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Ricercatore (RTDa) in Robotica Marina Universita di Genova, Italia
Robotica marina cooperativa per il monitoraggio e l'ispezione subacquea

(PON Ricerca e Innovazione Green)

Ricerca e sviluppo di architetture di controllo distribuito per sistemi multi-robot
autonomi per l'esplorazione e il monitoraggio degli ambienti marini.

Modellazione dinamica e navigazione di veicoli marini e tecniche sperimentali di
acquisizione dati per robot marini per il miglioramento delle performance e la
riduzione dei costi delle attivita marine.

Gestione integrazione software all'interno di progetti con partenariati estesi.

Attivita didattiche:

Tutoraggio e supervisione lavori di tesi e attivita di ricerca dei dottorandi
A.A.2023-24: Corso «Ingegneria dei Sistemi di Controllo» (6CFU - Laurea Magistrale)
A.A.2022-23: Corso «Ingegneria dei Sistemi di Controllo» (6CFU - Laurea Magistrale)

Ricercatore in Robotica Marina

Sviluppo hardware/software per sistemi di veicoli marini
Sviluppo di sistemi di controllo «full stack» per veicoli di superficie e subacquei:
progettazione hardware di centraline elettroniche di bordo per acquisizione sensori,
elaborazione dati GNC; implementazione software e testing di sistemi di controllo
cinematico e dinamico utilizzando middle-ware ROS2 con interfaccia utente in
QT. Esperimenti sul campo e campagne di integrazione realizzate nellambito del
progetto europeo EUMR.

Universita di Genova, Italia

Attivita didattiche:
AA. 2021-22:  Assistenza alla didattica del corso «Modeling and Control of
Manipulators» (6CFU - Laurea Magistrale)

Professore, Scuola Secondaria Il Grado
Professore di Informatica

Docenza e conduzione di seminari per studenti delle scuole secondarie di secondo
grado nell’area dell'informatica.

Liceo Scientifico "Gianelli”, Chiavari, Italia

Ricercatore in Robotica Subacquea

Sviluppo dell’architettura software per veicoli subacquei
Architettura di controllo real-time per un sistema veicolo-manipolatore sottomarino
per l'esplorazione mineraria e la manutenzione di impianti sottomarini. Sviluppato
nellambito dei progetti europei H2020 DexROV e Robust.

Universita di Genova, Italia

Attivita didattiche:
A.A. 2018-19: Assistenza alla didattica del corso «<Modeling and Control of Manipula-
tors» (6CFU - Laurea Magistrale)
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formazione

2024 UNWiS Winter School Universita di Padova, Italia
Winter School on Underwater Network Simulations and Experimentation
Corso sulle reti di comunicazione sottomarine con analisi, progettazione e realizza-
zione di una simulazione di rete, utilizzando il framework DESERT.

2017-2018 24 CFU Universita di Genova, Italia
Conseguimento dei 24 crediti per I'insegnamento
Formazione universitaria nei settori: Pedagogia, Psicologia, Antropologia e Metodo-
logie didattiche.

2014-2017 Dottorato di Ricerca in Robotics and Autonomous Systems Universita di Genova, Italia
Robotica cooperativa per la fabbrica intelligente
Progettazione e implementazione di un quadro di controllo generalizzato in tempo
reale in grado di: gestire diverse strutture robotiche (bracci a base fissa, manipolatori
mobili a braccio singolo e doppio), gestire la cooperazione tra diversi agenti.

2012-2014 Laurea Magistrale in Ingegneria Robotica (Doppio Titolo)  Genova, IT & Varsavia, PL
Master Europeo sulla RObotica Avanzata
Doppia laurea presso I'Universita di Genova (Italia) e il Politechnika Warszawska
(Polonia) in Robotica.
Lavoro di tesi: studio di algoritmi di copertura completa del terreno che riducano al
minimo il tempo di copertura nel quadro della robotica degli sciami coinvolta nelle
applicazioni di ricerca e salvataggio. Voto di laurea 105/110.

Programma di eccellenza ISICT

Corsi aggiuntivi di Laurea Magistrale

Corsi nel settore delle tecnologie dell’informazione e della comunicazione, con
particolare attenzione a colmare il divario tra la ricerca universitaria e il mondo degli
affari.

2007-2012 Laurea in Ingegneria Elettronica Universita di Messina, Italia
Misure di rumore per la caratterizzazione non invasiva dei tessuti biologici
Utilizzo della cross-correlazione delle misure di rumore per effettuare misure di bio-
impedenza non invasive per caratterizzare i tessuti biologici. Voto di laurea 109/110.

2002-2007 Diploma Scientifico Liceo Scientifico Seguenza, ME
I problemi invisibili
Analisi e possibili sviluppi delle innovazioni tecnologiche del 21° secolo: multitasking,
ebook e realta virtuale. Voto di laurea 100/100.

getti

2014 Biorobotica - Gait design robot quadrupede Universita di Tecnologia di Varsavia
Progettazione dell'andatura di un robot quadrupede con modellazione e visualizza-
zione in MATLAB per l'analisi di stabilita.

2013 Unlabelled training per HAR basata su smartphone Universita di Genova, Italia
Sviluppo di un'applicazione per smartphone per il raccoglimento dei dati inerziali du-
rante lo svolgimento attivita di vita quotidiana (ADLs) e successivo unlabeled training
nel modello HAR per il miglioramento delle prestazioni di classificazione.



2013 Pick-and-place con Manipolatore Comau Smart5SIX Universita di Genova, Italia
Ssviluppo di una struttura software e hardware per eseguire una manipolazione fine
di pick-and-place utilizzando una pinza magnetica montata su un braccio robotico
Comau SmartSIX.

certificazioni

2014 TOEFL - Test of English as a Foreign Language British School Liguria S.r.l.
Superato l'esame per la conoscenza della lingue inglese con votazione 102/120
(equivalente C1).

premi

2012 Borsa di studio per merito ISICT, Genova

Istituto Superiore di Studi in Tecnologie dell’informazione e della Comunicazione
Ammissione al Programma di Eccellenza Formativa dell’ISICT (Istituto di Studi Avan-
zati in Tecnologie dell’'Informazione e della Comunicazione) per il biennio della
Laurea Magistrale.

competenze trasversali

2016

2016

Scuola estiva sulla gestione della ricerca scientifica Consorzio SOSMSE, Genova
Obiettivi principali della scuola:
a) scrivere un progetto diricerca ed esporlo e difenderlo davanti a una giuria
b) capire come trasferireirisultati di laboratorio all’industria tenendo conto delle
esigenze del mercato e della necessita di formare un gruppo di lavoro
c) comprendere cos’® la proprieta intellettuale e come proteggerla durante la
collaborazione con i partner

Forum Accademico di Genova 2016 del PEG Parlamento Europeo Giovani, Genova
Delegato del Comitato PEG

Il forum ha riunito 91 studenti universitari, che hanno discusso delle questioni eu-
ropee piu rilevanti per trovare soluzioni innovative per dare forma all’Europa di
domani. Tema della sessione "Interazioni nel Mediterraneo: scambio, conflitto e
cooperazione”,

volontariato

2019-oggi

Legambiente Genova, Italia
Vicepresidente del circolo Legambiente Giovani Energie APS

Svolgimento di progetti di educazione ambientale nelle scuole primarie e secondarie
tramite attivita formali e non formali, pratica regolare di volontariato e citzen science.
Partecipazione a bandi regionali per la progettazione di attivita di rigenerazione
urbana, sociale ed ambientale.
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