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Esperienza professionale

L'esperienza lavorativa & suddivisa in tre sottosezioni: la prima riporta I'elenco delle posizioni lavorative secondo
lo schema del curriculum in formato europeo. Le sottosezioni successive approfondiscono le attivita di ricerca e di
didattica , le abilitazioni conseguite e riportano i premi che ne sono scaturiti.

Posizioni lavorative

Posizione
Date
Istituzione

Attivita

Posizione
Date
Istituzione

Attivita

Tecnologo Universitario Cat. D
03/5/2021 - in corso
Scuola Superiore Sant’Anna

Ricostruzione e analisi del movimento umano, modellazione delle abilita umane, valutazione
del rischio ergonomico, progettazione di esoscheletri con applicazioni alla medicina, industria e
sport.

e Analisi del rischio ergonomico da movimentazione manuale dei carichi tramite reti di
sensori indossabili.

e Classificazione tramite reti neurali ed analisi biomeccanica di esercizi di allenamento di
calciatori professionisti.

e Ricostruzione dei volumi di segmenti corporei tramite computer vision e reti neurali per
applicazione alla biomeccanica e alla stima del rischio di scompenso cardiaco.

e Progettazione di un modulo di attuazione per caviglia e sperimentazione di tecniche di
controllo innovative applicate ad un esoscheletro per arti inferiori.

Contratto di collaborazione
01/12/2020 - 31/3/2021
Wearable Robotics S.r.L.

Progetto e sviluppo di un esoscheletro full body per I'assistenza agli operatori nel campo della
movimentazione di bagni chimici. Le attivita di cui mi occupo comprendono: la progettazione
architetturale (meccatronica) del dispositivo, comprendente la cinematica, le unita di attuazione,
i sensori, le interfacce con |'operatore, la comunicazione e la logica di controllo del dispositivo; la
supervisione delle attivita di progettazione di dettaglio; la progettazione meccanica complessiva
e di dettaglio.
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Attivita

Ricercatore ex legge 240/10 art.24 comma 3, lett. A in Meccanica Applicata alle Macchine
01/05/2016 - 31/10/2020
Scuola Superiore Sant’Anna, Istituto TECIP, Laboratorio PERCRO , Pisa

Ricostruzione e analisi del movimento umano, modellazione delle abilita umane, val-
utazione del rischio ergonomico, progettazione di interfacce aptiche e robot applicati
alla medicina, industria e sport.

Progettazione e controllo di un’interfaccia aptica per un sistema medico di telediagnosi. In
particolare, ho progettato un'interfaccia aptica a 4 gradi di liberta attuati per posizionare
e supportare un dispositivo per la resa aptica di superfici, con la quale il dottore inter-
agisce per eseguire |I'esame di palpazione remotamente. Questa interfaccia & una nuova
versione della precedente sviluppata nel 2015. Ho partecipato alla validazione sperimen-
tale dell'interfaccia combinata ad un ambiente di realta virtuale con dottori specialisti.
Questa attivita & svolta all'interno del progetto europeo ReMeDi

Valutazione degli skills motori e cognitivi di anziani affetti da demenza incipiente. Sulla
base di una sequenza selezionata di test e di attivita e movimenti dell’anziano, & stato
sviluppato un metodo di valutazione delle capacita motorie, cognitive e percettive. La
valutazione viene utilizzata da un robot assistivo per selezionare il tipo di aiuto da fornire
all'anziano. Le attivita sono state sviluppate all'interno del progetto europeo Ramcip

Progettazione e sviluppo di un meccanismo a cinematica seriale per per la validazione di
algoritmi di ricostruzione della cinematica basati su sensori inerziali.

Valutazione del rischio ergonomico dovuto al sovraccarico biomeccanico mediante reti di
sensori indossabili (unita inerziali e sensori SEMG) e analisi biomeccanica dell'attivita dei
lavoratori. Queste attivita sono svolte nell'ambito del Progetto Nazionale Sailport (INAIL
- BRIC2016 -ID24).

Valutazione dei rischi di collisione tra lavoratori e veicoli nelle aree portuali di metodi basati
sull’'apprendimento profondo applicati alle immagini della telecamera. Queste attivita sono
svolte nell’'ambito del Progetto Nazionale Sailport (INAIL - BRIC2016 -1D24).

Assegno di Ricerca
01/11/2014 - 30/04/2016
Scuola Superiore Sant’Anna, Istituto TECIP, Laboratorio PERCRO, Pisa

Analisi del movimento umano e progettazione di interfacce meccaniche e robotiche per
tecnologie mediche.

Progettazione, realizzazione e controllo di un'interfaccia aptica per un sistema medico
di telediagnosi per USG, palpazione e auscultazione. In particolare, & stata progettata
un'interfaccia a 3 gradi di liberta attuati per posizionare e supportare un dispositivo
per la resa aptica di superfici, con la quale il dottore interagisce per eseguire |'esame

di palpazione remotamente. Questa attivita & svolta all'interno del progetto europeo
ReMeDi.

Valutazione delle interfacce multimodali che il dottore usa nell’USG e nella palpazione. La
valutazione ha avuto come obiettivo sia gli aspetti tecnici che I'interazione e I'accettazione
da parte dei medici. Questa attivita & svolta all'interno del progetto europeo ReMeDi.

Analisi del rischio ergonomico inerente patologie muscoloscheletriche dovuto all'attivita
lavorativa in ambienti non strutturati. L'attivita & basata sulla cattura di dati di movi-
mento, postura e sforzo muscolare tramite dispositivi indossabili, composti da sensori
inerziali (IMU) ed elettromiografia di superficie. Questi dati hanno permesso di valutare
il rischio ergonomico relativo all'attivita lavorativa tramite metodo RULA (rapid upper
limb assessment).
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Assegno di Ricerca
01/11/2012 - 31/10/2014
Scuola Superiore Sant’Anna, Istituto TECIP, Laboratorio PERCRO, Pisa

Analisi del movimento umano e progettazione di interfacce uomo-robot:

e Cattura del movimento con unita inerziali (IMU) e segnali elettromiografici (EMG): Ri-
costruzione di posizione e movimento degli arti superiori dell'essere umano tramite sensor
fusion delle IMU. | dati dei sensori sono forniti in ingresso ad un filtro di Kalman Un-
scented che contiene i modelli cinematici del braccio e fornisce i dati di giunto in uscita.
Analisi degli sforzi e delle attivita della mano tramite analisi di segnali EMG. Analisi della
postura dell'arto superiore tramite metodi RULA e OCRA basata sulla ricostruzione di
movimento e attivita muscolare.

e Analisi di movimento e comportamento umano tramite tramite tecniche di machine learn-
ing (probabilistic graphical models e altre tecniche di machine learning).

e Definizione, tramite esperimenti su umani, di specifche tecniche per la progettazione di
un'interfaccia aptica per la telediagnosi. Attivita svolta all’'interno del progetto europeo
ReMeDi (http://www.remedi-project.eu/)

e Progettazione di interfacce uomo-robot: progettazione delle gambe di un esoscheletro
indossabile per I'assistenza e il potenziamento dell'essere umano. |l sistema si basa su
una tecnica di attuazione innovativa brevettata che permette di realizzare coppie elevate
con minimo consumo energetico.

Assegno di Ricerca
15/11/2011 - 31/10/2012
Scuola Superiore Sant’Anna, Istituto TECIP, Laboratorio PERCRO, Pisa

Analisi biomeccanica di attivita di movimentazione manuale dei carichi nell'ambito dell’edilizia
per la progettazione di un esoscheletro di ausilio agli operatori. In particolare & stata effettuata
un'attivita di cattura del movimento sul campo e la successiva analisi biomeccanica basata su
dinamica inversa.

Assegno di Ricerca
01,/01,/2008 - 31/10/2008
Scuola Superiore Sant’Anna, Istituto TECIP, Laboratorio PERCRO, Pisa

Progetto e sviluppo di un sistema di allenamento per il canottaggio (SPRINT): assemblaggio e
test delle parti meccaniche e dei sensori. Relatore di una tesi di laurea specialistica in ingegneria
della’automazione su modelli fisici per il canottaggio da usare in tempo reale su SPRINT e
sull’elettronica di acquisizione e modelli di simulazione della fisica per SPRINT.


http://www.remedi-project.eu/

Didattica

Date 1 Febbraio 2018 - in corso
Istituzione = Universita di Pisa

Attivita  Co-docente del corso “Laboratorio di meccanica e meccatronica” del corso di laurea in Robotica
e Automazione, per la parte di meccanica applicata alle macchine

Date 1 Febbraio 2018 - 30 Settembre 2020
Istituzione =~ Scuola Superore Sant’Anna

Attivita  Co-docente del corso “Digital Control Systems and Mechatronics” del corso di laurea in Em-
bedded Computing Systems, per la parte di meccanica applicata alle macchine

Date 1 Ottobre 2017 - 30 Settembre 2020
Istituzione = Scuola Superore Sant’Anna

Attivita =~ Titolare del corso “Introduction to 3D geometric modelling” - Corso per studenti di lau-
rea triennale, allievi ordinari della Scuola Sant’Anna di Pisa, esteso al corso di dottorato
in Embedded Digital Technologies dal 2019. Nel corso viene fornita un’introduzione
alla modellazione geometrica 3D parametrica per la progettazione meccanica. Il corso
viene svolto con l'ausilio del software PTC Creo

Dal 2009 sono stato supervisore di oltre 10 tesisti nei corsi di laurea in Robotica e Automazione ed Embed-
ded Computing Systems presso Universita di Pisa e presso la Scuola Superiore Sant’Anna. Ho fatto parte della
commissione di conferimento del titolo di 8 dottorandi in Emerging Digital Technologies presso la Scuola Superiore
Sant'Anna

Progetti e collaborazioni

Le mie attivita di ricerca si sono svolte all'interno del Laboratorio di robotica percettiva dell'Istituto TeCIP della
Scuola Superiore Sant’Anna. Come membro del laboratorio ho preso parte all'ideazione, sviluppo e, in due progetti,
coordinamento delle attivita di ricerca.

Direzione e collaborazione a progetti di ricerca

Responsabile scientifico e coordinatore del progetto italiano Sailport (INAIL BRIC2016-1D24, terminato
il 25 Novembre 2019). Il progetto, a cui hanno partecipato 9 unita operative operanti sul territorio nazionale,
ha mirato alla salute e sicurezza dei lavoratori in ambito portuale con due obiettivi tecnologici. |l primo &
la valutazione del rischio di collisione in area portuale mediante un sistema telecamere e algoritmi basati su
deep learning per il rilevamento e il monitoraggio di persone e veicoli. IL secondo & la valutazione del rischio
ergonomico da sovraccarico biomeccanico mediante una rete di sensori indossabili composta da sensori inerziali
e sEMG.

Responsabile scientifico del progetto “Analisi del Rischio da Sovraccarico Biomeccanico per Operatori nella
produzione di generi alimentari” (in corso) finanziati dalla societa Gelit S.p.A.. |l progetto prevede I'analisi
biomeccanica dell'attivita dei lavoratori nel campo della produzione di surgelati per la valutazione del rischio
da sovraccarico biomeccanico e per ideare soluzioni finalizzate alla sua mitigazione.

Partecipazione al progetto europeo Exosmooth (finanziato su metaprogetto Eurobench - H2020 Framework
- in corso). In questo progetto mi occupo della progettazione di un modulo di attuazione per caviglia e
di un modulo di bilanciamento per I'aggiunta dei gradi di liberta di abduzione ad un esoscheletro per arti
inferiori finalizzato all’assistenza nel trasporto carichi. Implementazione e validazione sperimentale di tecniche
di controllo innovative per |'assistenza.

Partecipazione al progetto “Maintenance on Condition” (CIG 62732154C8 - terminato il 30 Settembre
2019), in cui & stato realizzato un portale dotato do sensori laser e camere per il rilevamento di danni e
condizioni di usura di parti selezionate del treno. Ho contribuito con la progettazione meccanica della struttura
del portale, che ha compreso uno studio di illuminazione dell’ambiente in cui utilizzare i sensori selezionati.

Partecipazione al progetto europeo RAMCIP (H2020 Framework - terminato il 30 giugno 2018), che ha
mirato allo sviluppo di un assistemte robotico per le persone anziane affette da lieve deficit cognitivo. Le mie
attivita si sono concentrate sulla cattura del movimento umano e sull’analisi delle abilita dell'anziano basate sui
dati ottenuti tramite i sensori presenti sul robot (due Kinect). Ho supervisionato il design meccanico della testa



di proiezione in realta aumentata del robot. Ho partecipato a tutte le revisioni di progetto (in due occasioni
per conto del responsabile scientifico) e agli incontri di progetto. Ho partecipato alla scrittura dei deliverables
di competenza di Scuola Sant’Anna.

e Partecipazione al progetto europeo ReMeDi (FP7 Framework - terminato a marzo 2017), in cui & stato
sviluppato un sistema robotico per esecuzione in telemedicina di ecografia, palpazione e auscultazione. Ho
partecipato alla scrittura della proposta e sono stato parte del key-personnel del progetto. | miei contributi
principali sono: la progettazione di un'interfaccia aptica 4-DoF per la palpazione; lo sviluppo di strategie di
interazione e implementazioni correlate per gli esami di palpazione ed ecografia; lo sviluppo di un mockup
per sistema di teleauscultazione; studi di usabilita relativi alle interfacce per la palpazione e |'ecografia. Ho
partecipato a tutte le revisioni di progetto e agli incontri di progetto. Ho partecipato alla scrittura dei deliverables
di competenza di Scuola Sant’Anna. dei risultati.

e Partecipazione al progetto regionale TAUM (POR CReO FESR 2007-2013 - terminato a gennaio 2015), che
mirava alla relizzazione di un sistema robotico per il pick and place nell’ambito della produzione di iniettori.
Il sistema & sfrutta tecniche di programming by demonstration in cui la dimostrazione dell'operatore avviene
tramite dispositivi indossabili di sesnorizzazione e feedback. Ho partecipato alla progettazione e sviluppo
dell'interfaccia tattile per il controllo remoto ed il training del robot.

e Partecipazione al progetto regionale ERGANE (regione Toscana CCM-2011 - terminato nel giugno 2015)
“Reinserimento lavorativo di lavoratori e patologie da sovraccarico biomeccanico degli arti superiori mediante
riduzione del rischio, trattamento e recupero funzionale - esperienza pilota”. | miei contributi principali sono lo
sviluppo e il test degli algoritmi per la ricostruzione del moto e degli sforzi basati su sensori indossabili (unita di
misura inerziali e sensori SEMG) e la partecipazione alla pianificazione ed esecuzione di campagne sperimentali
sul campo. Ho partecipato a tutte le revisioni e meeting di progetto ed ho contribuito alla redazione di tutti i
report di progetto.

e Partecipazione al progetto regionale VANTS (POR-FESR 2007-2013 - terminato a dicembre 2012) “Val-
orizzazione degli apporti delle nuove tecnologie in materia di sicurezza sui luoghi di lavoro”. Ho realizzato
I'analisi biomeccanica, tramite catture sperimentali sul campo, delle attivita lavorative selezionate nel campo
dell'edilizia per la valutazione dei carichi articolari e della potenza richiesta. Questa analisi ha consentito la
progettazione di un esoscheletro a basso consumo energetico, che sfrutta un'attuazione ibrida, del quale ho
progettato le gambe. Ho partecipato a tutte le revisioni e meeting di progetto e contribuito alla stesura dei
report.

e Partecipazione al progetto europeo SKILLS (Framework FP6 - chiuso a dicembre 2011), che ha permesso
lo sviluppo di piattaforme multimodali (che sfruttano piu canali sensoriali) di allenamento per il trasferimento
di capacita da esecutori esperti a principianti. Ho lavorato alla progettazione e al test delle piattaforme per il
canottaggio e allo sviluppo di un modello fisico di simulazione dell’attivita basato sui dati dei sensori disponibili.
Ho partecipato allo studio di algoritmi di machine learning per estrarre le caratteristiche della prestazione degli
esperti nell’attivita di canottaggio, in modo da valutare le prestazioni dell'utente. Questi algoritmi si basavano
su tecniche di regressione e riduzione dei dati, nonché su reti neurali (principalmente ANN). Ho anche lavorato
allo sviluppo e alla verifica di protocolli di allenamento basati su feedback multimodale. Ho partecipato a tutte
le revisioni di progetto.

Collaborazione alla scrittura di proposte di progetto

Oltre a partecipare alla stesura della proposta dei suddetti progetti, con |'eccezione dei progetti RAMCIP, “ Mainte-
nance on Condition ", TAUM, SKILLS e VANTS, ho partecipato alla scrittura delle proposte dei seguenti progetti,
che non sono stati finanziati o la cui valutazione & ancora in corso.

e Progetti europei:

SoftX: Towards a new generation of SOFT robotic eXosuits encompassing distributed sensing and actu-
ation for healthcare and industrial applications. Call H2020-1CT-10-2019-2020

— PLAYOUT: Personalised virtualL coAch for the elderlY well-being using intelligent OUTdoor urban envi-
ronments. Call H2020-SC1-2016-2017.

— BEING-YOU: Bi-directional Embodiment-based Information flow for Next Generation human-robot in-
teractions. Call H2020-FETOPEN-2016-2017.

— R-CarePD: Robot-assisted Cognitive Assessment and Rehabilitation Exercise for Parkinson’s Disease.
Call H2020-1CT-25-2016-2017-RIA.

— DELFQOS: Platform for pattern-based detection systems based on novel DEep Learning and Fog computing
Services. Call H2020-ECSEL-2018-2-RIA-two-stage.



— COWORKERS: Worker centric collaborative robotic system for manufacturing. Call H2020-NMBP-TR-
IND-2018-2020

— RAIL-MATE: Robotic-aided inspection and collaborative maintenance on the railway. Call H2020-S2RJU-
2020 - Topic S2R-OC-1P3-03-2020

— Exosmooth: Test of innovative EXOskeleton control for SMOOTH assistance, with and without ankle
actuation. Call H2020 Eurobench FSTP-2, accettato

e Progetti Nazionali:
— WEARABLE WALKER: Advanced WEARABLE robotic exoskeleton with co-adaptive behavior for au-
tonomous WALKing in lowER extremity disability. PRIN 2017
— GRaSP: Guided Robot for Sonographer Protection. Call INAIL Bandi di Ricerca In Collaborzione 2018

— ESSEREME: Exos Smart Suit for Ergonomic Risk Exposure Monitoring and rEduction. Call INAIL Bandi
di Ricerca In Collaborzione 2018

— EMERALD: “Sviluppo ed applicazione di un sistema multisensoristico all'analisi del rischio biomeccanico
in ambito industriale, sanitario e della logistica e per la valutazione dell'efficacia di tecnologie esoschelet-
riche indossabili leggere nella mitigazione del rischio biomeccanico””. Call INAIL Bandi di Ricerca in
Collaborazione 2019.

— ASSI: “Assistente alla Sorveglianza e Sicurezza Industriale”. Call POR FESR TOSCANA 2014-2020,
AZIONE 1.1.5 sub Al
e Altre proposte
— Bando Fondazione Cassa di Risparmio di Pisa 2016: “Echocardiographic telerobotic diagnosis in primary
care"".

— Collaborazione industriale con ENI: “Analisi preliminare di fattibilita di un sistema robotico per I'ispezione

sn

visiva in spazi confinati

— Collaborazione industriale con CFT Group: Sistema Robotico per la Riduzione del Rischio da Sovraccarico
Biomeccanico per Operatori di Servizi di Logistica

Spin-Off

Sono uno dei soci fondatori della societa Wearable Robotics S.r.L., che si occupa dello sviluppo e commercializ-
zazione di esoscheletri per |'assistenza e il potenziamento delle capacita umane.

Disseminazione
Partecipazione come relatore a conferenze internazionali

e SIML 2021, 83mo Congresso Nazionale di Medicina del Lavoro, online, 9-11 settembre 2020. Presentazione
“Applicazione di una rete di sensori indossabili alla valutazione del rischio ergonomico nell’attivita di carico-
scarico di semirimorchi in ambito portuale”.

e IFIT 2020, The 3rd IFToMM ITALY Conference, online, 15-17 settembre 2021. Presentazione “Kinematic
optimization for the design of a UR5 robot end-effector for cardiac tele-ultrasonography”.

e ARK 2018, 16th International Symposium on Advances in Robot Kinematics. Bologna, 1-5 Luglio 2018. Pre-
sentazione “Online Calibration Procedure for Motion Tracking with Wearable Sensors Using Kalman Filtering”.

e GMA 2018 - Convegno del Gruppo Italiano di Meccanica Applicata. Catania 12-13 Luglio 2018. Presentazione
“Valutazione del rischio ergonomico tramite sensori indossabili”.

e RO-MAN 2018 - 27th IEEE International Symposium on Robot and Human Interactive Communication
(IEEE - Scopus). Nanchino (CN), 27-31 Agosto 2018. Presentazioni “Towards Skills Evaluation of Elderly for
Human-Robot Interaction” e “A novel Diagnostician Haptic Interface for Tele-palpation”

e GMA 2017 - Convegno del Gruppo Italiano di Meccanica Applicata. Bologna 11-12 Luglio 2017. Presentazione
“Interfacce Robotiche per Telemedicina”

¢ RO-MAN 2017 - 26th IEEE International Symposium on Robot and Human Interactive Communication (IEEE
- Scopus). Lisbona, 28 Agosto - 1 Sttembre 2017. Presentazione “Teleoperated multimodal robotic interface
for telemedicine: A case study on remote auscultation”.



e Convegno dal titolo “Pevenzione e Sicurezza in un sistema complesso: le attivita portuali”. Venezia, 21
Settembre 2017. Relatore su invito, presentazione “Salute e Sicurezza per i lavoratori nelle aree portuali -
Sailport INAIL BRIC-1D24".

¢ SSRR 2016 - International Symposium on Safety, Security and Rescue Robotics (IEEE - Scopus). Losanna
(CH), 23-27 Ottobre 2016 Presentazione “New interaction metaphors to control a hydraulic working machine’s
arm” .

e MED 2014 - 22nd Mediterranean Conference on Control and Automation (MED) (IEEE - Scopus). Palermo.
Presentazione “Assessment of task ergonomics with an upper limb wearable device"”

e SKILLS 2011 - Second International Conference in Multimodal Interfaces for Skills Transfer. Montpellier. Pre-
sentazioni “Expert rowers’ motion analysis for synthesis and technique digitalization”" e “Preliminary evaluation
of timing training accelerator for the sprint rowing system.””

e SKILLS 2009 - First International Conference in Multimodal Interfaces for Skills Transfer. Bilbao. Presen-
tazione “Visuo-vibrotactile trajectory training in rowing experiment”"”.

e Laval Virtual 2009 - 11th International Conference on Virtual Reality. Laval (FR). Presentazione “Dynamic
Models of rowing simulator for in-door skill training™" .
Pubblicazioni e indici bibliometrici

La lista completa delle pubblicazioni & riportata alla fine del documento. Gli indici bibliometrici alla data odierna
sono riportati nella seguente tabella:

Fonte  Documenti Citazioni H-Index
Scopus 49 618 12
Scholar 61 1064 15

Attivita editoriali
Ho partecipato alle seguenti attivita editoriali:
e Associate Editor della rivista internazionale Frontiers in Robotics and Al - sezione Biomedical Robotics.

e Participazione, in vece di Carlo Alberto Avizzano, come segretario, allo Standing Steering Committee della
conferenza RO-MAN 2017 - 26th IEEE International Symposium on Robot and Human Interactive Commu-
nication.

e Participazione, in vece di Carlo Alberto Avizzano, come segretario, allo Standing Steering Committee della
conferenza RO-MAN 2018 - 27th IEEE International Symposium on Robot and Human Interactive Commu-
nication.

e membro del Program Committee of ROBIO 2016 - IEEE Conference on Robotics and Biomimetics
e membro del Program Committee of ROBIO 2017 - IEEE Conference on Robotics and Biomimetics
e membro del Program Committee of ROBIO 2019 - IEEE Conference on Robotics and Biomimetics
e membro dell' |lEEE Technical Committee for Haptics

e membro dei Reviewer e topic boards della rivista Sensors ISSN 1424-8220

Inoltre, ho svolto attivita di revisore per le seguenti riviste e conferenze:

e IEEE/ASME Transactions on Mechatronics

e International Journal of Industrial Ergonomics

e Frontiers in Robotics and Al

Computers and Electronics in Agriculture

ISPRS International Journal of Geo-Information

IEEE Robotics and Automation Letters



MDPI Sensors

MDPI Applied Science
e Artificial Intelligence in Medicine
e Conferenze IEEE (ICRA, IROS, RO-MAN, ROBIO, World Haptics, ICORR, e altre)

e Altre conferenze (Advances in Robot Kinematics e altre)

Abilitazioni professionali

e Abilitazione Scientifica Nazionale alle funzioni di professore universitario di Seconda Fascia nel Settore Concor-
suale 09/A2 - MECCANICA APPLICATA ALLE MACCHINE dal 3 Febbraio 2022 al 3 Feebbraio 2031.

e Abilitazione alla pratica di ingegnere, sezione A, settore industriale, con votazione 227/240.

Premi e riconoscimenti

Novembre 2013  Vincitore del premio Impresa del Futuro (premio gaetano marzotto 2013 http:
//www .premiogaetanomarzotto.it/category/progetti-vincitori-2013/)), con il pro-
getto Wearable Robotics, consistente in 250000€ e il supporto per lo sviluppo e la gestione di
start-up innovative.

Ottobre 2014 Secondo classificato alla StartCup Toscana 2014, conseguendo un premio di 3000€ e
I'accesso al Premio Nazionale per I'innovazione.

Agosto 2019 = Paper finalista (top 5) per il best paper award della IEEE International Conference on Real-time
Computing and Robotics 2019.


http://www.premiogaetanomarzotto.it/category/progetti-vincitori-2013/
http://www.premiogaetanomarzotto.it/category/progetti-vincitori-2013/

Educazione

Diploma di perfezionamento (PhD) in tecnologie innovative dell’informazione, della co-
municazione e della robotica

Date
Istituzione
Valutazione

Attivita

05/11/2008 - 20/11/2012 (data
Scuola Superiore Sant’Anna, PERCRO Laboratory, Pisa
100/100 e lode

Studio e sviluppo di sistemi multimodali per la cattura, I'analisi e il trasferimento di abilita
umane. Questi studi sono stati sviluppati all'interno del progetto di ricerca europeo SKILLS
(http://www.skills-ip.eu/)) in collaborazione con il laboratorio M2H dell'universita UM1 di
Montpellier (Francia), il Technion Israel Institute of Technology (Israele), I'Aalborg University
(Danimarca) e I'Oxford Metric Group (Inghilterra). Le principali attivita svolte sono:

e Miglioramento della meccanica e dell’elettronica di acquisizione del sistema SPRINT.

e Cattura e analisi della performance umana: il movimento e le forze esercitate dai vogatori
sono state catturate su SPRINT e su remoergometri commerciali per estrarre in tempo
reale features che fornissero un modello digitale delle abilita necessarie per lo svolgmento
corretto della vogata. Questi modelli digitali sono stati usati in un modello di simulazione
per la valutazione della performance e la regolazione del feedback in tempo reale. La
cattura del movimento era basata sia sui sensori di SPRINT che sul sistema di cattura
del movimento VICON.

e Sviluppo e implementazione di modelli della dinamica del vogatore: la dinamica
dell'imbarcazione e dei vogatori (reale e virtuali) & stata modellata per una simulazione
in tempo reale del canottaggio in ambiente virtuale e per valutare la performance del
vogatore (software Matlab e Simulink).

e Collaborazione allo sviluppo dell’ambiente virtuale (software XVR http://www.vrmedia.
it/en.html/).

e Esperimenti sull'acquisizione e il trasferimento di abilita umane eseguiti su SPRINT e su
un'imbarcazione da canottaggio strumentata ad hoc. Sviluppo di protocolli di allenamento
basati su ambiente virtuale e sulle altre modalita di feedback forniti sia durante che dopo
|'esecuzione.

Periodo di ricerca all’estero

Date
Istituzione

Attivita

03/05/2012 - 03/10/2012
Deutsches Forschungszentrum fiir Kiinstliche Intelligenz GmbH, Kaiserslautern (Germany)

Cattura del movimento con unita inerziali (IMU): Ricostruzione di posizione e movimento degli
arti superiori dell’'essere umano tramite sensor fusion delle IMU. | dati dei sensori sono forniti in
ingresso a Complementary filters, filtri di Kalman e filtri di Kalman estesi ch sono stati usati per
testare e modificare algoritmi esistenti basati su diversi modelli cinematici dell’arto superiore
umano e sui dati IMU.

Laurea specialistica in ingegneria meccanica

Date
Istituzione

Valutazione

26/10/2005 - 10/10/2007
Universita di Pisa, Pisa
110/110 e lode

Laurea in ingegneria meccanica

Date
Istituzione

Valutazione

01//10/2002 - 25/10,/2005
Universita di Pisa, Pisa
110/110
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Patents
e ITPI20080054A1, SPRINT (Sistema di allenamento per il canottaggio)
e W02014125387, Robotic device for assisting human force.

e |T201800005222A1 Sistema innovativo di visione e di assistenza all’Agente di Condotta nel settore ferroviario.

Autorizzazione al trattamento dei dati

Autorizzo il trattamento dei dati personali ai sensi del D.lgs 196/03.
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