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CURRICULUM VITAE

Informazioni personali

Moris £ COGNGHE  Stefans Serigni
FORMAZIINE: Laures magistrale in ingegnetls Meccanica; Dottorats di rcerca

DaTs DiMascms:  Treste, Bala, 7 Aprilg 1986

[wmRIzZC

2073

N
2029

20148

2018

2015

Fin dalla

Perecnmie;

Riswltati ¢i rilieve ¢ premi

Vince it concorso per un posto da Ricercatore a Tempe Determinate Art. 24 comma 3, lettera b L. 246110 presso
Inivessity deali Stuek di Tdeste, settore sientifica disciplinare ING-INDE - Meccanica Applicata alle macchine,
Attuadmente in atiess per la press of Senvizie.

Wince if concorsa pes la didattics $osldutiv per i corsi

Ficzve |'Abilitazione Scientifica Nazionale per professore di seconda fascia, setiore consorsuale 097A2, sethore
scientifion disciplinare ING-INDM 3 - Meccanica Applicata alle macchine, valida dal 17M1/2020 al 17711/20G28,

Premio ICE-Cubes Challerge” organizzata dall'Agenzia Spaziale Europes (ESA): Bast idea per destination "ICE-
Cubes’, ESA & Commegrelal Porfigrs Chaflenge, Spece Explrahon ffasfers. Rudio: co-coordinatore del gruppo
RIZE. Il premio consiste ned lancic di un prototipe o cubess! @ 4 mesi i aperazieni @ bardo della Slazione Spatiale
Internazionals {£55). valore indicative S0E. || ancio & previsto per [anng 2023,

Prentic *ISERD Excellznt Paper Award” alle $371-esima |SERD International Conference, Chizage., USA, Rualo: oo-
aulone delfarticala Silva, J., Seriani, 5., "Coltaborative Robots in Manufacturing Apgiications: Safety and Ergonomic
Approgch”.

Premio GUAANA 2048 *Self Replicating Rokot, & rabol from culivate plant”. Dubai Future Foundation, MER Space
Settlernent Challenge.

Breveld

frequenza aila scucla di doftorato di ricerca ha messo in pratica attiits invertive nel campo della fabbrazions

#ddlitva o tipo FOM {Fused Depesition Madeling). Risultati € riferiment:

Richiesta di brevetto italiano "Estusore per un dispositvo di fabbricazione additiva per reafizzare oggett
tridimensionali,”, n. 1020150006:37843, Non ottenuto, Approvazione fondi dz pargs del Consiglio di Amministrazione
dell Universith degli Studi di Trieste, dferimente: Chdg 05, CdA 281172014,

Brevetto italiane “Dispositive_di fabbricazione  additva per realizzare un oggette  tidimensicnaie.”, n.
1020150000378 19. Ottenuta il giorg 02101/2098. Appravazione fondi da parte del Consiglio di Amministrazione

aellniversita degh Studi di Trieste, iferimenta: Odg 08, CdA 27062014, 5 alleya docurrentazione @ Suppero.

Richiesta estensione PCT a hrevetto europen in selezionati passi, "Estrusore parun dispositivo o} fabbvicazione
agditva per realizzare oggedd ridimensionali.”™ 102035000037912 (UB2015AD0AGEL),
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Attivitd di riceres

Autore di pio i 4C articoli scientfici in riviste irternazianali di afto fvello nei setion della mbogica, ingeqnenia asmspaziale,
meceanics applizata, ingeanetia megeanice. Presenia alcuni lavori in ambito mutidisciplsars su riviste di buan ivells s campi
defl ingegneda informatica, eettranica & dei gigtemi bivlogizi. Secondo Scopus/IS1-WeE, la produsione scientifics si atesta su
H-Index 11 con 235 sitaziond (H-Index 3 e 182 essludende le autocitazioni). Seconds Gaagle Schalar su F-ndex 12 con 341
chazat.

Interessi & ricarca;

Robotica e fabbrigazione additiva: applicazicons al fecniche di stampa 30 ger |5 fabbricazions di stture che inlegrans
conduttori & cirguiti stamoati fabbricaziens di strutture su corpi celesti utifizzands matenall in-sity, e regofite, ghiacsio,
polimen di origine vegetaie; applicazione per |a fabbricaziong f-git i grandi stuzure orbitali (eg. antenne, strutture di
stppoto, coronografi per telescapd orbitai} & per picooli satellit @ basse costo, 8., cubesas.

Rover per Vesplorazione spariale e robotics modulare: sistzmi mulf-expertise basati su mver per assemblaggio o
cosfruzione di strutture sy comi oslesti. e.g. basi precursore; manipoiazione df oggetli tramite rover e cavi. robot modulas 2uto-
assemblant & rabot & cavi per 'esplarazione planetaria in zone ostil, e.q. condoti magmatiz, crateri; sistemi di deploymient
per maduli stignifici monolitici.

Cinematica e dinamica di strukture e meccaniami: studic des cnematismi e della dinamica d: sirutture snalle estendibill per
pannelli sclari, antenne o sensoristica, e.g. mediante cavi, mediante sisteri elastici. Sruthere estensibili per |esploradane
planetaria, dove contarsinaziong ed erosione sono crticita,

Robotica applicata all’estetica: are robotices, &.g. mosellazions e caralterizzazione di stamenti pittorici sintesi di traiettorie
per la replicazione robotizzata di dipinti: wso di sisterni & racciamente delie spuardo per |3 sintes! di iraistinge.

Interazione uemo-macchina: robotica e aptica, e.0. segnaiazione dintents relfz bodca mobile, nes contradla i manipatator,
studic di matod: per il raining di cperson basats su saegnzl vibrazionali,

Aivita di revisione
Revisore per le seguenti riviste seignlifichs internazicnali;

IEEE Robetics and Avtormation Letiers,
ASME Joumal of Mechanisms and Robotics,
Jarnal of Intelligent & Faohotic Systems,
Meshanical Systems and Signal Processing,
Advanced Engireering Inform aties,

MDPI Aerespace,

MOFI Robotics.

FDP Sensors,

MDP Manufaziuring,

MOFI Syrrirngiry,

MDP| Sustainakility,

v MDP!Biomimetics,

+  MOPI Logistics.

Revisore perle sequent conferenze;

«  {FTaMM for Sustainable Development Goals, 145005 2021,

[EEE Metrology for Apriculture and Forestry, MetmagqrFar 2021,

Sutornotive User Intzrfaces, Audolll 2021,

[FToléh for Sustainable Cevaiopment Goals, 430G 2021, 29-26 Movembre 2021,
Intemationa! Confarence or Bobotics and Automation, [CRA 2020,

Imdernationa Corference on Rohotics and Autemation, 1CRA 2014,
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Froductior: Engineenng and Managemeni, 9 Intemational Conferance, PEM 2019,
The Second Intarnational Sonfarence of IFTekiM ITALY, IFIT 2044,

Architscheral Enginseting Confersnce, &1 2017,

The First Intemational Conference of IFTobfM iTALY, [FIT 2016

Fubblicazioni (sclezione per il concorso)

Mel sequitn & presentata una ksla delle pubblieazicn; riterute di flizvo per il coneorso tn oggetts. in quania relative aglh ambit:
impegnenzzzzions & grooeltazione & condad  strisciantg,  starmpa 300 sistemi modddar.  sistemi spazsl
favionicafmeccanismistrutture).,

Inpegnarizzazione di contati strisciant

Seriani, 5., Medvet, E., Carrate, 5., Galling, P. A Complate Framework for the Synthesis of Powered Floor 3ystems,
I[EEE/A3ME Transactions on Machaironics, 25 123, art. no. 8931549, pp. 10431055, {2020},

Medvat, E., Seriani, 3., Bartoli, A, Gallina, P. Evolutionary optimizatian of sliding contact pesitions in powsred floor
systemns for mobile rebols A-Automatisierunggtechnik, 68 (2, pp. 97105, 12020;,

Medvet, E. Seriani, 5., Bartol, A, Galina, F. Design of powerad fioor systems for mobile robots with differential
evolution, Lecture Notes in Computer Science (including subseries Lecture Notes in Artificizl intelligence and Lecture Motes
ir: Bioinformatize), 17454 £ NCE, pp. 19-52, (2019

Addilive manufaciutag stampes 300 e insedneris daimateriak

Slejko. EA., Satiani, 3., Lughi, W, 30-printed poly{sxymethylens): Improving printability via PMMA sacrificial substrates
and characterization of the mechanical and thermal properties Jouma of Materials Research, (2022).

{alling, F., Scuoe, d_, Molich. ke, Scalera, L., Gasparetin, A., Senani. 8 A Proof of Concept of Self Replicating Robots for
Space Settlements, Mechanisms and Machine Science, 108 MMS. pp. 231-244, (2022},

zaflina, P., Gei, M., Bcalera, L., Seriani, 5. Liguid structures: A nevel Computational Fluid Dynamics (CFD} Inspined
metamaterial, Extrame Mechanics Lalterg, 42, art. no. 101114, (2021).

Sesto Gorells, M., Causo, M. Galing, P, Serani, 5 Dynamically balanced pointing system for cubesats: Study and 3d
printing manufacturing, Robetics, 10 {4), art. no. 121, {2021},
Sisternt modulari

Seriani, 3., Gallina, P., Scalera, L., Gascaretto, A, Wedler, A, A New Mechanism for the Deployment of Modular Solar
Aurays: Kinematic and Static Anadysis, Iaternstionsl Symposium an Advances in Robot Kinematics, (2018},

Seriani, 5., Galiina, P., Wedlar, A, A Modular Cabie Robot for Ingpection and Light Manipulation on Celestial Bodies,
Acta Astrenautica, val. 123, pp. 145153, (2013).

Brangstitter, M., Galling, P, Seriani, 5., Hofbawr, M. Task-dependent structural modifications on reconfiguratle general
serial manipulators, Machanizms and Maching Svience, 67, pp. 316-324 (20%9).

Sariani, 5., Scalera, L. Caruso, M., Gasparetio, 4, Galling, P, Upside-down robaots: Modeling and experimental validation
of magnetic-adhesion mabiie systems, Robotics, § (2), at. no. 41, (2018
Siglami spgztali: avinnica

Serani, 5., Brama, Y.L.. Gallina, £, Manzoni, .. In-Orhit GHline Estimation of the Residual and Transmitter Magnetic
Dipole Biases of the PORPSAT-HIPY Manosateliite, Acta Astronawtica. vol. 122, pp. 1818, (2016).
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Sistemi spaziali; meccanismi e stutiire

Carusc, M., Scalers, L. Gallina, P, Sefiani 3, Dynamic medeling and simulation of a robetic lander based on variable
radius drums. Applied Sciences | Seszerland], 10 (24), art. ro. 5862, pp. 1-21, (2020,

Seriani, 5. A new mechaniem for $oft landing in robolic space exploratian, (2019) Robotics, & 4), pp. 1-22,

Seriani, 5., Scalera, L., Gasparats, A, Gallina, P, Preloaded Structures for Space Exploration Yehicies, IFTohM
Sympasium on Mechanizm Design for Robotics, (2018).

Serigni. 5., Galling, P, Wedler, &.. Dynamics of a Tethered Rover on Reugh Temain, 1st intermational Conference of
IFTobdkE dhaly, IFIT 2016, Advances in talian Mechansm Sgiences, pp. 355-361. (2018),

Pubblicazioni {elenee complein)

Slejko, E.A, Serani, 5. Lughi W, 30-printed poly(oxymethylena]: improving printability viz PMMA sacrificial substrates
and characterization of the mechanical and thermal properties foiral of Materials Ressanch, (2022,

Gallira, P, Seuar, M, Helich, M., Scalera, L., Gasparetto, &, Seriani, 2. A Proof of Concept of Self Replicating Robots for
Space Settlements, Mecharisms and Macking Beisnge. 108 MMS. pp 231-240, (2002,

Scalera, L., Maset, E., Seriani, 5., Gasparetto, A, Galling, P, Peformance evaluation of & robotic rehitecture for drawing
with eyes, Intemational Journal of Mechanice and Control, 22 {23, pp. 53-60, [2021).

sesle Gorella, M., Carugs, M., Galling, P.. Serani, 5. Dynamically balanced pointing system for cubesats: Study and 3d
printitg manuwfactueing, Robotos, 10 (4), an. o, 1217, (2027

Caruso. W, Gallina P, Seriani, 5. On the moedelling of tetherst mobile robots as redundant maniputators, Robotics. 10
(@), art. no. 81, £20215,

Scalera, £, Serani, 5., Gallina, P, Leating, M., Gasparetio A, Human-robot interaction through eye tracking for artistic
grawtngy, Robotics, 10 (2], at. no. 54, (2021}

Gasparetie, A, Seriani 3., Scalera. L. Editorial; Modelling ard contrgl of mechatronic and robotic systems, Applied
Scignces (Seitzerland), 1171, a5 no. 3232, (2021},

Seriani. 5., Marcind, L., Caruso, M., Gallina, P, Metvsl, E. Growded Environment Navigation with NEAT: Impact of
Ferception Resalution on Contreller Dptimization, Journal of Intelligent anc Robotic Systems: Theory and Applications,
101 2), art. ne. 36, {2821].

Galling, P., e, M., Bcalara, L., Seriani, 5. Liquid strustures: A novel Computational Fluid Dynamics (CFD) inspirad
metamatenal. Extreme [Mechanizs Letters, 42, art. no. 1017118, (2024},

Caruse. M., Sealera, L, Gallina, P, Seriani, 3. Dynamic modeling and simulation of a robotic iznder baged on variable
radivs drums, Applied Sciences (Switzerland), 10 (24), art no. 8382 pp. 1-21, {2020;.

Scalera, L., Seriani, 5. Gasparetio, A. Gallina, . A Novel Rohotic System for Painting with Eves Mechanizms and
Machine Ssignce, 81, pp. 181-198, (20213

Medvet, E., Barteli, A, De Lorenze, A., Seriani, 5. 20-WSR-Ska: A simulation tool for the optimization of 2.0 voxel-based
soft robots SoffwareX, 12, art_no. 120573, (20240),

Serkani, 5. Medwel, £, Cemato. 5, Gallina, P. A Complete Framewsork for the Synthesis of Powered Floor Systams,
[EEEASME Transactiors on Mechatronics, 25 (2), art. no. A534648, pp. 10451055, (20200,

Eeltramelio, 4., Scalera, L., Serani, 5., Sallina, P. Artigtic robatic painting using the palefte knife technique Robotics, 9
(1), art. no. 18, (2020).

Medvat, E., Seriani, 5., Barleli, A, Galiina, P. Evelutionary optimization of sllding contact positions in pewered fioor
systems for mokile rebots At-Automatisierungstechnik, 68 {2), pp. B7-109, (20X),
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Scalera. L., Seriani, 3. Gasparstto, &, Galiina, P. Watercolour Robetic Painting: & Novel Avtematic System for Artistic
Rendering, tournal of Intelligent and Robotic Systerns: Thecry ans Applications, 8% (343, pp. §71.886, {2019).

Seriand, 5. A new mechanism for soft landing in robotic space expleration, (2019) Robotics. 2 (45 pp. 1-22.

Seriani, 5., Scalera, L, Saruso, M., Sasparetio, A Galina, P. Upside-down robots: bodeling and experimental validation
of magnetic-adhesion mohile systems, Robatics, 8 [2), art. no. 41, (20481

Medvel, E., Sedani, 5., Barloli, A., Gallina, 7. Deslgn of powered floar systems for mobite robots with diferential
syolution, Lecture Moles in Compuler Science (ncluding subseries Lecsure Motes in Artificial intelipence and Lecture Motes
in Bioinformatics, 11454 LMCS, pp. 18-32, (20149).

Sealera, L., Seriani, 5, Gasparetto, 4., Gallina. F. Non-photorealistic rendering techniques for artistic rabotic painting,
Robotics, 8 (1), art. no. 13, [20149).

Jeriani, 3., Scalera, L., Gasparetta, A, Gallina, F. A new family of magnetic adhesion based wall-ciimbing robots,
Mechanizms and Maching Sisnce, B3, pp. 223-23], (2019).

Brandstitter, M.. Gallina, P., Seriani. S.. Hofhaur. b1, Task-dependent struciural modifications en reconfiqurable general
serial manipulators. Mechanisms anc Mashine Science, 67 pp. 316-324, (2018),

C'Angelo, M., di Pelegrine, G., Seriani, 5., Galina. P.. Frassineti F., The sense of apency shapes body schema and
petipersonal space, Scientific Reports, vl & iss. 1, (2018},

Del Faverp, 3., Weelflingseder, L. anker, L, Neuditsehbka, B, Safiani, 5., Gallina, P, Sbaizem, 0., Gerner, C., Marko, T,
Deoxynivaienol induces structural altarations in epidermoid carcinoma cells 2431 and impairs the response to
kiomechanical stimulation, Scientific reports, (2018).

Seriani, 5., Gallina, P.. Scalera, o, Lughi, ., Development of n-DoF preloaded structures for impact mitigation in cobots,
Jowral of Mechanisms and Robotics, (20198},

Serigni, 3., Sealera, L, Gesparettn. A, Galing, P, Prelosded Strectures For Space Exploration Vehicles, [FTobdl
Symposium on Mechaaigm Dezign for Bobaofics, (2013).

Scatera, L., Sedani, 5. Gasparetts, A, Gallina, P.. Busker Robot; a robotic painting system for rendering images into
watercolour artworks, [FTaolid Symposium on bechanism Design for Robotics. (20%8).

Seriani, 5., Gallina, P, Scaiera, L., Sasparefio, A, Wedisr. & A New Mechanism for the Deployment of Modular Sclar
Arrays: Kinematic and Static Anglysis, Infamatfional Symposium on Advances in Robot Kinematics, (2013),

Soalera, L., Serdani, 3., Galkea. M., D Luca, M., Gaspasetio, A, An experiments] setup to test dual-joystick directional
responses to vibrotactile stimauli, IEEE Transactions on Haptics, (2018),

Scalera, L, Galina, P, Seriani, 5., Gasparetto, A, CBRC {Cable-Based Robotic Crane): design and implementation of
overheed travelling cranes based on variable radius drums, [EEE Transactions en Robotics, (2018).

Silva, J., Seriani. 2. Collaborative Robots in Manufacturing Applications Safety and Ergonomic Approach at the
international Conference on Science and Innovative Engineering (|CSiEL Chicago, US4, 22 -23 August 2015,

Scalera, L., Gallna, P, Gasparetta. A, Seriani. 5., Anti-hedonistic machines, International Journal of Mechanizss and
Control, {2017,

Scalers, L., Sariant, 3. Galling, P, Di Luca, M., Gasperstty, A An gxperimental setup to test dualjoystick directional
responsee to vibrotactite stimul, EEE Word Haptics 2017, Munich. (2017}

Pl Favero, 3., Woellingseder L., Seriani, &, Galling, P, Sbaizero, O, Marko, ., Evaluation of the input of biemechanical
stimulation In the taxicity of deowynivalenol n A-421 cells, Tovicology Letlers Z58:5144, (20148)

Seariani, 5., Mahaftey. J., Bel Favero, G., Galling, P., Long. C.. Meztroni L. Shaizers, 0., The Call-Btretcher: a Novel Device
for the Mechanical S8mulation of Cell Populations, Review of Scientifis tnstraments, (20M8),
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Seriani, 2., Galica, P. Wedler, A, Dynamics of a Tethered Rover on Rough Ferrain, 15t intemationai Conferange of
IFTatdM Haly, IFIT 2018, Afvances in Ralian Mechanism Science, po. 355-361, (2014).

Seriani, 3., Gallina, P, Wedler. A, A Modular Cable Robot for Inspection and Light Manipulation on Selestisl Bodies,
Acta Astronattica, vol. 123, pa. 145-153, (2015

=anani, 5., Brama, ¥.L.. Galina, F., Manzoni G., in-Crbit Offfine Estimation of the Residual and Transmitter Magnetic
Dipale Biasas of the POPSAT-HIPt Nanosateltita. Acta Astronautica, val. 122, op, 10-18, (2018),

Zariani, 5., Galling, P, Variablg Radiuz Drum Mechanisms {VRDMSs), Journal of Mechanisms and Robofics, vol. &, izs 2,
(20350,

Seriani, 5., Del Favero. G., Martinelli. V., Mestrani, L., Long, C.5.. Shaizers, 0., Gallna, P, Quantification of Dual Reporter
cell cullures via image analysis, iJEST, voi 4, iss. 1, [2015)

Corellessa, A, Sadani, 5. Beffio, &, Sorting, M., Totis, G.. Galling, P, Automatic Path-Planning Algarithm for Realistic
Decorative Robotic Painting, Automation in Construction, vol, 56, n, 1908, pp. 87=75.(2015).

Seriani, 5., Galina, P, A STEM {Storable Tubutar Extensible Member) Parallel Robot: Modelization and Evaluation,
Mechanismg and Maching Theory, wol. 90, n. 2460, pp. 85107, (2015).

Senani, 3., Seriani, M., Galina, P.. Workspace Optimization for a Planar Cable-Suspended Direcl-Driven Robot Robotics
and Computer [ntegrabed Manutacturing, vol. 34, iss. August. ded 30.1016/.rcim 2015.01 004, [2015).

Seriani 5., Gallina. P., Gasparetio, A, A Performance Index for Planar Repetitive Workspace Robots, Journal of
Miechaniems and Robofics, vol 3, iss. B, doi10 11151 4026826, 12014),

Corteflessa, A, Sefiani, 5., Gallng, P, Carate, 3. Soriing, 8., Belfio. 5. Ramponi, 5., Automatic Path-Planning Algoritam
for Realistic Decordtive Robotic Painting, 3nd interngtionsl Conference on Production Enginsering and Maragemer,
Trieste, {2013),

Parlecipscione o conferenze come relalore

[FTaMM for Srsfainabie Devetopment Goais, (4505 2021, 25-26 novembre 2021, anline,

The: 4th IFToMM Sympozium on Mechanism Design for Robatics, MEDER 2018, 11-12 sefternbre 2018, Udins, lighia.
The First International Conference of IFTo®h ITALY, IFIT 2015, 1-2 dicembre 2816, Vicenza. ltalia.

The 3rd Ingmaticnal Confierence Production Engineering and Maragemsnt, PER 2093, 23-25 sefiembre 2013,
Trieste, ltalia,

Mellintensa aifivité progettuale, dal 2017 presso [Universitd deol Studi o Trieste, ha atiratte come prnsinel inestioaiar quas
200 mila eurc da finanziatori sstemi, & come mermbiro & gruppo o lavore o responsabie di work peckags, quasi 1 milione di
euro. Ha inolire collaboraty a uh gran numeng di progetti di ricerca nei campi della rabatiza speziale. della meccaniza applicata
£ multidisciplingri. i sequita ig lista dei progett, suddivisa per il rutlo icoperta:

Mei ruclo di principad investigator (responsabile finanziatio e scientifico]:

= Cft-eath manufacturing through seff-gravang 30 pringsr: ente finanziatore: ESA Ecropean Space Agency, call
Discovary Element: Permanent’y Open Announcemant of Opporiunity — *Off-Earth Manufacturing and Construction
Campaign - Study Scheme” (Entita finanziarments: $00%£),

o  Siglemi robotic 5 medodcdogia innovative per linsediaments e 2 eolonizzazicns pranetaria; enis finanziatore:
University af Trieste. programma Microgrants 2023 (Entiia firanadamento; dke).

SIEFAR SERLAN Fagz6.x 15
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DLRZ0Z0 - Composite Raver Modular Chassis; ente finanziatore: DLE [nstifute for Rebatics eng Mechatraniss,
Oberpfaffenhafen, DE [Entté finanziamenia; 23%E],

Fondo per i Ananziamento delle Attivisd Base di Ricerce - FRABR 2017; ente finanziators: Ministero d=lllstuzione,
defl Universita e della Ricerca (MILR) {Entita firanziamento: 3kE).

Progettazicne di un sistama & lccomozione irido per rover: ente finanzialore: DLR institute for Robotics and
Mechatranics, Oberpfaffenhofen, GE (Entita finanziamenta: 42kE).

Progettazione di un banco prava per un atluatore elasticn: ente finanziatere: OLR nstitute for Robotics and
Mechstromses, Oberpfaffenhofen, DE (Ertid tnan2iamento: 23kE).

MNel ugln di Besponsabie dl Work Packaga:

RISE - Resilient Integrated Structural Elements, arigingto dal pramio vinde nel 2018 duranie la "ICE-Cubes
Challenge® organizzata delldgenzia Spaziale Curopea (E34) Sesl ides por destinalion MCE-Cubes”, E54 &
Commervial Fartners Shalsnge, Space Cxplorafion festors (Entith finanziamenta: 2606

Mel ruclo di membre del gruppe di lavore:

Ciiving & Quantum Ship. A quantum secured autonemaous cemminication link for autonomaue shipping: a Easibiiity
study; ente finanziziore: ESA Eurcpean Space Agency, call 1000027484 ESA RER 3-1637 3 @/ML/GLCHE [Entita
finanziamenin: B3kE).

Cost-Effectve High-lGam GubeBat Antennas; ente finanziators: £E34 European Jpace Anency, programma ARTES
5 5ub-E1L 5.1, call 16,1TT.35 [(Entita finanziamento: F50kE).

Designing Spatiatly Distibuted Cyber-Physical Systems under Uncertainty {SEDUCE}: ente finanzatirs: Ministaro
dell'lstuzone, defl' Universits & delta Ricerca [WILR) (Entitd finanziamento: B5EKEL

Implementazione di algoritmi & visione e sistemi di misura per applicazioni agricole: entz finanziatore: Matermacs
5.p.A. (Enfita finanziamenio: 120kE).

SFARS: Sistemi Flessibili per Applicazioni 4i Robolica Spaziale; ente fnanziators: FRA 2018, Universita degli Studi
di Trigste (Entila inanziamenta: 10kE).

34ff Repticating Robot (SRR): a robet from cultivate plants; ente finanziators: GUAAMA MBR Spacs Settlement
Challenge Prize (Entitd finanziamenty: 12kE).

el rioic di sollaboratore:

Ricenca & swilugppo di nueve matedzle gar pannello carabile; ente finanziatore: EPS lalis 5.,
Aliancs ROBEX; enta finarnzigtore Belmboks Assaciation: Srant HA-304.
MOREX prajest, "MOdulates Robotisches Explerafonssystern; ente finanzigiore: Helmhalz Assossation.

GREEZMW BOAT DESIGN; Mautica da Diporto & Basso Impatto; ente finanzigtons: cofinanziamnests EU con POR-
FESR-EN 2007-2013 Regione Friuli Venezia Giulia, Asse 1, Attivita 1.1b.

Swilsppo Kit Diagnostice per Anatisi Genefiche; ente finanZiatore: Regione Autenoma Friuli Venezia-Giulia, Contrbuti
ex art. 23 LR 26/2005.

Maletular Genetics, Pathogenesss and Protein-Replacemsnt Therapy in Arfithmonaris Casdismyonatiy; ande
finanziatere; Leducg Foundation, Transafiantic Netwo: of Excellence; Grant 14-C0v2 03,

FHEECES ] BECETOF1S
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Settembre 2015 - Oqui

Gennaic 2013 - Oftobre 2084

Marzz 20172 ~ Opgi

Al eollabarasioni
Genazio 2018 = Qo

Collabwiraxzioni inernazionali

Rabotik und Mechatronik Zentrum del DLE = Deutsches Zentrum fiir Luft. und Raumfahr

Fartecipaziong alla campagnra preliminare (seternbre 2016) & afla DEMO MISSICN [gikgng -
luglic: Z017) sul wuloano Etna, presso la "Cistermazza” e il “Cratere Laghettc® per it progetts
ROBEX del Robotik und Mechatrznik Zentrum del DLR - Deutsches Zerfrum fur Lufi- ond
Raumfahrt,

Partecipazicne aile atfivita della Spacesict Camp 2015, a supporto de! team RMEsplomes,

Collaborazione di lungo corso dal 2817 su attivith di deerca rel campo dei rever con riote
articolate, rchofica modutare, dinamica di wover e simulazione dimpatte, progettazione
meecanisni di decking, progetiazions zampe a 2 gradi di berta,

Coordinaments del gruppo per supportare per un pencde di visita pressa |stituto, i dott,
Matten Caruso. studente dellz scuola di doftorain di ricerca in ingegreria Industriale g
delftrformazione, cicly XXAV, Universila degh Studi di Treste nellamiio dells attivisa del suo
parcorso di studi.

31 allsga documeniazions a supponc: letters del poncipal investiaator Or, Eng. Armiin Wedier,
Foboik und Mectiairomk Zentrm ded OLE - Daudfsches Zentrum fir - und Raumfahrd.

Moleclar Gengtics, Pathogenesis and Protein-Replacement Therapy in Axrhythmogenic
Cardigeyopathy

Fartecipaziane alle attivith del progetts intemarionals "Molssular Ganstics, Pathogenesis and
Protein-Faptacement Therepy in Arthivthrmogenis Cardionyapathy”. Ente finarziatore: Ledusg
Foundafion, Transatlandc Network of Exesllence; Grant 14-CVD 03 Ruol e ativita: visiting
Ph.D. student al'Anschutz Medical Center, Univarsity of Calorada Denver, USA; sulupps di
strumentariane per laboratorio biomadicale composta da un sistema & cammadeys
matadizzato & controllato in aneflo aperto, programmabile, & in grada di sotoporne coltune
calulari a circa un milions di cicl df deformaziene; sviuppo di software per analisi dimmagine
di colture cellular.

Si alege documentariong & supnordo; fetters del Direflore del Cardicrescuiar insfifute
Motecular Genefics, Universdl of Colorado Anschutz Medical Campus, Prof 555 Luiga Mesironi
& el Prof, Orfao Shaizero, Dipartimente of Ingegneria & Archifefiura, Universdd deglil Studi o
Tricsta,

ICAM Touleuss, Institut catholigue d'arts et métiers

Collabozaziones i issrcs con la Prof Simana d Atanasic: rebat collaborativi. assemilagagio
robotizzate, stesura aticolo scientfics.

Uollaborazione nelfambito del'attiviss i trocinie e tesi magistrale. Lo stido @ stato
cornmissicnato dal Cendre Nationa! ¢ Efudes Spafiales [CHES),

Si atege documentaziohe & supparto: letters dal Prof, Philiope Guy, dirstfore de! dipartimertn
di ingegnedia meceanica ael 1AM Towbase, & tutor per i favoro df tesl

SEDULE - Designing Spatiatly Distributed Cyber-Physical Systems under Uncertainty

Partecipazione al pogetle: "Desigring Spatiafly Distibuted Cyber-Physical Systems under
Uncerainty (SE0UCE)", frutto della coflaborazicne tra i sequent istitut: Scuola IMT - Istituzion,
Merzat, Tecnclogie At Studi - Lucca, Universitd degli Sludi di Trigste, Universis deali Studi di
CAMERING, Gran Sasso Science Institute - Scunls di dottorato intemazionals || progetts &
stan finanziate nell'ambito del PRIN 2017, Ruoli @ atfvity personals di unitd Universita di

LTFFAND BRI
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Trieste, sotto i coordinamento del Prof, Luca Borolussi. patecipazione a tulte le Tasi della
stesura del progetto: responsabilita cel'implementaziane o un dimostrators tecaalogicn
concemente 13 navigazione aulomatica con un robot mabile industiale di ambient: affollati
uttizzardo concetti di aegnalazione dintente & previsione traiettora con cstacoli non-
stazionari.

5/ allega decurnantfazione @ suppero: feffera of confedmanis incarico o “Guest Soholar” afla
Scucla MAT Al Stod: Lucoa.

Attivith didattica

3in daf periodo in cui ha frequentaty it corso di dofterata di ricerca, ha seguita malti l#vori 6i tesi dei corsi di lsurea it Ingegneria
Mecsanica magistrale, Ingeqnada Industiale triemnale, Ingegreria der Matedal magistrale, Ingegneria Eleftronica ed
Informatica magistrale, sia come relatore che come comrelatore, |n paricolare. Some relatore: ha pil wolte coariinaty & sttt
degli student allinteme dell'azienda ospitants.

In quanto ricercatere & terapo deteminats per ¥ Universita dagh Studi of Trieste. ha fatto parte di numercse commission] di
faurea & prelaurea come segretario & come commiseario, nell ambite dei corsi di laurea in Ingegneria Meccanica magistrale,
Ingegner:a tndustriale triennale, Ingegneria dei Materiali magistrale, Ingegnena Eletronica =d informatica magistrale.

Attivith didattiche pressa FUniversitd degli Studi di Treste:

aa 2041-22

a.a 2021-2F

a.a 2020-21 - 2021-22

a.a 2020-21 - 2-22

a.a. 2013-20 - 20H1-22

a.a. 20m8-20
a3, 2020

8.8 2018-15 - aa 2018-20

2.a 2017-19

a.a. 2017-18

Tiene il modulz da 6 OFU Mobile Robots, parts del corse Rebalics, del carsg o lauraa
ingegneria Bleftronice & Informatics, percorse Robotics ann Artificial Intetligence.

Tiere il maduio da B CFU Roboties and Mechatronies, pare de! corso Furniture Technologies
da 12 CFU del comse di laurea Production Enginessing and Management - Ingegnane
Gestionalg per la Produziong, corsg Ji ool & responsatile.

Tiene il module da 3 SFU Mehife Robote, panz del como Robodfics, del corsg 3 Laurea
Ingegneria Elettronica & Informatica, percorse Robotics and Artificial Inteligence,

Tieneilmoduto da 4 CFU Robotics and Mechatronics, pare del corso Furniture Technologies
da 17 CFU del corsc di lsurea Production Engineerng and Management - |ngegnena
Gastionale per fa Produzione, sorso di cui & respongatils.

ovolge la funzione di tutore di dettorato del dott Matteo Caruso. ciclo XXV, souola d
dettorata di ricerca in Ingegneria industriale & delltnformaziane.

Ha tenuto il corsn of Mobile Robotics da 10 ore per il Master di |l livellz in Robotica.

Ha tenuto un seminanie dal titoln “Additive Manufacturing” di 2 ofe duranle i corso di
Costruziane di Macehine, nefl'ambito del Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Mecoanica

Ha tenuta il medulo da & CFL Special Machineries and Processes, parte del corso Furniture
Technelogies da 92 CFU del corse di laurea Production Engineering and Management -
Ingeqneria Gestionale per la Produzions, Univergitd degli Studi di Trieste, caorso 8 cui
responsabile,

Ha tenuto un seminario dat titoks: “Rebot mobili € sistemi di visione" o durate § ore durants
i corsn di Robotice tenuto dal Prof. Galling, nelfambito 4el Corsa o Laurea Magistrale in
ingagnasa hleccanica.

Ha tenute un seminario dat titols: *Robot mobili e sistemi di visione " di duraia 4 ora duranie
il corsa di Engineering planning and contraé tenuto dal Prof. Nicolich, nell ambitc del corso d
larea Production Engingaring and Management.

SIE-AND SEE &b
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aa. 2015-2016 E stato assistente alla docenzz paril corso di Meecanica Applicala alle Macching 2 per gorso
di Robotica, nell ambito ispetivamerte del Corso di Laurea Trennzle in Ingegreria ndustials
e del Corso di Laurea Magistrale in Ingegreria Meccanica e fenuti dat Prof, Faclo Gadling,
trsente te B30 IMNG-IMDG,

Valutazion] decl student
Corso Mobite Robats: madia 9.38 par['a.a, 2021721 (+15.51% rispetto alla valutazione rediz del corso di stidi relative),

Corso Bpecial Machineties and Processes: madiz 8.01, 8.2 & 5,62 rispettivamante per l'a.a. 2M &M S, 201920 & 2023:21
i+ 14% rispetto alla vakrazione media del corsa di stedi relative).

Altre afivits didattiche

Mzmbro della crmmissione d esame dei sequent corst:

=  Furniture Technobogies, corso di laurza Production Engineering and Managemenl - ingagnedia Gastiosale per la
Produzione, di cui & responsabils.

s Operations Management, corse d: laurea Froduction Engireering and Management - ngegneria Gestionale per |3
Frodizone, tenutn dal Prof. Padeana.

«  [ieccanica Applicata, carss & laurea Magistrale in Ingegnenz Meccaniza tenuto dal Prof. Gallina.
«  Robotica, carsa dF laures Magistrale in Ingegneria Mecoaniza tenuto dal Prof Gallina,

¢ Cogtruzione & Macehing, corso di lzurea Magistrale in ingegneria 3eccanica fenute dalla Prof.zsa Cosmi.

Atfivid didatica extre-gituzicnzle;

Aprile 2021 Tiene un seminario dal titolo “30 Printing Components Design’ di 4 cre peril corso "Fondamenti di matariad
& hiomateriali per la stampa 207 nell ambite dedlstituto teonicn superiore per e nuove tech ologée della vita ITE
Slessandro Wolta, Area Science Paik, Triests.

Attivith istituzionali
Mar, 2042 - Oggi Docente 2 contratto nel Dipstimento di Ingagneria e Architettura, Universita deqli Sud d Treste
Seftore Scienttfice Disciplinare ING-INDM S, Mescarica Apglicata alle Maoching, tiene il corso
Mobile Robots per it Qdl Ingenneria Elefironizz ¢ Infomatica, pereorss Rohotise and Aqtificial
lMelligence & | corse Robotics and Mechatronics per i CdL Produstion Ergineering and
Managemen!.

Febb. 2047 - Genn. 2022 Ricercatore a tempo determinate art 24 comma 3 lettera a} 124072010 - tempo pieno
Dinagimentoe  di  Ingegneria e Architettura,  Universita  degk  Studi 6 Triests
Sethre Scientifico Dissiplinare ING-IMCt 3, Mecranica Applicata afle Macchine.

Apr, 2030 - Cqggi Membro el Comitato Ricerca Spazio dellLniversitd degli Studi di Trieste, nominate dal Deleqaty
el Pettore per la Ricerca come referents per il Dipartimente di Ingegneria e Architettura, Uaiversity
degli Studi di Trieste.

Seft. 2020 - GGenn. 2022 Membro del Gonsiglio di Corse di Studi del corso di faurea magistrale it Ingegneria Elettranica
e Informatica dell'Universits degli Shudi di Trisste.

Febb. 2047 - Genn. 2022 Membre del Gruppo Assicurazione Qualitd del corsa i laurea magisteaie, Dooble Degree Master
of Sclence in Production Engineering and Management dell Universita degli Studi di Trieste,

Febby. 2017 - Gann. 2022 Mambm del Consiglie diCorso df Stedi del corso di laurea magistrale, Double Degros fdzster of
Sdence i Production Enginearing and Management delf Universitd degli Siudi o Triesta.

STErAHO SERIANI SRLE IS
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Febb. 2047 — Genn. 2022 kembrz del Consiglio di Dipartimento del Dipstimento di Ingegnena e Architettura, Uriversiia

Marzn 2021

harzo 2021
Aprile 2021
Settembra 2020
Eorile 219
Oftobre 20149

Febb, 2018 = Dig. 2019
Lugliz 2017

Febbra 2007 - 216

degl Studi di Trieste.

Membre della Commissione giudicatrice “Commissione B per I'esame  finale  per #
gangeguimento del ditolo i dotlore di ricerca in dngegreria Industriate e dellinformazons - |
gegsions 8.8, 201972020, Caorso o dottarata di ricerca in Ingegneria bndustriale e dellirformazions.
Xkl cicln. Universita degli Studi di Trieste,

Membrz della Commissione giudicabrice per un azsegno di ricerca bandite con DR 154 del
0022021 azsegno 05 - ssd. ING-INDIM3 - resp. scient. prof. Senani,

fembrz della Commissione di Sorveglianza perf'esame J'ingresso all sniversits organizzaty cal
CISIA, TOLC (Test On Ling CISHA).

Fembrs della Commilssione di Sotveglianza per Fesame dingresso all universita arganizzata dal
CIZIA. TOLES (Test On Ling ClIS14).

Supporto alforganizzazions dells manifestazions Lauree magistrali, porte aperte presso il
Cipartimanto di Ingegneria & Architetiura delfiniversisa degli Studi di Treste.

Supporto all'organizzazione delta manifestazions Porte aperte 2019 - DIALabShow presso il
Cipartimeni d Ingegnena & Architettura delt!fniversita degli Studi d: Treste.

Guest scholar alla Sounlg IMT AR Studi Lucoa.

Membro della Commizsione di Sorveglianga perl'esame dingresse alfuniversith organizzato dal
CISIA, TOLC {Test On Line CISIA)

Parlecipazione alla stesura e valutazione dei bandi di gara || e |1 lofte ¢ cobiatdi per il consorzic
L&A FY( tra Universitd degli Studi di Trieste, Universita degli Steoi di Wdine, & 3IS5A, Seuala
Irternazienale Supenone di Shdi Avanzad.

Genn, 2016 = Genn, 2017 Ricercatore & tempo pieno presse | Robottk und Mechatronik Zentrum, Deutsches Zentrum

Feb. 2020 - Cggi

Q. 2019 - Oggi
Cic. 2018 - D4, 2018

|sttuzionale
Settembre 2020

flir Luft- und Raumfahrt {DLRY, Gtempiaflannofen, Germany.

ALtivild ediloriali

Co-Guest Editar per |z Spacial lssus Modsting and Confeol of Mechatronic and Robolis Sysfems
Wolumil e I, nellambito dedla sivista Applied Sciences, edta da MOPI,

Membro della Reviewsr Board dela fvista MDP! Eobatics,

Membro del Comitato Scientifice delia conferenza "9 latemational Conferenca Produsticn
Enginearing and Management, PEM 20197 24 ottobre 2014,

Altivitd di cerza missioac

Partecipazions a ESOF2020 EuroScience Open Forum 2020 come Delegate per Mniversita deqli

Studi di Trieste, Trieste.

Meggin 2015

Parlecipazions & intervento allevente Innovagara, Museo Mazionale della Scienza e defla Ternmlogiz

di Mitano, Presentazione del brevetho n, 10201 3000057513.

Mavembre 2056

Infervists suf glomale || Ficcoko di Trieste, riguardo fe ativita di sviluppo del brevetlo daliang n.
10201500037E19 "Dispositive di fabbricazione additiva. per sealizzare un oggetto tridimensionaie”,

STErAR0 SER &K1
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Rohetics soaziale

MNovernbre 2021
Eattzmbre 2020
tembre 2027

Dicembre 2015

Dirokre 2014

Movemire 2015

Arte robotica
Novembrs 2021

SeHernbrs 2071

Setternbre 2719
Marzo 2018

Wovembre 2048
Citobre 2018

Setternbra 2017

Altro
Luglic 203
{ttobre 2014

Maggio — Ottobre 2015

Ctobre 2014

Presentazione risuftedi prefiminari progetie “Of-Earth manufacturng #hmugh sefgrowing 30 prinker”
Off-Earth Manufacturing and Construction sympasium, 23 Novemnbre 213,

Intervista televisiva, per la rubrisa Futuro24 di Ranews?4, riguardo le ativita i ricerca in campo
spazials del proprio gruppa all'Universita degli Studi 4i Triesis,

Intervista sul giornale i Piccolo o Trests, riguardo ls attivita df ricerca legaie al progetic del rover
Archimede,

Interviste radicfonica, Radic RAI FY3 sul pragets RISE, vincitore del premio (0E-Cubes Challgngs
Ente assegnante: Eurapsan Space Agency Descrizione: Besl izea per destination “ICE-Cubes”, ESA
& Commercial Partners Crislisnga, Spasa Exploration Masters 2018,

Farecipazione 2 tavola rotonda. Space 4 Inspiration Bilbae, spliater session: Key Enabling
Technologies for Small Sats, 26 Ottobre 2018,

Partecipazione alle ativita della SpaceBot Camp 2013, 3 sunporta det tearn 2MExplores del Robatk
und #echatranik Zenfrum del DLR — Deuteabes Zentram fiir Luft- und Ragmtatr

Venezia, Safa dal Caring, Perfornance dal litolo "La morte dellalgoritma®, in eollaborazione con
Fandazione Bevilasgus La Masa,

Palazza keanin: “Un rabot per dipingere con gli occhi, #ake, Roboics - Festival di Are e Robotica e
alire tecncingie,

Partscipazions a Thesle MEXT 2049, Dipingere cor gl occhi, Sobadca e arte collaborativa,

Bdllana, Human-Human collabaration art, Warkshop alfintemo defia Digital Week, 1 collaborazione con
{E0 Istifute Eurapeo D Design.

Partecipazione a Rebotics. tra arte e robotica, organizzaty dal cedleltivo Gruppo 78, Centrals
ldrodinzmics, Fore Vesohio, Triesls.

Esposizione del progetle Ade e Robotica allinteras delliniziativa "Premic Mazionale delle Adi
Z0E2018

Partecipazione a Trieste NEXT 2017, *Un Robat, sffascinate, dipinga il mare®, manifestazione Trizste
MNEXT 2[4 7.

Mernbro della giuria del Panel VR del ShorTS Interational Film Festival,

Tavola rotonds, convegno CIDA; "Le chassi difgent di oggi & 4 domany cenfronte fra esperisnza g
anpettative”.

Formaziong

Visiting Ph.D. student & Rototik und Mechatronik Zentrism dzl LR - Deutsenes Zantrum fir
Luf- und Raumfaht

Foboti; und Mechatronik Zentrum, Oberpfafanbofen, DE

ROBEX praject: rever per lesplorazions spaziale, robotize modulare, tecnsche di deployrmand,

Visiting Ph.D. student alf University of Colorada Cenvar
Anschuiz Medical Cantar (AMC), Universiy of Colorada Danver, USA

B7irnhad SI8.AH
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Taizae. 0 febbian 2022

Genn. 2013 - Oic. 2015

Sattambre: = Gl 2012

Warzg - Giugne 2012

Setd. 2005 — Dic. 2010

k&arya — Movembre 2010

Llti corsi

Cicerbrg 2007

Febbraiz 2020 - Senn, 2022

Fabb, 2017 - Gann. 2020

Progsttazions o equipaggiamenito da iaboratoric bologico, sistemi meccatronici sistern. i
controkg,

Scuola di Dottorato in Ingegneria e Architettura, indirizzo Ingegneria Maccarica, havals,
dall Energia e dalla Fraduzions, XXV Cicio, slassificazione, ING-INDAS, gon borsa,
Urfrersitd gagh Stod o Thgsk

Rover per |'egplorazione  planetaria, robotica modulare, robot a2 cad. topolegia =
caraterizzazons di workspace, cimematica dinamica, geometta computazionsie, attuator
elastici estendibili per applicazioni spaziali robobdcs collabwarativa, stfare estendibili per
satelliti & rover,

laures magistrafe in tngegreria Meccanica (elasse LM33}, voto 110412

Uriversdd degll St of Tricgls

Titoko della tasi: "4 numericat and exparimental investization on Ti-ai bolted plates for orbital
stactures. Loas of adherence dstection at extreme laad and tzmperatars conditicns”

Tirocinio. Laurea magistrale in Ingegneria Meccanica

1CANM Toolouse, Franeid .

Eviluppe di g meteds basato suanaiig! aglelemanti finite nor: lineare e suppoetato da anakst
sperimentale, par lindividuazions d! perdits di adanenza tra piasire in alluminio & ditanio
soggette a seformazions temoelasica. L'area di aggicezions @ quella di strutture spazigh. .2,
sateliti per ielesominicszioni, dove Falinsaments tma |z padi & ezsenzisle. Lo studio & shalo
commissionats da Cenfre Mationa! dStudes Spatiaies (THES).

Leurea friennale in Ingegneria Industriale, curr. Meccanica. voio 84110

Linwarsiid dedif Sfudi oF Thesta

Titole della tesi; "Sviluppo di un diepositva di #azione'compressione per provini sottpost &
microtamografia con luce di sincrotronz”

Tirocknio, Laurea triennale in Ingegneria [hdustriale, curr. Meccanica

Linivarsily of Tripste ard ELETTEA Synchrotion Light Laberatary

Soienza dei materal composite; micrstemograliz compatenzzata con luce @ snaratrone sulla
finea di luce SYRIMEP, Progettazione di un dispositive per frazioghe & corpressione di
composit,

Frequenza al corsn "“LabVIEW Core 17 organizealo da Mafional insfruments.

LEspericnze lavorative

Universits degli Studi di Trieste, Dipartimento di Ingegneria ed Architettura,

Ricercatore a termoo determinato art 24 comma 3 letlers a) L. 2402910 - tempo pigno. Brorogs
conirati.

Attivila of reerca: rabotica & rabotice mobite in campo aerospaziale. meccanica apolicata,
robotica mobile, robotica industriale. Attivith didattica: robotica. meccaniza appiicata.

Universita degli Studi di Trieste, Dipartimente oi Ingegneria ed Architetiura,

Rigerpaiore & fempo daferminato ot 24 comma 3 lettera af L 24200 - tampo plsno,
Aftivitd di ricerca: robotica & robotica mobile in camps sersspazials, mestanica applcata,
rabotica maobile, robctica industriale. Attivitd didattics; robotica. mecsanisg appiicsta.
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CLART KM YITAE

TRESTE, M fbhran 2022

Genn. 2016 - Senp. 2017

Maggio — Ottobre 2015

Cittobre 201L

Aprile — Dicernore 2013

Gennaio 2013

Gizgno = Agoste 2013

Z0FTwARE

SPEZIALETICD
Linzuacs:ic
PROSRAMMELITHE

PROTOTIPAZIONE
Ei ETTRCMCE

Robotik und Mechatronik Zentrum, Deuteches Zentruw i Luft. uns Raumfahet (DER)

Oharpfafiannaten, Germany

Wisserachafiche Mifarbeffar (post-doc) — contratta & lavora dipendenta a lemps pieno per
aftivitd i rcarca,

Collaborazione al progetto ROBEX. Ativitd of ricemcs; rover per lesploraziona spaziaiz,
meccanismi & cinetnatica o sistami a radts artizolate, dinarmica, vaksazione carizhi e selazione
componentsica, robolics modufars, mescatonice. ingegneda del sistemi,

Robotik und echatronik. Zentrum, Deutsches Zentrum fibr Luft- end Rauenfahet {DLR),
Coemfasienhofen Gemany

Wissansshafizhe Mitarbeiter (nost-doal — conlfrslin o lavors diperdenic @ temoo parzisle per
atifvita oi ricerce. Contratto infagrative per penodo of dottoratc all'ssters,

Coflabarazions al progefts ROBEX. Ativith di ricerca: rover per Yesploraziona spaziale,
rabetsa madulare, tecniche d. degloymeant.

Anschutz Medicat Center (AMC), University of Coinrsds Denver, LS4

Prestaziane oscarionale refribuia.

Corsuiente esternc per fa progestesions di equipsogiamenio Ge laboratodo biologico &
progedtazione di scaffolds per ralensle biologico. Ativitd di progetazione e ricsns
mgctamnice, sinematica, sistemi di contrailn, scienza dei raterl.

Universita degli Stusdt of Trieste, Dipartimento of Ingegneria ed Architettura,
Collatorazione coariinets e conlinpaiva,

Sludio del sitrscheletns: sallilars. generazions di un models otifzzando FERS non ineans s
eerelazione con curve sperimentali oftenute tramite micraseopic @ forza atomica. Attivita di
ricara. salsola strutturale agli elementi finitl, sistemi di visiena, modeli cellias, algodtmi di
puantifizazione di colture celyar,

Univeralta degli 3tudi di Trieste, Dpartimento di Ingegneria ed Architettura,
Collglrazione coordinala g confinuative,

Progetiazione di un dispositvo per lapplicazions d: elevati cicl di canco & popokazioni di callule
culivate su subsirati of POME. Attivitd di icerca & progettazions: progettazions o disposith
per laboratorio binlogics, sistemi mecestronici, cinematica, dinamica, sistem: di conimalla,
sistema di prototipazione Arding,

Universith degli Studi di Udine, Disarfimente i Ingegneria Elettrica Gestionale
Mescantica,

FPrestaziong oceasionae refribulia,

Studic Fi un algantme per la ganerazions auicmatic di traiettorie per |avorascni GO, St
di rigznce: Path planning, MATLAEB, sistemf di Tbbrizzzicne a cortrolle numsriza,

Capaeiti tecniche e informaticle

. MATLAB, Simulink, LabVIEW, FTC Creo Parametric, SolicWarks, Sura. ADSMS. SolidEsge,

AMSYS Mechanica; Patran, Mastran, Mare, ME Office suite, Opencfica suite, Lyx, GIMP,
LaTEX, ROE.
MATLAE (Eeosllents). CiC++ [Bucnal, Python (Buona), Jave (elementgre), HTL
ielamentare).

Arduirg, Beaglebsardone, Raspbemy Pi.
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THiziip, N4 festrai FREE

Cupacita linguistiche
ft AL LaNG: Wadselingaa
IWGLESE: Fuk Frefessiongl Proficiercy [TCERC 985990
TEDESLO: Elapnentars
FRANCESE: Elermentars (BULATS B1)

Aapteizae |t ratienonts el mai 539 persanal per l selenens, psengt sl Decran Legblalv 20 ghugne 20 o 15 “Sadice in maeria g pralezican e
437 parsunay,

Elalatg Seriasi







