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CALLAO:

Vista la Solicitud, de fecha 05 de agosto de 2019 mediante el cual el profesor M¢. JULIO
CESAR BORJAS CASTANEDA , bresenta a la Unidad de Investigacitn de Ig Facultad de
Ingenieria  Eléctrica y Electrénica, el Informe Final de Investigacion titulado
“CONTROLABILIDAD Y OBSERVABILIDAD NO LiNEAL DE UN ROBOT MANIPULADOR DE DOs

GRADOS DE LIBERTAD”.

CONSIDERAND O

Que, mediante Resolucién Rectoral N9549-2018-R del 08 de junio de 2018, fue
aprobada el Proyedto de Investigacion del profesor Mc. JULIO CESAR BORJAS
CASTAREGA titulado “CONTROIABIUDAD Y CEBSERVAEILIDAD NO LINEAL DE UN ROBOT
MANIPUI ADOR DE DOS GRADOS DE LIBERYAD” con cronograma de ejecucién (12 meses)
Del 01 de junio de 2018 al 31 de mayo de 2019.

Que, el articulo 262 del Reglamento de Participacion de los Docentes en Ia Universidad
Nacional del Callao en Proyectos de Investigacién, aprobado con Resolucién de Consejo
Universiterrio N2 017-2018-CU, establece la obligacién dei Profesor Responsabije o jefe dei

Proyecto de presentar el Informe Final de Investigacién, asi como, la documentacisn
que forma parte del expediente remitido al Vicerrectorado de Investigacién por el

Decano de la Facultad.

Que, el Decano de la Facultad de Ingenieria Eléctrica y Electrénica mediante Oficio Ne
0822-2019-DFIEE del 04 de setiembre de 2019, remite el expediente del Informe Final
de Investigacién titulado “CONTROLABILIDAD Y OBSERVABILIDAD NO LINEAL DE UN
ROBOT MANIPULADOR DE DOS GRADOS DE LIBERTAD® desarrollado por el profesor Ma.
JULIO CESAR BORJAS CASTANEDA » que contiene la Resolucién de aprobacién del
Comité Directivo de la Unidad de Investigacién N2 057-2019-CDUIFIEE del 22 de agosto
de 2019, Resolucién de Consejo de Facuitad de ingenieria Eléctrica y Electrénica N° 736~
2019-CFFIEE del 27 de agosto de 2019, solicitud de presentacién del Informe Final de
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Que, la Direccién del Instituto Central de Investigacion de Ciencia y Tecnologia
mediante Informe N2 148-2019-ICICYT-VRI del 07 de octubre de 2019, indica que el
expediente del profesor M. JULIO CESAR BORJAS CASTANEDA , cumple con los
requisitos establecidos en el Reglamento de Proyectos de Investigacién vigente,

En uso de las atribuciones que le confiere la Resolucién del Consejo Universitario
N2 060-98-CU del 25 de Mayo de 1998.

RESUELVE:

12 Dar conformidad de la presentacion y cumplimiento de tramite del informe Final
de Investigacién titulado “*CONTROLABILIDAD Y OBSERVABILIDAD NO LINEAL DE UN
ROBOT MANIPULADOR Dt DOS GRADOS DE LIBERTAD™ presentado por el profesor
Mc. JULIO CESAR BORJAS CASTANEDA .

22 Transcribir la presente Resolucién al Rector, Vicerrector Académico, Facultad de
Ingenieria Eléctrica y Electrénica, Unidad de Investigacion de la Facultad de
Ingenieria Eléctrica y Electrénica, Direccién General de Administracién, Oficina de
Recursos Humanos, Instituto Central de Investigacién de Ciencia y Tecnologia,
interesado, para conocimiento v fines consiguientes.

Registrese, comuniquese y Archivese.

¢.c. Rector, VRA, FIEE, UIFIEE, DICA
¢.c: ORH, ICICYT, interesado
¢.c.: Archivo.
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