CER 2017

Escuela Politécnica Nacional
M Noviembre 2017 Q@ Quito, Ecuador

!, Ganador del Primer Lugar en
Categoria "Seguidor de linea de
Velocidad"

Robot Raptor

E!, Ganador del Segundo Lugar en
Categoria "Bailarin Basico"
Robot Puncky

!, Ganador del Segundo Lugar en
Categoria "Impacto Tecnolégico"
Manipulador moévil con sistema de
teleoperacion

INTERESES

Inteligencia Artificial

Andlisis de datos

e BigData

¢ Inteligencia de Negocios
Automatizaciény Control

Robot Moviles

e Manipuladores Seriales y Paralelos



EXPOSITOR

2nd Conference on computer science, electronics and
industrial enginnering - CSEI 2019
Universidad Técnica de Ambato

M Noviembre 2020 Q@ Ambato, Ecuador

e Expositor del articulo cientifico "Feature Evaluation of EMG Signals
for Hand Gesture Recognition Based on Mutual Information, Fuzzy
Entropy and RES Index".

1st Conference on computer science, electronics and
industrial enginnering - CSEI 2019
Universidad Técnica de Ambato

i Octubre 2019 Q@ Ambato, Ecuador

e Expositor del articulo cientifico "PSO Tuning for a Centralized Dead
Time Compesantor Applied to TITO Processes".

3rd International Conference on Information Systems and
Computer Science - INCISCOS 2018

Universidad Tecnolégica Equinoccial

M Noviembre 2018 Q@ Quito, Ecuador

e Expositor del articulo cientifico "A Sliding Mode Control for A Planar
4-Cable Direct Driven Robot".

3rd International Conference on Information Systems and
Computer Science - INCISCOS 2018

Universidad Tecnolégica Equinoccial

M Noviembre 2018 Q@ Quito, Ecuador

e Expositor del articulo cientifico "Integral - Optimal Sliding Mode
Control for Vertical Take-Off and Landing System".

18vo Congreso Latinoamericano de Control Automatico
Escuela Politécnica Nacional

£ Octubre 2018 Q Quito, Ecuador

e Expositor del articulo cientifico "A Fuzzy Sliding Mode Controller for
Planar 4-Cable Direct Driven Robot".
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