Curriculum Vitae

Sergio Savino

QUALIFICHE

Nel 2001 e stata conseguita la laurea in Ingegneria Meccanica con la tesi: “Progettazione e
realizzazione di un sistema di acquisizione delle traiettorie di un robot mediante telecamera
digitale”. Lo svolgimento del lavoro di tesi ha implicato la permanenza presso il laboratorio di
Robotica del Dipartimento di Ingegneria Meccanica per I'Energetica, sotto la guida del
professore Cesare Rossi.

Iscrizione all'Ordine degli Ingegneri della Provincia di Napoli dal 25/03/2002.

Nel 2005 e stato conseguito il titolo di Dottore di Ricerca in Ingegneria dei Sistemi Meccanici

presso I'Universita degli Studi di Napoli “Federico II”, con un lavoro di tesi: “Progettazione,
realizzazione e messa a punto di un robot revoluto”.

Nel giugno 2007 & stato conseguito il titolo di “Esperto di tecnologie e management
dellinnovazione nei settori caratterizzanti il centro regionale di Competenza Trasporti”, con
specializzazione: Tecnico di laboratorio.

Nel ottobre del 2009 é stato conseguito I'attestato di frequenza per il corso di formazione in
“Ricercatore esperto in modellazione virtuale, calcolo strutturale e realizzazione di prototipi”.

In data 05/12/2014 consegue I'abilitazione scientifica nazionale per professore universitario di Il
fascia nel settore concorsuale 09/A2 Meccanica Applicata alle Macchine.

In data 17/11/2020 consegue I'abilitazione scientifica nazionale per professore universitario di |
fascia nel settore concorsuale 09/A2 Meccanica Applicata alle Macchine.

STUDI

Diploma in liceo scientifico conseguito presso il VIl Liceo Scientifico Tito Lucrezio Caro di
Napoli, nell’anno 1993, con votazione 42/60.

Laurea in Ingegneria Meccanica conseguita presso I'Universita degli Studi di Napoli ‘Federico

II’, nel marzo 2001, con votazione 109/110.

Nel gennaio del 2005 ¢é stato conseguito il titolo di Dottore di Ricerca in 'Ingegneria dei Sistemi
Meccanici' presso I'Universita di Napoli 'Federico II'.

Nel 2007 e stata portata a termine una borsa di studio annuale nell’ambito del progetto: "Esperti
di tecnologie e management dell'innovazione nei settori caratterizzanti il Centro Regionale di
Competenza Trasporti”.

Nel 2008 e stata portata a termine una borsa di studio annuale nellambito del progetto: “TEST-
X-TRANSPORT?”, per il profilo professionale di “ Ricercatore esperto in modellazione virtuale,
calcolo strutturale e realizzazione di prototipi”.




LINGUE STRANIERE

Conoscenza dell'inglese a livello medio alto.

CONOSCENZE INFORMATICHE

Buona conoscenza dei software di gestione di sistema inclusi nei comuni pacchetti Office:
Word, Works, Excel, Access, Power Point, etc.

Ottima conoscenza del software Matlab e buone capacita di programmazione nello stesso
ambiente Matlab.

Buona conoscenza del Visual Basic.

Buona conoscenza del LabView

Buona conoscenza dei software CAD: AutoCad e CATIA.

Buona conoscenza dei software per analisi strutturale: HyperMesh ed Ansys.

ESPERIENZE PROFESSIONALI

Dal 2001 di collabora con il Dipartimento di Ingegneria Meccanica per I'Energetica
dell’Universita degli Studi di Napoli “Federico II”, in diverse attivita di ricerca nell’ambito della
Meccanica dei Robot, della Meccanica applicata e delle Misure.

Nel periodo novembre 2001 - dicembre 2001, si & svolto un incarico di collaborazione
scientifica affidato dal Dipartimento di Ingegneria Meccanica per I'Energetica (DIME)
dell’Universita degli Studi di Napoli “Federico II”, per la messa a punto di un sistema di
misura delle traiettorie descritte dall’'utensile di braccio di un robot.

Dal novembre 2001 & stato frequentato il corso di Dottorato di Ricerca in Ingegneria dei
Sistemi Meccanici presso Dipartimento di Ingegneria Meccanica per [|'Energetica
dell'Universita di Napoli “Federico 1I”, conseguendo il titolo nel gennaio 2005.

Dal gennaio 2002 si & entrati a far parte dell'organico dell' ELASIS S.C.p.a. di Pomigliano
D'Arco, prima con un tirocinio formativo e quindi in termini di assunzione, fino al maggio
2004.

Nel periodo marzo 2005 - maggio 2005, si & svolto un incarico di collaborazione scientifica
affidato dal Dipartimento di Ingegneria Meccanica per I'Energetica (DIME) dell’Universita
degli Studi di Napoli Federico I, per la messa a punto del sistema di controllo di un banco
prova finalizzato a sperimentazioni sui tassametri.

Dal maggio 2006 al maggio 2007 & stata ottenuta una borsa di studio annuale nell’ambito

del progetto: "Esperti di tecnologie e management dell'innovazione nei settori caratterizzanti

il Centro Regionale di Competenza Trasporti”, per la specializzazione in ‘Tecnico di
laboratorio’.

Nel periodo gennaio 2008 - Marzo 2008, si & svolto un incarico di collaborazione scientifica
affidato dal Dipartimento di Ingegneria Meccanica per I'Energetica (DIME) dell’Universita
degli Studi di Napoli Federico Il, per I'esecuzione di prove tribologiche nellambito delle
attivita previste nel progetto STADIR.

Dal novembre 2007 al novembre 2008 & stata ottenuta una borsa di studio nel’ambito del
progetto: “TEST-X-TRANSPORT”, per il profilo professionale di “Ricercatore esperto in
modellazione virtuale, calcolo strutturale e realizzazione di prototipi”.

Nel periodo gennaio 2009 - marzo 2009, si & svolto un incarico di collaborazione scientifica
affidato dal Dipartimento di Ingegneria Meccanica per I'Energetica (DIME) dell’Universita
degli Studi di Napoli Federico Il, per I'esecuzione di prove di usura con rilievo dellusura
stessa mediante tecniche ottiche innovative.

Nel periodo gennaio 2010 - marzo 2010, si € svolto un incarico di collaborazione scientifica
affidato dal Dipartimento di Ingegneria Meccanica per I'Energetica (DIME) dell’Universita
degli Studi di Napoli Federico Il, per la realizzazione del programma di controllo di una
stazione robotizzata per misure stereofotografiche.

Nel periodo agosto 2011 - ottobre 2011, si € svolto un incarico di collaborazione scientifica



affidato dal Dipartimento di Ingegneria Meccanica ed Energetica (DIME) dell’Universita degli
Studi di Napoli Federico I, per supporto all’attivita di realizzazione di un circuito elettronico
per I'utilizzo di risonatori acustici.

* Nel periodo agosto 2012 - settembre 2012, si & svolto un incarico di collaborazione
scientifica affidato dal Dipartimento di Ingegneria Meccanica ed Energetica (DIME)
dellUniversita degli Studi di Napoli Federico I, per supporto alla realizzazione di indagini
biografiche nel’ambito delle attivita della convenzione di Ricerca, stipulata tra il DIME e
DIMSAT su “ldentificazione, digitalizzazione e organizzazione sistematica di
documentazione e studi sugli sviluppi storici sulla teoria dei meccanismi nell’ Antichita Greco-
Romana o negli ambiti del Sud lItalia”, inserita nel Progetto di Ricerca Europeo “Thinkmotion”
n.250485 del CIP-ICT-PSP2009.2.3 - Universita di Cassino.

* Nel periodo maggio 2013 — ottobre 2013, & stata ottenuta una borsa di studio presso il
Dipartimento di Ingegneria Industriale (DIl) dell’'Universita degli Studi di Napoli Federico Il,
per attivita di ricerca nellambito della attivita “FIl PROVIR 1.1_c: Studio e definizione dei
metodi e delle procedure per il rispetto della normativa esistente sul’omologazione, sulla
certificazione di qualita e sullaccreditamento delle prove e delle misure. CUP
B25B09000040007”.

* Nel periodo gennaio 2014 — gennaio 2016, & stato ottenuto un assegno di ricerca con il
Dipartimento di Ingegneria Chimica, dei Materiali e della Produzione Industriale
dell’Universita degli Studi di Napoli Federico Il, nell’ambito disciplinare Meccanica Applicata
alle Macchine - Tecnologie e Sistemi di Lavorazione, con titolo del programma di ricerca:
Messa a punto di una metodologia per la misura dello stato tensionale indotto da saldature,
mediante rilievo termografico elaborato con analisi wavelet.

* Nel periodo febbraio 2016 — febbraio 2017, & stato ottenuto un assegno di ricerca con |l
Dipartimento di Ingegneria Industriale dell’Universita degli Studi di Napoli Federico I,
nel’ambito disciplinare Meccanica Applicata alle Macchine, con titolo del programma di
ricerca: Metodologia di analisi numerico analitica con trasformata wavelet su indagini
termografiche di una lastra forata.

* Nel periodo luglio 2017-luglio 2020 & stato ricoperto il ruolo di ricercatore a tempo
determinato nell’ambito disciplinare 09/A2 - Meccanica applicata alle macchine - S.S.D. ING-
IND/13 presso il Dipartimento di Ingegneria Industriale dell’'Universita degli Studi di Napoli
Federico .

« Dal 03 luglio 2020 si ricopre il ruolo di professore di Il fascia nelllambito disciplinare 09/A2 -
Meccanica applicata alle macchine - S.S.D. ING-IND/13 presso il Dipartimento di Ingegneria
Industriale dell’Universita degli Studi di Napoli Federico I

BREVETTI PER INVENZIONI

Brevetto per modello di utilita n® 0000280677

Data: 26/10/2015

Inventori e titolari: Cesare Rossi, Sergio Savino

Titolo: Robot per la scansione e la replica di superfici

Descrizione: Questa invenzione fa riferimento al campo della tecnica relativo alle macchine
utensili comandate da robot in grado di riprodurre superfici a partire da un modello CAD. Lo
stato dell’arte circa la riproduzione di superfici utilizzando utensili mediante l'ausilio di un
robot prevede svariati modelli di macchine, che si differenziano a seconda delle forme da
riprodurre e dalle dimensioni. Tutte perd si basano su una logica che prevede un
caricamento della matematica del modello CAD da realizzare sul software che comanda il
robot, per poi avviarne la riproduzione reale utilizzando differenti utensili. L'invenzione
proposta da questo brevetto, riguarda un robot dotato di un sistema di scansione laser
incorporato per la scansione e la replica di superfici. || vantaggio di un sistema di questo tipo
risiede nel fatto di non dover piu effettuare una scansione della superficie da replicare
mediante un'altra macchina che necessita una successiva rielaborazione dei dati ad esempio
mediante logica best fitting ma I'obiettivo & quello di sfruttare gli stessi dati acquisiti dal robot




in maniera diretta per la digitalizzazione e successiva replica della superficie da riprodurre.

Brevetto per invenzione industriale n° 0001415546

Data: 24/04/2015

Inventori e titolari: Vincenzo Niola, Cesare Rossi, Sergio Savino, Stefano Troncone

Titolo: Protesi di mano in cui le cinque dita sono tutte azionate da un unico tirante anelastico

Descrizione: Questa invenzione fa riferimento al campo della tecnica relativo alle protesi di arto
superiore. Esistono differenti tipi di protesi di mano: esse possono essere meramente
estetiche, oppure cinematiche, ovvero dotate di meccanismi che consentono di ottenere |l
movimento di alcune, o di tutte, le dita necessarie alla presa di un oggetto ed azionabili
meccanicamente o elettricamente. L’invenzione presentata da questo brevetto colma le
lacune delle protesi attualmente esistenti. Nella fattispecie, presentiamo una protesi di mano
facilmente realizzabile, quindi economica, dotata di una cinematica di funzionamento molto
semplice, per cui poco ingombrante e molto leggera in termini di peso, ma soprattutto
azionata da un unico tirante anelastico principale che consente una regolazione della forza di
presa di un oggetto direttamente dalla forza di tiro con cui viene azionato il tirante anelastico
principale aumentando notevolmente la forza di presa rispetto alle protesi attualmente
esistenti.

Brevetto per modello di utilita n° 202018000002604

Data: 13/05/2020

Inventori e titolari: Vincenzo Niola, Sergio Savino, Mario Cesarelli, Paolo Bifulco

Titolo: Protesi di mano sottoattuata a dita bloccabili azionabile mediante sensore piezoresistivo
a forma di calotta sferica.

Descrizione: L'invenzione fa riferimento al campo della tecnica comprendente le protesi di arto
superiore del tipo cinematico ovvero dotate di meccanismi che consentono di ottenere il
movimento di alcune, o di tutte, le dita necessarie alla presa di un oggetto ed azionabili
meccanicamente o elettricamente. In particolare, il trovato oggetto della presente invenzione
riguarda una protesi di mano sottoattuata a dita bloccabili azionabile mediante sensore
piezoresistivo a forma di calotta sferica. La presente invenzione mira a sviluppare una protesi
di mano dotata di meccanismo di azionamento sottoattuato, economica e dotata di un
sistema elettronico di azionamento affidabile che non necessiti il contatto elettrico con
I'utilizzatore.

ALTRE INFORMAZIONI

L’intero lavoro di tesi di laurea rappresenta parte di una pubblicazione che e stata ufficializzata
nel maggio 2001: Brancati R., Rossi C., Scocca S, 'Trajectories Recording for Investigations on
Robot Dynamics and Mechanical Calibrations', 10 ™ Int. Workshop RAAD 2001, Wien, May 16-
19, 2001.

La collaborazione con il gruppo di lavoro del prof. Cesare Rossi ed il dottorato di ricerca sotto la
sua guida, hanno favorito lo sviluppo delle conoscenze nel campo della robotica e
dell'automazione con particolare riguardo allo studio delle leggi del moto e delle traiettorie
relative agli apparati robotici, nonché alla ‘computer-vision’ per il riconoscimento degli ambienti

di lavoro in cui operano gli stessi sistemi robotici.

La permanenza presso l'azienda ELASIS S.C.p.a. di Pomigliano D'Arco ha consentito di
acquisire una notevole esperienza nel campo della sperimentazione, in particolare sui
motopropulsori e sulle problematiche di N.V.H. (Noise Vibration Harshness) ad essi connessi.

Le attivita svolte in collaborazione prima con il Dipartimento di Ingegneria Meccanica per
'Energetica e poi con il Dipartimento di Ingegneria Industriale, dell’Universita ‘Federico II' di
Napoli, hanno anche consentito di studiare ed approfondire diversi argomenti riguardanti la
Meccanica Applicata.

ATTIVITA DI RICERCA




Il sottoscritto dott. Sergio Savino ha svolto con continuita dal 2000 attivita di ricerca teorica,
numerica e sperimentale nei seguenti campi:

- Meccanica Applicata: Ha condotto e conduce ricerche nei campi della meccanica
applicata unendo alla modellazione teorica dei sistemi analizzati la prototipazione e la verifica
sperimentale degli stessi. Ha studiato, sviluppato e messo in esercizio un’apparecchiatura,
oggetto del brevetto n° 0001389614 del 2011 “Banco per la misura delle caratteristiche di
inerzia di corpi rigidi”, per la misura dei parametri di inerzia, quali massa, coordinate del
baricentro e tensore d’inerzia, di oggetti di diverse dimensioni e natura, con particolare
interesse all’autoveicolo ed ai suoi componenti. | suddetti parametri sono stimati mettendo a
punto una procedura che si basa sulla tecnica dell'identificazione parametrica, in particolare, si

fa riferimento alla Il equazione della dinamica in cui tali parametri di inerzia, legano i momenti

delle forze agenti su un corpo con il moto dello stesso. L’attivita ha consentito di sviluppare
modelli analitici e codici di calcolo risolutivi dell’identificazione parametrica.

- Robotica: ha studiato e sviluppato modelli per la pianificazione di traiettorie di robot con
giunti rigidi ed elastici, ha sviluppato il modello di un robot revoluto mettendone a punto un
prototipo presso il Dipartimento di Ingegneria Meccanica per I'Energetica, ha partecipato allo
sviluppo del sistema di controllo del suddetto prototipo e del software realizzato, ha messo a

punto I'algoritmo ed il software per gestire un robot assegnando posizione e velocita del suo
organo terminale. Ha partecipato alle attivita di ricerca per la realizzazione un prototipo di robot

per la replica delle superfici oggetto del brevetto per modello di utilita n® 0000280677 del 2015
“‘Robot per la scansione e la replica di superfici”.

- Meccatronica: ha condotto attivita di progettazione, modellazione, e simulazione di
dispositivi meccatronici. E stata progettato e sviluppato un prototipo di mano meccatronica
sottoattuata con finalita protesiche che € divenuta oggetto dei brevetti n® 0001415546 del 2015
“Protesi di mano in cui le cinque dita sono tutte azionate da un unico tirante anelastico”, e n°
202018000002604 del 2018 “Protesi di mano sottoattuata a dita bloccabili azionabile mediante
sensore piezoresistivo a forma di calotta sferica”.

- Sistemi di visione: ha studiato e messo a punto una tecnica per le acquisizioni delle
traiettorie di un robot tramite un sistema di visione realizzato con telecamere digitali, ha
sviluppato e sperimentato una tecnica per riconoscere i parametri cinematici di un robot per
mezzo di un sistema di visione, ha approfondito lo studio dell’integrazione dei sistemi di visione

e delle tecniche di riconoscimento delle forme e dellambiente di lavoro con i sistemi di
automazione. E stato messo a punto un prototipo di robot con le relative procedure ed i relativi
software di gestione per I'acquisizione e la riproduzione di oggetti. Ha studiato e sperimentato
I'introduzione dei sistemi di visione per controllare i sistemi meccanici.

- Diagnostica dei sistemi meccanici: ha studiato tecniche innovative, basate sull’utilizzo di
differenti metodologie di analisi dei segnali, al fine di sviluppare procedure di indagine
diagnostica applicabili in tutti i settori della meccanica. Sono state utilizzate la Trasformata
Wavelet e la teoria del caos per integrare i classici indici di analisi dati, nell'indagine di anomalie

di funzionamento e precursori di tali anomalie, in segnali di tipo vibrazionale, acustico, visivo e
termografico.

- Trasmissioni meccaniche: nel corso dell’esperienza lavorativa presso il centro di ricerca
ELASIS S.C.p.a., ha studiato la dinamica della linea di trasmissione di un motopropulsore, ha
studiato e sperimentato tecniche di analisi finalizzate allo studio delle vibrazioni e del rumore
originate nel funzionamento di un motopropulsore, ha sperimentato tecniche di misurazione
delle vibrazioni e del rumore (noto con il nome di “Gear rattle noise”) originato dell’impatto fra i
denti delle ruote scariche di un cambio automobilistico. In questo settore sono state
approfondite tecniche di analisi dei dati per il rilievo del fenomeno del “rattle” basate sull’utilizzo
della trasformata wavelet.

- Vibrazioni e Rumore: nel corso dell’esperienza lavorativa presso il centro di ricerca
ELASIS S.C.p.a., ha studiato le modalita di trasmissione delle vibrazioni dal motopropulsore al
veicolo, ha sperimentato tecniche di acquisizione laser per valutare le vibrazioni di superfici non
accessibili e di superfici calde, ha studiato le principali fonti di emissione acustica di un
motopropulsore, ha sperimentato tecniche di olografia acustica per la mappatura delle emissioni




acustiche prodotte da un motore, ha partecipato allo sviluppo di modelli fisico-analitici finalizzati
allo studio della separazione delle aliquote meccaniche e di combustione nel rumore di un
motore automobilistico in funzionamento.

- Fenomeni di_attrito: ha affrontato problematiche relative allo studio dell’adesione e dei
fenomeni di attrito, svolgendo attivita sperimentali e di elaborazione dei dati; in particolare &
stato analizzato il comportamento dei materiali visco-elastici, come quelli dello pneumatico, in
contatto con le asperita stradali.

- Materiali magnetoreologici: ha studiato le applicazioni dei fluidi magnetoreologici ed ha
sviluppato un modello di giunto per applicazioni robotiche, composto da un freno ed una frizione
basati sull'utilizzo di fluidi magnetoreologici. Sono attualmente in corso studi e sperimentazioni

su elastomeri magnetoreologici con lo scopo di inserirli in applicazioni di automazione.

ATTIVITA DIDATTICA

Il sottoscritto dott. Sergio Savino ha svolto la seguente attivita didattica:

a.a 2017-2018: - Responsabilita dell’insegnamento di Meccanica dei Robot (9 CFU - 72 ore di
didattica frontale) nel Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Meccanica per
la Progettazione e la Produzione presso I'Universita “Federico II” di Napoli.

- Responsabilita del modulo di Meccanica dei Robot dellinsegnamento di
Complementi di meccanica (6 CFU - 48 ore di didattica frontale) nel Corso di
Laurea Magistrale in Ingegneria dell’automazione presso I'Universita “Federico
[I” di Napoli.

- Responsabilita delle esercitazioni negli insegnamenti di Meccanica applicata
alle macchine cattedra 1 (A-l) e cattedra 2 (J-Z) (18 ore di didattica frontale)
nel Corso di Laurea in Ingegneria gestionale della logistica e della produzione
presso I'Universita “Federico II” di Napoli.

a.a 2018-2019: - Responsabilita dell’insegnamento di Meccanica dei Robot (9 CFU - 72 ore di
didattica frontale) nel Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Meccanica per
la Progettazione e la Produzione presso I'Universita “Federico II” di Napoli.

- Responsabilita nellinsegnamento di Tribologia (3 CFU - 24 ore di didattica
frontale), nel Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Meccanica la
Progettazione e la Produzione presso I'Universita “Federico II” di Napoli.

a.a 2019-2020: - Responsabilita dell’insegnamento di Meccanica dei Robot (9 CFU - 72 ore di
didattica frontale) nel Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Meccanica per
la Progettazione e la Produzione presso I'Universita “Federico II” di Napoli.

- Responsabilita nellinsegnamento di Complementi di Meccanica (3 CFU- 24
ore di didattica frontale) nel Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria
dell’Automazione presso I'Universita “Federico II” di Napoli.

a.a 2020-2021: - Responsabilita dell’insegnamento di Meccanica dei Robot (9 CFU - 72 ore di
didattica frontale) nel Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Meccanica per
la Progettazione e la Produzione presso I'Universita “Federico II” di Napoli.

- Responsabilita nellinsegnamento di Complementi di Meccanica (3 CFU- 24
ore di didattica frontale) nel Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria
dell’Automazione e Robotica presso I'Universita “Federico II” di Napoli.

a.a 2021-2022: - Responsabilita dell’insegnamento di Meccanica dei Robot (9 CFU - 72 ore di
didattica frontale) nel Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Meccanica per
la Progettazione e la Produzione presso I'Universita “Federico II” di Napoli.

- Responsabilita nellinsegnamento di Complementi di Meccanica (3 CFU- 24
ore di didattica frontale) nel Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria
dell’Automazione e Robotica presso I'Universita “Federico II” di Napoli.

- Responsabilita nellinsegnamento di Autonomous Vehicle Simulation and
Experimental Testing (3 CFU- 24 ore di didattica frontale) nel Corso di Laurea
Magistrale in Autonomous Vehicle Engineering (MOVE) presso I'Universita
“Federico II” di Napoli.




a.a 2022-2023: - Responsabilita dell’insegnamento di Meccanica dei Robot (9 CFU - 72 ore di
didattica frontale) nel Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Meccanica per
la Progettazione e la Produzione presso I'Universita “Federico II” di Napoli.
- Responsabilita nellinsegnamento di Complementi di Meccanica (3 CFU- 24
ore di didattica frontale) nel Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria
dell’Automazione e Robotica presso I'Universita “Federico II” di Napoli.
- Responsabilita nellinsegnamento di Autonomous Vehicle Simulation and
Experimental Testing (3 CFU- 24 ore di didattica frontale) nel Corso di Laurea
Magistrale in Autonomous Vehicle Engineering (MOVE) presso I'Universita
“Federico II” di Napoli.

a.a 2023-2024: - Responsabilita dell’insegnamento di Meccanica dei Robot (9 CFU - 72 ore di
didattica frontale) nel Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Meccanica per
la Progettazione e la Produzione presso I'Universita “Federico II” di Napoli.
- Responsabilita nellinsegnamento di Complementi di Meccanica (5 CFU- 40
ore di didattica frontale) nel Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria
dell’Automazione e Robotica presso I'Universita “Federico II” di Napoli.
- Responsabilita nellinsegnamento di Autonomous Vehicle Simulation and
Experimental Testing (3 CFU- 24 ore di didattica frontale) nel Corso di Laurea
Magistrale in Autonomous Vehicle Engineering (MOVE) presso I'Universita
“Federico II” di Napoli.

ORGANIZZAZIONE O PARTECIPAZIONE COME RELATORE A CONVEGNI DI
CARATTERE SCIENTIFICO

» Partecipazione come relatore al RAAD 2004, 13th International Workshop on Robotics in
Alpe-Adria-Danube Region, Brno, June 2-5, 2004.

« Partecipazione come relatore al RAAD 2005, 14th International Workshop on Robotics in
Alpe-Adria-Danube Region, Bucharest May 26-28, 2005.

« Partecipazione come relatore al RAAD 2006, 15th International Workshop on Robotics in
Alpe-Adria-Danube Region, Balatonflired, Lake Balaton, Hungary, June 15-17, 2006.

« Partecipazione come relatore al RAAD 2012, 21st International Workshop on Robotics in
Alpe-Adria-Danube Region, Naples, Italy, September 10-13

« Partecipazione come relatore al ROMANSY 2016, 21st CISM-IFToMM Symposium on Robot,

» Design,Dynamics and Control, Udine, ltaly, June 20-23, 2016

» Partecipazione come relatore al RAAD 2016, 25th International Workshop on Robotics in
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« Partecipazione come relatore al 26th International Conference on Robotics in Alpe-Adria-
Danube Region, RAAD 2017, Turin; Italy; 21 June 2017 through 23 June 2017

« Partecipazione come relatore al 6th New Trends in Medical and Service Robotics MESROB
2018, July 4th - 6th, 2018, Cassino, ltaly

» Partecipazione come relatore al Second International Conference of IFToMM ltaly 2018,
November 29th - 30th, 2018, Cassino, Italy

« Membro del Organizing Committee del Third International Conference of IFToOMM ITALY -
IFIT 2020, 09 -11 Sep. 2020, dal 01-01-2019 al 11/09/2020.
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PARTECIPAZIONE A PROGETTI DI RICERCA
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micromeccanici e robotici per la diagnosi e la terapia del cancro della prostata”, dal 01-04-
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« Partecipazione al progetto di ricerca PON (ARS01_01188) dal titolo “ISAF - Fabbrica di
montaggio integrata intelligente", dal 01-04-2019 a oggi.
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« Corresponding Proponent del progetto del titolo “Wheeling” finanziato nel Programma di
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PARTECIPAZIONE A GRUPPI DI RICERCA ED ORGANIZZAZIONI

- Membro dell’associazione IFToMM ITALY (International Federation for the Promotion of
Mechanism and Machine Science) dal 2017 ad oggi.

- componente del GRUPPO DI RICERCA “MecASys” (Mechanics of automated systems) del
Dipartimento di Ingegneria Industriale dell’Universita degli Studi di Napoli Federico II.

- componente del GRUPPO DI RICERCA “DiaMeSys” (Diagnostics of mechanical systems) del
Dipartimento di Ingegneria Industriale dell’'Universita degli Studi di Napoli Federico II.

- Responsabilita scientifica nel Memorandum of Understanding sottoscritto dal Dipartimento di
Ingegneria Industriale con la Aston University di Birmingham nel maggio 2018.

- Responsabilita scientifica nello Agreement for Cooperation sottoscritto dal Dipartimento di
Ingegneria Industriale con la Western Sydney University nell’'ottobre 2019.

- Responsabilita scientifica nellaccordo quadro per attivita di collaborazione scientifica
sottoscritto dal Dipartimento di Ingegneria Industriale con la Educabile Srl nel settembre 2019.

- Componente della Giunta del Dipartimento di Ingegneria Industriale dell’'Universita “Federico

[I” di Napoli da 29/03/2022 ad oggi.

- Componente del Gruppo di Riesame per i Corsi di Studio di Ingegneria Meccanica dell’
Universita “Federico II” di Napoli.

- Componente del collegio dei docenti del corso di Dottorato in INGEGNERIA INDUSTRIALE
gestito dall’ Universita di Napoli “Federico II”, dal 18/04/2023.

- Componente della Giunta dell’Associazione IFToMM ITALY (International Federation for the
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14/07/2023, del Dipartimento di Ingegneria Industriale dell’Universita “Federico II” di Napoli.

PREMI E RICONOSCIMENTI

In data 10/09/2020 nell’ambito del “Third International Conference of IFToMM ITALY” & stato
conseguito il riconoscimento “Silver Best Research Paper Award“ con I'articolo “RGB-D vision
device for tracking a moving target”.

In data 08/09/2022 nell’ambito del “Fourth International Conference of IFTOMM ITALY” & stato
conseguito il riconoscimento “Bronze Best Application Paper Award® con l'articolo “A Vision
Based Approach to Study Lubrication Conditions in Gearwheels”.

In data 08/09/2022 nell’ambito del “Fourth International Conference of IFToMM ITALY” & stato
conseguito il riconoscimento “Bronze Best Research Paper Award“ con larticolo “Study of
Cavitation Phenomenon in a Proportional Spool Valve Through Chaos Theory”.
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