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DATI ANAGRAFICI
FABRIZIO CACCAVALE
fabrizio.caccavale@unibas.it
PROFILO BIOGRAFICO
FABRIZIO CACCAVALE Ha ricevuto la Laurea in Ingegneria

Elettronica ed il Dottorato di Ricerca n Ingegneria Elettronica ed Informatica, entrambi presso 1’Universita
di Napoli Federico II, nel 1993 e 1997, rispettivamente. Dal 1998 al 1999 ha fruito di una borsa di studio
post-dottorato presso la Facolta di Ingegneria dell’Universita di Napoli Federico II. Dal 1999 al 2001 ¢ stato
Ricercatore Universitario in servizio presso il Dipartimento di Informatica e Sistemistica dell’Universita
degli Studi di Napoli Federico II. Dal 2015 ¢ Professore Ordinario in servizio presso la Scuola di Ingegneria
dell’Universita degli Studi della Basilicata. Dal 2001 al 2015 ¢ stato Professore Associato in servizio presso
il Dipartimento di Ingegneria e Fisica dell’Ambiente (dal 2012 diventa Scuola di Ingegneria) dell’Universita
degli Studi della Basilicata. Da aprile ad ottobre 1996 ¢ stato Visiting Scholar presso il Department of
Electrical and Computer Engineering della Rice University, Houston, Texas. I suoi temi di ricerca includono
I’identificazione dinamica di robot manipolatori, la robotica cooperante e i sistemi multi-robot, la diagnosi
dei guasti, la robotica sottomarina e aerea. E co-autore di piui di 130 articoli su riviste scientifiche, libri e atti
di congressi, del libro di testo “Fondamenti di Sistemi Dinamici” (McGraw-Hill) e della monografia
“Control and Monitoring of Chemical Batch Reactors” (Springer-Verlag); ha curato il libro a diffusione
internazionale “Fault Diagnosis for Mechatronic Systems: Recent Advances” (Springer-Verlag). E stato
componente del comitato scientifico di programma di numerose conferenze internazionali e Program co-
Chair della conferenza internazionale IASTED Robotics and Application Conference (2004). Dal 2001 al
2005 ¢ stato Associate Editor della rivista internazionale Journal of Robotics and Automation. Dal 2006 al
2013 ¢ stato Associate Editor della rivista internazionale Robotica. Dal 2007 al 2013 ¢ stato Associate Editor
della rivista internazionale IEEE Transactions on Control Systems Technology. E Senior Member della
IEEE. Ha svolto ruoli di responsabilita e/o coordinamento in numerosi progetti di ricerca e trasferimento
tecnologico, sia in ambito nazionale sia internazionale. Ha conseguito I’ Abilitazione Scientifica Nazionale
alle funzioni di professore universitario di Prima Fascia nel settore concorsuale 09/G1 — Automatica (Bando
2012 ¢ Bando 2013). E stato componente della Commissione preposta alla modifica dello Statuto e del
Senato Accademico (dal 2012 al 2016) dell’Universita degli Studi della Basilicata. Dal 2014 al 2018 ¢ stato
Prorettore con delega alle funzioni di coordinamento delle strutture di autovalutazione finalizzate al
perseguimento della qualita della formazione e della ricerca e Presidente del Presidio della Qualita
dell’Ateneo. E socio fondatore dell’Istituto di Robotica e Macchine Intelligenti (I-RIM).

POSIZIONE ATTUALMENTE RICOPERTA

Professore Ordinario nel SSD ING-INF/04 — AUTOMATICA afferente alla Scuola di Ingegneria
dell’Universita degli Studi della Basilicata.

POSIZIONI PRECEDENTEMENTE RICOPERTE

11/1993-10/1996: Studente del Dottorato di Ricerca in Ingegneria Elettronica ed Informatica (IX Ciclo,
curriculum in Automatica), presso il Dipartimento di Informatica e Sistemistica dell’Universita degli Studi di
Napoli Federico II.

04/1996-10/1996: Visiting Scholar, presso il Department of Electrical and Computer Engineering della Rice
University, Houston, Texas.



11/1996-10/1998: Professore a contratto, ai sensi dell’art.1 comma 32 della L. 549/95, dell’insegnamento di
Controlli Automatici per il Diploma Universitario in Ingegneria Informatica ed Automatica, Universita degli
Studi di Napoli Federico II.

05/1998-10/1999: Fruitore di una Borsa di Studio per Attivita di Ricerca Post-Dottorato presso la Facolta di
Ingegneria dell'Universita degli Studi di Napoli Federico II.

11/1999-10/2001: Ricercatore Universitario nel SSD K04X — AUTOMATICA in servizio presso la Facolta
di Ingegneria dell'Universita degli Studi di Napoli Federico II, afferente al Dipartimento di Informatica e
Sistemistica.

11/2001-09/2015: Professore Associato nel SSD ING-INF/04 — AUTOMATICA in servizio presso la
Facolta di Ingegneria dell’Universita degli Studi della Basilicata, afferente al Dipartimento di Ingegneria e
Fisica dell’ Ambiente (diventa Scuola di Ingegneria dal 06/08/2012). Dall’11/2004 ¢ confermato in ruolo.

10/2015-pres.: Professore Ordinario nel SSD ING-INF/04 — AUTOMATICA in servizio presso la Scuola di
Ingegneria dell’Universita degli Studi della Basilicata.

FORMAZIONE

1993: Consegue la Laurea in Ingegneria Elettronica con voti 110/110 con lode, presso 1'Universita degli
Studi di Napoli Federico 11, discutendo, il 26/07/1993, la Tesi di Laurea: “Esperienze di controllo nello
spazio operativo sul robot industriale Comau Smart 6.12” (relatore: Prof. Lorenzo Sciavicco).

1994: Consegue 1’ Abilitazione alla professione di Ingegnere.

1997: Consegue il Dottorato di Ricerca in Ingegneria Elettronica ed Informatica (IX Ciclo, curriculum in
Automatica), discutendo il 7/7/1997 la Tesi di Dottorato: “Modellistica e controllo di manipolatori
cooperanti: teoria ed esperimenti” (tutore delle attivita e relatore: Prof. Lorenzo Sciavicco).

1998: Vincitore di una Borsa di studio per attivita di ricerca Post-Dottorato, di durata biennale, presso la
Facolta di Ingegneria dell'Universita degli Studi di Napoli Federico II.

ABILITAZIONI

01/2014: Consegue 1’Abilitazione Scientifica Nazionale, ai sensi dell’art.16 della Legge 240/2010, alle
funzioni di professore universitario di Prima Fascia nel settore concorsuale 09/G1 — Automatica (Bando
2012). Validita dell’abilitazione: dal 31/01/2014 al 31/01/2020.

10/2014: Consegue 1’Abilitazione Scientifica Nazionale, ai sensi dell’art.16 della Legge 240/2010, alle

funzioni di professore universitario di Prima Fascia nel settore concorsuale 09/G1 — Automatica (Bando
2013). Validita dell’abilitazione: dal 07/10/2014 al 07/10/2020.



ATTIVITA SVOLTA

Attivita Scientifica

Sintesi dell attivita scientifica

L'attivita scientifica di Fabrizio Caccavale ¢ incentrata su aspetti metodologici e applicativi della ricerca nel
settore dell’ Automatica, in aree che vanno dal controllo dei manipolatori robotici e dei sistemi meccanici alle
tecniche di diagnosi dei guasti. [ temi di ricerca trattati includono l'identificazione dinamica dei manipolatori
robotici, il controllo coordinato di sistemi a bracci cooperanti e di sistemi multi-robot, il controllo di robot
aerei, la diagnosi dei guasti in sistemi caratterizzati da dinamica non lineare e il controllo adattativo. Le
metodologie approfondite riguardano le tecniche di stima dei parametri, [’analisi e la sintesi di sistemi di
controllo mediante tecniche alla Lyapunov, il controllo con retroazione dello stato stimato, gli osservatori
dello stato di sistemi non lineari. L'intensa attivita sperimentale che ha costantemente affiancato
l'investigazione metodologica ¢ un elemento caratterizzante del cammino di ricerca perseguito: l'attivita di
laboratorio ha rappresentato un importante momento di verifica delle metodologie sviluppate e, allo stesso
tempo, ha continuamente stimolato nuovi orientamenti e percorsi di investigazione. Lo svolgimento
dell'attivita scientifica ha avuto luogo, fino al 2001, in seno al gruppo di Automatica del Dipartimento di
Informatica e Sistemistica dell’Universita degli Studi di Napoli Federico 11, ad eccezione di un periodo di sei
mesi trascorso negli Stati Uniti presso la Rice University di Houston, Texas (04/1996-10/1996). Dal
novembre 2001 svolge attivita scientifica presso il Dipartimento di Ingegneria e Fisica dell’Ambiente (dal
06/08/2012 diventa Scuola di Ingegneria) dell’Universita degli Studi della Basilicata, dove ha fondato il
laboratorio AREA (Automazione Robotica ed Elettromagnetismo Applicato) ed ha avviato ricerche
nell’ambito del controllo e della diagnosi dei guasti per processi chimici, in collaborazione con il gruppo di
ricerca di Impianti Chimici dello stesso Dipartimento, del controllo di veicoli aerei dotati di manipolatori e
del controllo coordinato di sistemi multi-robot. Ha svolto ruoli di responsabilita in numerosi progetti di
ricerca e trasferimento tecnologico, sia in ambito nazionale (Programmi di Ricerca di Interesse Nazionale,
progetti finanziati dall’Agenzia Spaziale Italiana) sia internazionale (VII Programma Quadro dell’Unione
Europea).
Indici bibliometrici della produzione scientifica di Fabrizio Caccavale rilevati il 21/01/2021 interrogando le
banche dati Google Scholar (scholar.google.it), Scopus (http://www.scopus.com) e ISI/WOS
(http://apps.webofknowledge.com):

e H-index: Google Scholar 36, Scopus 29, IS/WOS 26

o (Citazioni totali: Google Scholar 4052, Scopus 2560, ISI/WOS 1763
Scopus Author ID: 35614055500
ORCID: orcid.org/0000-0003-4225-0107
Link Google Scholar: https://scholar.google.com/citations?hl=it&user=xSJOthUAAAA]J

Attivita in progetti di ricerca nazionali ed internazionali

Componente di unita di ricerca nei seguenti progetti:
o 1993-1996: Progetto finalizzato Robotica; ente finanziatore: Consiglio Nazionale delle Ricerche.

o 1995-1996: Progetto Nazionale di Ricerca ex 40% Sistemi di Controllo per Robot Operanti in Spazi
Strutturati e non Strutturati, ente finanziatore: Ministero dell’Universita e della Ricerca Scientifica e
Tecnologica.

o 1995-1997: Progetto di Ricerca Fondamentale Modellistica e Controllo di Manipolatori Spaziali
Flessibili; ente finanziatore: Agenzia Spaziale Italiana.

e 1997: Progetto di Ricerca Coordinato Manipolazione Robotica: Cooperazione e Destrezza; ente
finanziatore: Consiglio Nazionale delle Ricerche.

o 04/1998-04/2000: Programma di Ricerca di Interesse Nazionale RAMSETE: Robotica Articolata e
Mobile per i SErvizi e le TEcnologie; ente co-finanziatore: Ministero dell’Universita e della Ricerca
Scientifica e Tecnologica.

o 1999-2001: Progetto di Ricerca Fondamentale Sviluppo di un test-bed per la manipolazione robotica in
ambiente spaziale; ente finanziatore: Agenzia Spaziale Italiana.

e 12/2000-12/2002: Programma di Ricerca di Interesse Nazionale MISTRAL: Metodologie e Integrazione
di Sottosistemi e Tecnologie per la Robotica Antropica e la Locomozione; ente co-finanziatore:
Ministero dell’Universita e della Ricerca Scientifica e Tecnologica.



12/2002-12/2004: Programma di Ricerca di Interesse Nazionale MATRICS: Metodologie Applicazioni e
Tecnologie Robotiche per ['Interazione la Cooperazione e la Supervisione; ente co-finanziatore:
Ministero dell’Istruzione, dell’Universita e della Ricerca.

06/2015-05/2019: Research and Innovation Action AErial RObotic system integrating multiple ARMS
and advanced manipulation capabilities for inspection and maintenance (AEROARMS); ente co-
finanziatore: Unione Europea (Programma Horizon 2020 - call H2020-ICT-2014-1 - Grant Agreement n.
644271).

04/2018-pres.: Progetto di Ricerca Industriale non preponderante Sviluppo Sperimentale PiattafoRma
decisiOnale Manutenzione Processo e prodoTto (PROMPT); ente co-finanziatore: Ministero
dell’Istruzione dell’Universita e della Ricerca (Fondi PON “Ricerca e Innovazione” 2014-2020, area di
specializzazione “Fabbrica Intelligente”).

Responsabile scientifico nei seguenti progetti:

09/2002-09/2004: Contratto di Ricerca ASI 1/R/217/02 Modeling, Identification, Diagnosis and
Simulation of Space Robotics Systems; ente finanziatore: Agenzia Spaziale Italiana. Responsabile
dell’Unita di Ricerca dell’Universita degli Studi della Basilicata.

02/2004-02/2006: Programma di Ricerca Sviluppo di algoritmi di rilevazione ed isolamento dei guasti
con applicazioni a sistemi aeronautici, reattori chimici, reattori per la fusione nucleare, e sistemi
robotici; ente co-finanziatore: Fondazione CARICAL (delibera CdA Fondazione CARICAL del
29/12/2003). Responsabile dell’Unita di Ricerca dell’Universita degli Studi della Basilicata.

02/2007-04/2008: Network of Excellence Furopean Robotics Network (VI Programma Quadro, Unione
Europea, Contract Number 507728, Membership Agreement n. 203). Responsabile dell’Unita di
Ricerca dell’Universita degli Studi della Basilicata.

09/2008-09/2010: Programma di Ricerca Scientifica di Rilevante Interesse Nazionale (Bando PRIN
2007) Tematiche di controllo in celle robotizzate iperflessibili, titolo del progetto di Ricerca svolto
dall’Unita: Diagnosi e controllo di manipolatori cooperanti; ente co-finanziatore: Ministero
dell’Istruzione, dell’Universita e della Ricerca (prot. 20074YJJA3_003). Responsabile dell’Unita di
Ricerca dell’Universita degli Studi della Basilicata.

01/2009-12/2013: Large Scale Collaborative Project European Clearing House for Open Robotics
Development (ECHORD); ente co-finanziatore: Unione Europea (VII Programma Quadro, call FP7-ICT-
2007-3, Grant agreement n. 231143). Responsabile dell’Unita di Ricerca dell’Universita degli Studi
della Basilicata, componente e chair ad interim dell’Executive Committee del progetto.

10/2011-10/2013: Programma di Ricerca Scientifica di Rilevante Interesse Nazionale (Bando PRIN
2009) RObotica COoperativa e COllaborativa, titolo del progetto di Ricerca svolto dall’Unita:
Pianificazione del moto e controllo di sistemi robotici cooperanti; ente co-finanziatore: Ministero
dell’Istruzione, dell’Universita e della Ricerca (prot. 20094WTJ29 004). Responsabile dell’Unita di
Ricerca dell’Universita degli Studi della Basilicata.

11/2011-10/2015.: Large Scale Collaborative Project Aerial Robotics Cooperative Assembly System
(ARCAS); ente co-finanziatore: Unione Europea (VII Programma Quadro, call FP7-ICT-20011-7, Grant
agreement n. 287617). Responsabile dell’Unita di Ricerca dell’Universita degli Studi della
Basilicata.

01/2014-06/2018: Large Scale Collaborative Project European Robotics Challenges (EuRoC); ente co-
finanziatore: Unione Europea (VII Programma Quadro, call FP7-2013-NMP-ICT-FOF, Grant agreement
n. 608849). Responsabile dell’Unita di Ricerca dell’Universita degli Studi della Basilicata,
coordinatore tecnico-scientifico delle attivita dell’intero progetto e responsabile di Workpackage.

09/2018-pres.: Progetto di Ricerca Industriale non preponderante Sviluppo Sperimentale Sistemi
integrati e collaborativi per la fabbrica intelligente (ICOSAF);, ente co-finanziatore: Ministero
dell’Istruzione dell’Universita e della Ricerca (Fondi PON “Ricerca e Innovazione” 2014-2020, area di
specializzazione “Fabbrica Intelligente”, progetto n. ARSO1 _00861). Responsabile dell’Unita di
Ricerca dell’Universita degli Studi della Basilicata e responsabile di Obiettivo Realizzativo del
progetto.

Responsabile scientifico nazionale dei seguenti progetti:

10/2007-07/2009: Contratto di Ricerca ASI 1/047/07/0 Realizzazione di un’installazione sperimentale
per la robotica cooperante basata su ROSED; ente finanziatore: Agenzia Spaziale Italiana (Contraente
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principale: Universita degli Studi della Basilicata; Subcontraenti: Universita degli Studi di Napoli
Federico II, Universita degli Studi di Cassino, Universita degli Studi di Roma Tre, Universita degli Studi
di Genova).

Responsabile scientifico delle seguenti convenzioni di ricerca:

o 01/2008-06/2008: Sistemi di identificazione e supervisione avanzata per la fermentazione alcolica dei
vini; convenzione stipulata fra il Dipartimento di Ingegneria e Fisica dell’ Ambiente dell’Universita degli
Studi della Basilicata e il Dipartimento di Ingegneria dell’Universita degli Studi del Sannio (rep. n. 1 del
17/1/2008 dell’Universita degli Studi della Basilicata).

Organizzazione di eventi scientifici in sede nazionale ed internazionale

Componente del Comitato Organizzatore Nazionale per i seguenti convegni scientifici internazionali:

o 2006 8th IFAC Symposium on Robot Control, Bologna, Italy

Componente del Comitato di Programma per i seguenti convegni scientifici internazionali:

2003 IEEE International Conference on Robotics and Automation, Taipei, Taiwan

2003 IEEFE International Symposium on Intelligent Control, Houston, TX, USA

2004 IEEFE International Conference on Robotics and Automation New Orleans, LA, USA

2004 IEEE Conference on Control Applications, Taipei, Taiwan

2005 IEEFE International Conference on Robotics and Automation, Barcelona, Spain

2005 IEEE/ASME International Conference on Advanced Intelligent Mechatronics, Monterey, CA, USA

2006 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems, Beijing, China

2007 IEEE/ASME International Conference on Advanced Intelligent Mechatronics, Ziirich, Switzerland

Program co-chair per il convegno scientifico internazionale:

o 2004 IASTED Robotics and Applications Conference, Honolulu, USA, 2004.

Registration chair per il convegno scientifico internazionale:

o 8th International Symposium on Experimental Robotics, Ischia, Italia, 2002.

Workshop organizzati:

o Fault Diagnosis and fault tolerance for dynamic systems, co-organizzato nell’ambito del convegno
internazionale 2002 IEEE International Symposium on Intelligent Control, Vancouver, Canada, Ottobre
2002.

Attivita editoriale e contributi a organizzazioni scientifiche internazionali

o 10/2001-12/2005: Associate Editor della rivista scientifica internazionale International Journal of
Robotics and Automation.

e 07/2006-02/2013: Associate Editor della rivista scientifica internazionale Robotica.

o 01/2007-12/2013: Associate Editor della rivista scientifica internazionale [EEE Transactions on Control
Systems Technology.

o 2007-2008: Componente della Conference Editorial Board della IEEE Robotics and Automation Society.

Revisore per le riviste scientifiche internazionali:

ASME Journal of Dynamic Systems, Measurement, and Control
Automatica

Systems and Control Letters

IEEE Transactions on Automatic Control

IEEE Transactions on Robotics and Automation / IEEE Transactions on Robotics
IEEE/ASME Transactions on Mechatronics

Journal of Robotic Systems

International Journal of Robotics Research

Robotica

Revisore per numerosi congressi internazionali.

Premi e riconoscimenti

e 2009: Come co-autore (con M. Uchiyama) del capitolo “Cooperative Manipulators” dello Springer
Handbook of Robotics, riceve il premio Award for Excellence in Physical Sciences & Mathematics for
Spriger Handbook of Robotics dalla Association of American Publishers, Inc., per I’anno 2008

e 2008-pres.: IEEE Senior Member.



Tutore delle attivita e relatore di tesi di dottorato

2003-2006: F. Pierri, Modeling, Control and Fault Diagnosis for Chemical Batch Reactors, Universita
degli Studi della Basilicata.

2007-2010: A. Marino, 4 Null-Space-based Behavioral Approach to Multi-Robot Patrolling, Universita
degli Studi della Basilicata.

2010-2013: G. Muscio, Modeling and Control of Multi-arm Systems Equipped with Robotic Hands,
Universita degli Studi della Basilicata. Borsa di dottorato finanziata dall’Agenzia Spaziale Italiana
nell’ambito della tematica Tecnologie Robotiche per [’esplorazione planetaria, robotica mobile e
manipolatori robotici.

Responsabile scientifico di Assegni di Ricerca

2006-2007: Responsabile scientifico dell'Assegno di Ricerca di durata annuale Diagnosi e controllo fault
tolerant di sistemi di robot cooperanti, Universita degli Studi della Basilicata.

2015-2016: Responsabile scientifico dell'Assegno di Ricerca di durata annuale Pianificazione e controllo
del moto di sistemi multi-robot cooperanti costituiti da veicoli aerei autonomi equipaggiati con
manipolatori robotici, Universita degli Studi della Basilicata.

Collaborazioni con enti/industrie e risultati ottenuti nel trasferimento tecnologico

2000-2012: Titolare di contratti di consulenza scientifica fornita al CREATE (Consorzio di Ricerca per
I’Energia e le Applicazioni Tecnologiche dell’Elettromagnetismo) nell’ambito di contratti stipulati tra il
consorzio e COMAU Robotica, finalizzati allo sviluppo e al trasferimento su unita di governo industriali
di algoritmi di identificazione, controllo, rilevamento delle collisioni e pianificazione del moto per
manipolatori industriali.

2004: Titolare di un contratto di consulenza scientifica fornita al Dipartimento di Informatica e
Sistemistica (DIS) dell’Universita degli Studi di Napoli Federico II, sviluppata nell’ambito della
convenzione stipulata tra il DIS e Alenia Spazio Studio di fattibilita per tecnologie robotiche per il
servicing robotico di infrastrutture orbitanti, commissionato dall’Agenzia Spaziale Italiana.

2006-2013: Componente nominato dal Senato Accademico del Comitato Tecnico di Coordinamento
dell’Accordo di Collaborazione per la Promozione dell’ Innovazione e del Trasferimento Tecnologico,
stipulato nel 2006 fra I’Universita degli Studi della Basilicata, la Camera di Commercio di Potenza,
Confindustria Basilicata, Provincia di Potenza e altre associazioni di categoria, rinnovato nel 2007 e nel
2010. Nell'ambito di tale accordo ha coordinato, per la parte accademica, 1'Industrial Liaison Office.

2009-pres.: Componente del Comitato Scientifico di coordinamento delle attivita dell’Accordo di
collaborazione in attivita didattiche e scientifiche del Gruppo “Prisma”, stipulato nel 2009 fra
I’Universita degli Studi della Basilicata, 1’Universita degli Studi di Napoli Federico II, la Seconda
Universita degli Studi di Napoli, I’Universita degli Studi di Salerno e 1’Universita degli Studi di Cassino
e del Lazio Meridionale, e rinnovato nel 2014.

2013-pres.. Componente del Comitato Scientifico di coordinamento delle attivita dell’Accordo di
collaborazione in attivita scientifiche, stipulato nel 2013 fra 1’Universita degli Studi della Basilicata e il
consorzio CREATE (Consorzio di Ricerca per DI’Energia e le Applicazioni Tecnologiche
dell’Elettromagnetismo).

Collaborazioni scientifiche con Universita ed Enti di Ricerca esteri

1995: Laboratoire de Robotique de Paris, Parigi, Francia (Prof. Philippe Bidaud, Prof. J. Szewczyk).
Tema: Controllo ibrido di manipolatori cooperanti.

1996-1999: Rice University, Department of Electrical and Computer Engineering, Houston, Texas (Prof.
[.D. Walker). Tema: Rilevazione dei guasti in sistemi robotici.

1997: Poznan University of Technology, Chair of Control, Robotics, and Computer Science, Poznan,
Polonia (Dott. W. Wroblewski). Tema: Controllo cinematico per il coordinamento del moto di
manipolatori cooperanti.

1999-2006: Clemson University, Department of Electrical and Computer Engineering, Clemson, South
Carolina, USA (Prof. I.D. Walker). Tema: Diagnosi dei guasti e controllo fault tolerant dei sistemi
robotici.



2009-2013: University of Tennessee at Knoxville, Department of Electrical Engineering and Computer
Science, Knoxville, Tennessee, USA (Prof. Lynne E. Parker). Tema: Sistemi multi-robot per compiti di
pattugliamento e sorveglianza.

2013-2014: Rensselaer Polytechnic Institute, Department of Computer Science, CS Robotics Lab, Troy
NY, USA (Prof. Jeffrey C. Trinkle). Tema: Controllo di manipolatori dotati di mani robotiche.

Attivita di revisore per enti e istituzioni di ricerca

2009: Revisore per il Ministero dell'Istruzione, dell'Universita e della Ricerca, bando PRIN 2008.

2011: Revisore per lo European Research Council Executive Agency, bando ERC Advanced Grant 2011.
2013, 2014: Revisore per la Israel Science Foundation (ISF), bando Individual Research Grants.

2013: Revisore per il Ministero dell'Istruzione, dell'Universita e della Ricerca, bando Futuro in Ricerca.
2013: Revisore per il Ministero dell'Istruzione, dell'Universita e della Ricerca, bando PRIN 2012.

2018-2019: Componente del Comitato di Selezione per la valutazione dei progetti, bando PRIN 2017,
settore ERC PE7- Systems and Communication Engineering.



Attivita Didattica
Sintesi dell attivita didattica

L’attivita didattica ¢ stata incentrata principalmente sull’insegnamento di discipline del SSD ING-INF/04-
Automatica. Le esperienze didattiche iniziali, come titolare di corsi, sono maturate nell’ambito del Diploma
Universitario in Ingegneria Informatica ed Automatica (Universita degli Studi di Napoli Federico II) e di
Corsi di Laurea in Ingegneria (vecchio ordinamento ante D.M. 509/1999): Corso di Laurea in Ingegneria
Gestionale (Universita degli Studi di Napoli Federico 1) e Corso di Laurea in Ingegneria Meccanica
(Universita degli Studi della Basilicata). Dall’a.a. 2001-2002 ha svolto attivita didattica nell’ambito di Corsi
di Laurea e Laurea Specialistica/Magistrale in Ingegneria (istituiti ai sensi del D.M. 509/1999 e,
successivamente, del D.M. 270/2004): Corso di Laurea e Corso di Laurea Specialistica/Magistrale in
Ingegneria Meccanica (Universita degli Studi della Basilicata), Corso di Laurea in Ingegneria delle
Telecomunicazioni (Universita degli Studi della Basilicata), Corso di Laurea in Ingegneria
dell’Informazione e delle Telecomunicazioni (Universita degli Studi della Basilicata), Corso di Laurea in
Scienze e Tecnologie Informatiche (Universita degli Studi della Basilicata), Corso di Laurea Magistrale in
Ingegneria Informatica e delle Tecnologie dell’Informazione (Universita degli Studi della Basilicata), Corso
di Laurea Specialistica in Ingegneria dell’ Automazione (Universita degli Studi del Sannio).

Ha svolto attivita didattica nell’ambito del Corso di Dottorato in Ingegneria dell’Ambiente.

E stato relatore di numerosi tesi di Laurea (ordinamento ante D.M. 509/1999), di Laurea/Laurea Magistrale
(ordinamento ex D.M. 509/1999 o D.M. 270/2004) e di tesi di Dottorato di Ricerca.

Titolarita di insegnamenti e moduli didattici

Dove non espressamente precisato, gli insegnamenti ¢ i moduli didattici si intendono svolti nell’ambito di

Corsi di Laurea o Laurea Specialistica/Magistrale istituiti ai sensi del ex D.M. 509/1999 o D.M. 270/2004.

e A.A.1996-1997:
Controlli Automatici, Corso di Diploma Universitario in Ingegneria Informatica ed Automatica,
Universita degli Studi di Napoli Federico II (professore a contratto ai sensi dell’art.]1 comma 32 della
Legge 549/95).

e  A.A.1997-1998:
Controlli Automatici, Corso di Diploma Universitario in Ingegneria Informatica ed Automatica,
Universita degli Studi di Napoli Federico Il (professore a contratto ai sensi dell’art.1 comma 32 della
Legge 549/95).

e A.A.1999-2000:
Controlli Automatici, Corso di Laurea in Ingegneria Meccanica (ordinamento ante DM 509/99),
Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (conferimento ai sensi dell’art. 114 della Legge
382/80).

e A.A.2000-2001:
Automazione Industriale, Corso di Laurea in Ingegneria Gestionale (ordinamento ante DM 509/99),
Universita degli Studi di Napoli Federico II (conferimento ai sensi dell’art. 9 comma 5 della Legge
382/80).
Controlli Automatici, Corso di Laurea in Ingegneria Meccanica (ordinamento ante DM 509/99),
Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (conferimento ai sensi dell’art. 114 della Legge
382/80).

e A.A.2001-2002:
Controlli Automatici, Corso di Laurea in Ingegneria Meccanica (ordinamento ante DM 509/99),
Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).
Controlli Automatici (6 CFU), Corso di Laurea in Ingegneria Meccanica, Universita degli Studi della
Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).
Elettrotecnica (6 CFU), Corso di Laurea in Ingegneria Meccanica, Universita degli Studi della
Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

e A.A.2002-2003:
Controlli Automatici (6 CFU), Corso di Laurea in Ingegneria Meccanica, Universita degli Studi della
Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).
Controlli Automatici (3 CFU), Corso di Laurea in Ingegneria Meccanica, Universita degli Studi della
Basilicata, sede di Matera (compito didattico istituzionale).
Elementi di Automazione (3 CFU), Corso di Laurea Specialistica in Ingegneria Meccanica, Universita
degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).



A.A. 2003-2004:

Controlli Automatici (6 CFU), Corso di Laurea in Ingegneria Meccanica, Universita degli Studi della
Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

Controlli Automatici (6 CFU), Corso di Laurea in Ingegneria Meccanica, Universita degli Studi della
Basilicata, sede di Matera (compito didattico istituzionale).

Progettazione dei Sistemi di Controllo (6 CFU), Corso di Laurea Specialistica in Ingegneria Meccanica,
Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

A.A. 2004-2005:

Controlli Automatici (6 CFU), Corso di Laurea in Ingegneria Meccanica, Universita degli Studi della
Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

Controlli Automatici (6 CFU), Corso di Laurea in Ingegneria Meccanica, Universita degli Studi della
Basilicata, sede di Matera (compito didattico istituzionale), offerto come Fondamenti di Sistemi
Dinamici (6 CFU) agli allievi del Corso di Laurea in Ingegneria delle Telecomunicazioni (compito
didattico istituzionale).

Progettazione dei Sistemi di Controllo (6 CFU), Corso di Laurea Specialistica in Ingegneria Meccanica,
Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

Robotica Industriale (4 CFU), Corso di Laurea Specialistica in Ingegneria dell’ Automazione, Universita
degli Studi del Sannio, Benevento, (supplenza).

A. A. 2005-2006:

Controlli Automatici (6 CFU), Corso di Laurea in Ingegneria Meccanica, Universita degli Studi della
Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

Controlli Automatici (6 CFU), Corso di Laurea in Ingegneria Meccanica, Universita degli Studi della
Basilicata, sede di Matera (compito didattico istituzionale), offerto come Fondamenti di Sistemi
Dinamici (6 CFU) agli allievi del Corso di Laurea in Ingegneria delle Telecomunicazioni (compito
didattico istituzionale).

Progettazione dei Sistemi di Controllo (6 CFU), Corso di Laurea Specialistica in Ingegneria Meccanica,
Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

Robotica Industriale (4 CFU), Corso di Laurea Specialistica in Ingegneria dell’ Automazione, Universita
degli Studi del Sannio, Benevento, (supplenza).

A. A. 2006-2007:

Controlli Automatici (6 CFU), Corso di Laurea in Ingegneria Meccanica, Universita degli Studi della
Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

Controlli Automatici (6 CFU), Corso di Laurea in Ingegneria Meccanica, Universita degli Studi della
Basilicata, sede di Matera (compito didattico istituzionale), offerto come Fondamenti di Sistemi
Dinamici (6 CFU) agli allievi del Corso di Laurea in Ingegneria delle Telecomunicazioni (compito
didattico istituzionale).

Progettazione dei Sistemi di Controllo (6 CFU), Corso di Laurea Specialistica in Ingegneria Meccanica,
Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

Robotica Industriale (4 CFU), Corso di Laurea Specialistica in Ingegneria dell’ Automazione, Universita
degli Studi del Sannio, Benevento, (supplenza).

A. A. 2007-2008:

Controlli Automatici (6 CFU), Corso di Laurea in Ingegneria Meccanica, Universita degli Studi della
Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

Progettazione dei Sistemi di Controllo (6 CFU), Corso di Laurea Specialistica in Ingegneria Meccanica,
Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

A. A. 2008-2009:

Controlli Automatici (6 CFU), Corso di Laurea in Ingegneria Meccanica, Universita degli Studi della
Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

Progettazione dei Sistemi di Controllo (6 CFU), Corso di Laurea Specialistica in Ingegneria Meccanica,
Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

A. A. 2009-2010:

Fondamenti di Sistemi Dinamici (9 CFU), Corso di Laurea in Ingegneria dell’Informazione e delle
Telecomunicazioni, Universita degli Studi della Basilicata, sede di Matera (compito didattico
istituzionale).

Progettazione dei Sistemi di Controllo (6 CFU), Corso di Laurea Specialistica in Ingegneria Meccanica,
Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

A.A. 2010-2011:



Fondamenti di Sistemi Dinamici (6 CFU), Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle
Tecnologie dell’Informazione, Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico
istituzionale).

Robotica (6 CFU), Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie
dell’Informazione, Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico
istituzionale).

Progettazione dei Sistemi di Controllo (3 di 6 CFU), Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria
Informatica e delle Tecnologie dell’Informazione e Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Meccanica,
Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

A.A. 2011-2012:

Fondamenti di Sistemi Dinamici (6 CFU), Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle
Tecnologie dell’ Informazione e Corso di Laurea in Scienze e Tecnologie Informatiche, Universita degli
Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

Robotica (6 CFU), Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie
dell’Informazione, Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico
istituzionale).

Progettazione dei Sistemi di Controllo (3 di 6 CFU), Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria
Informatica e delle Tecnologie dell’Informazione, Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza
(compito didattico istituzionale).

A.A. 2012-2013:

Fondamenti di Sistemi Dinamici (6 CFU), Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle
Tecnologie dell’Informazione, Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico
istituzionale).

Robotica (6 CFU), Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie
dell’Informazione, Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico
istituzionale).

Progettazione dei Sistemi di Controllo (3 di 6 CFU), Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria
Informatica e delle Tecnologie dell’Informazione, Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza
(compito didattico istituzionale).

A.A. 2013-2014:

Fondamenti di Sistemi Dinamici (6 CFU), Corso di Laurea in Scienze ¢ Tecnologie Informatiche e Corso
di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie dell’Informazione, Universita degli
Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

Robotica (6 CFU), Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie
dell’Informazione, Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico
istituzionale).

A.A. 2014-2015:

Fondamenti di Sistemi Dinamici (6 CFU), Corso di Laurea in Scienze e Tecnologie Informatiche e Corso
di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie dell’Informazione, Universita degli
Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

Robotica (6 CFU), Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie
dell’Informazione, Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico
istituzionale).

A.A. 2015-2016:

Fondamenti di Sistemi Dinamici (6 CFU), Corso di Laurea in Scienze e Tecnologie Informatiche e Corso
di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie dell’Informazione, Universita degli
Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

Robotica (6 CFU), Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie
dell’Informazione, Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico
istituzionale).

A.A. 2016-2017:

Fondamenti di Sistemi Dinamici (6 CFU), Corso di Laurea in Scienze ¢ Tecnologie Informatiche e Corso
di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie dell’Informazione, Universita degli
Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

Robotica (6 CFU), Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie
dell’Informazione, Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico
istituzionale).
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A.A. 2017-2018:

Fondamenti di Sistemi Dinamici (6 CFU), Corso di Laurea in Scienze e Tecnologie Informatiche e Corso
di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie dell’Informazione, Universita degli
Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

Robotica (6 CFU), Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie
dell’Informazione, Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico
istituzionale).

A.A. 2018-2019:

Fondamenti di Sistemi Dinamici (6 CFU), Corso di Laurea in Scienze ¢ Tecnologie Informatiche e Corso
di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie dell’Informazione, Universita degli
Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

Robotica (6 CFU), Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie
dell’Informazione, Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico
istituzionale).

A.A. 2019-2020:

Fondamenti di Sistemi Dinamici (6 CFU), Corso di Laurea in Scienze e Tecnologie Informatiche e Corso
di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie dell’Informazione, Universita degli
Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

Robotica (6 CFU), Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie
dell’Informazione, Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico
istituzionale).

A.A. 2020-2021:

Fondamenti di Sistemi Dinamici (6 CFU), Corso di Laurea in Scienze e Tecnologie Informatiche e Corso
di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie dell’Informazione, Universita degli
Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico istituzionale).

Robotica (6 CFU), Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica e delle Tecnologie
dell’Informazione, Universita degli Studi della Basilicata, sede di Potenza (compito didattico
istituzionale).

Altre attivita didattiche e seminariali

1995: University of California at Irvine: tiene il seminario dal titolo PD-type control schemes for
cooperative manipulator systems.

2003: VII Scuola Nazionale di Dottorato CIRA Controllo di sistemi Robotici per la Manipolazione e la
Cooperazione, Bertinoro (FC), 14-16 luglio 2003: nell’ambito del tema Sistemi Multi-robot tiene la
lezione dal titolo Modellistica e Controllo di Robot Cooperanti.

2003-2013: Docente di corsi erogati per gli studenti del Corso di Dottorato in Ingegneria dell’ Ambiente,
Universita degli Studi della Basilicata.

2004: Universita degli Studi della Basilicata, Master di Il livello in Bioingegneria per la Diagnosi e la
Terapia Medica: titolare del modulo didattico di Robotica Biomedica (2 CFU).

2005: Universita degli Studi della Basilicata, Master di II livello in Business Administration - La
gestione del valore di impresa: titolare del modulo didattico di Automazione Industriale (2 CFU).

2007: Universita degli Studi della Basilicata, Master di II livello in /ngegneria Industriale: titolare del
modulo didattico di Innovazione e Ricerca 3 (1.5 CFU).

2011: Master Universitario di II livello Robotics and Intelligent Systems, Universita degli Studi di
Napoli Federico II, tiene il seminario dal titolo Fault diagnosis for robotic systems: From theory to
practical implementation.

Universita Campus Bio-Medico: tiene il seminario dal titolo Diagnosi dei guasti per reattori chimici
discontinui.

2019: Nell’ambito del 12" International Workshop on Human-Friendly Robotics, tiene la keynote talk
Aerial Robotic Manipulation: Challenges and Perspectives.

2020: Nell’ambito del Workshop “Robotics 360°: Advances and Perspectives”, Istituto Italiano di
Tecnologia, tiene il seminario dal titolo Research on aerial manipulation at University of Basilicata.
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Attivita istituzionali e compiti organizzativi

Sintesi dell attivita istituzionale e dei compiti organizzativi

Le attivita istituzionali ed i compiti organizzativi sono stati svolti a tutti i livelli dell’istituzione universitaria
ed hanno compreso la responsabilita di Corsi di Studio, la partecipazione a commissioni/comitati di Ateneo e
organi accademici (Commissione preposta alla modifica di Statuto e Senato Accademico). E Prorettore con
delega alle funzioni di coordinamento delle strutture di autovalutazione e Presidente del Presidio della
Qualita di Ateneo.

Attivita accademiche istituzionali ed organizzative

2003-2006: Componente eletto della Giunta del Dipartimento di Ingegneria e Fisica dell’Ambiente
per il quadriennio accademico 2002-2006, Universita degli Studi della Basilicata.

2002-2010: Componente del Comitato Tecnico Scientifico (dal 2009 Comitato di Indirizzo) del
Centro Interfacolta per i Servizi Informatici e Telematici (CISIT) dell’Universita degli Studi della
Basilicata, quadriennio accademico 2002-2006 e quadriennio accademico 2006-2010.

2003-2004: Componente della Commissione Istruttoria Permanente del Corso di Laurea in
Ingegneria Meccanica, Facolta di Ingegneria, Universita degli Studi della Basilicata.

2005-2009: Componente della Commissione Istruttoria Permanente del Corso di Laurea in
Ingegneria delle Telecomunicazioni (Ingegneria dell’Informazione e delle Telecomunicazioni dall’a.a.
2007-2008), Facolta di Ingegneria, Universita degli Studi della Basilicata.

2004-2012: Componente della Commissione Didattica della Facolta di Ingegneria, Universita degli
Studi della Basilicata.

2002-2006: Componente del Collegio dei Docenti del Dottorato di Ricerca in Ingegneria
dell’Ambiente, Universita degli Studi della Basilicata.

2006-2011: Componente del Collegio dei Docenti del Dottorato di Ricerca in Ingegneria Industriale
e dell’Innovazione, Universita degli Studi della Basilicata.

2007-2009: Componente dello Staff Informatico del Rettore dell’Universita degli Studi della
Basilicata.

2006-2013: Rappresentante dell’Ateneo nel Comitato Tecnico di Coordinamento dell’Accordo di
Collaborazione per la Promozione dell Innovazione e del Trasferimento Tecnologico, stipulato nel 2006
fra I’Universita degli Studi della Basilicata, la Camera di Commercio di Potenza, Confindustria
Basilicata, Provincia di Potenza e altre associazioni di categoria, e rinnovato nel 2010.

2011: Componente della Commissione preposta alla modifica dello Statuto, Universita degli Studi
della Basilicata ai sensi della Legge 240/2010.

2012: Componente della Commissione Unica di Valutazione per il conferimento di Assegni di Ricerca,
Universita degli Studi della Basilicata.

2010-pres.: Componente della Commissione Istruttoria Permanente Interfacolta dei Corsi di
Laurea in Scienze e Tecnologie Informatiche e Ingegneria Informatica e delle Tecnologie
dell'Informazione, Facolta di Ingegneria e di Scienze MM.FF.NN., Universita degli Studi della
Basilicata.

2011-2012: Presidente della Commissione Istruttoria Permanente Interfacolta dei Corsi di Laurea
in Scienze e Tecnologie Informatiche e Ingegneria Informatica e delle Tecnologie
dell'Informazione, Facolta di Ingegneria e di Scienze MM.FF.NN., Universita degli Studi della
Basilicata.

2012-2016: Componente del Senato Accademico dell’Universita degli Studi della Basilicata per il
quadriennio accademico 2012-2016.

2013-2019: Componente del Collegio dei Docenti del Dottorato di Ricerca in Ingegneria per
I’Innovazione e lo Sviluppo Sostenibile ¢ Coordinatore Vicario per il XXIX ciclo, Universita degli
Studi della Basilicata.

2013: Coordinatore del gruppo di lavoro per la revisione del Regolamento di Ateneo disciplinante
convenzioni per attivita in collaborazione o per conto terzi dell’Universita degli Studi della
Basilicata.

2014-2018: Prorettore con delega alle funzioni di coordinamento delle strutture di autovalutazione
finalizzate al perseguimento della qualita della formazione e della ricerca e Presidente del Presidio
della Qualita dell' Ateneo, Universita degli Studi della Basilicata.
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Partecipazione a commissioni giudicatrici

2002-pres.: Membro di Commissioni Giudicatrici per I’ammissione al Dottorato di Ricerca in
Ingegneria dell’ Ambiente (Universita degli Studi della Basilicata), al Dottorato di Ricerca in Ingegneria
Industriale e dell’Innovazione (Universita degli Studi della Basilicata) e al Dottorato di Ricerca in
Ingegneria per I’Innovazione e lo Sviluppo Sostenibile (Universita degli Studi della Basilicata).
2005-pres.: Membro delle Commissioni Giudicatrici per I’esame finale dei seguenti corsi di dottorato:
Dottorato di Ricerca in Ingegneria Industriale e dell’Innovazione (Universita degli Studi della Basilicata,
2011 e 2013), Dottorato di Ricerca in Ingegneria dell'Informazione (Politecnico di Bari, 2005), Dottorato
di Ricerca in Ingegneria Elettrica e dell'Automazione (Universita degli Studi Mediterranea di Reggio
Calabria, 2006), Dottorato di Ricerca in Ingegneria dei Sistemi ed Informatica (Universita della Calabria,
2011), Dottorato di Ricerca in Ingegneria dell'Informazione (Universita del Salento, 2010), Dottorato di
Ricerca in Ingegneria Informatica ed Automatica (Universita degli Studi di Napoli Federico II, 2011),
Dottorato di Ricerca in Ingegneria Elettronica ed Informatica (Seconda Universita degli Studi di Napoli,
2016), Dottorato di Ricerca in Bioingegneria e Robotica (Universita degli Studi di Genova e Istituto
Italiano di Tecnologia, 2020).

2005-pres.: Membro di Commissioni Giudicatrici per Iattribuzione di Assegni di Ricerca, Universita
degli Studi della Basilicata.

2006: Membro eletto della Commissione Giudicatrice della procedura di valutazione comparativa ad 1
posto di ricercatore universitario, Facolta Ingegneria dell'Universita degli Studi di Roma Tre, settore
scientifico disciplinare ING-INF/04 — Automatica.

2008: Membro designato della Commissione Giudicatrice della procedura di valutazione comparativa
per la copertura di 1 posto di ricercatore universitario, Facolta Ingegneria dell'Universita degli Studi
della Basilicata, settore scientifico disciplinare ING-INF/04 — Automatica.

Membro della Commissione Giudicatrice per la conferma in ruolo di Professori di Il Fascia, settore
scientifico disciplinare ING-INF/04 — Automatica, valutazione comparativa per il SSD ING-INF/04 —
Automatica, bandita il 15/01/2002 dall’Universita degli Studi di Napoli Federico II, Facolta di
Ingegneria.

2011: Membro della Commissione Giudicatrice di un Concorso per Ricercatore di III livello presso il
Consiglio Nazionale delle Ricerche, Area Scientifica L.1 “Ingegneria Industriale”, cod. rif. BA103/1.
2014: Membro della Commissione Giudicatrice della procedura di selezione finalizzata al reclutamento
di un professore universitario di II fascia nel SSD ING-ING/04 (SC 09/G1), Universita degli Studi e-
Campus.

2016: Membro della Commissione Giudicatrice per la selezione pubblica di un ricercatore art. 24,
comma 3, lett. a) della Legge 240/2010 nel SSD ING-ING/04 (SC 09/G1), Universita degli Studi di
Napoli Federico II.

2016-2018: Membro della Commissione Nazionale per il conferimento dell’Abilitazione Scientifica
Nazionale alle funzioni di professore universitario di prima e seconda fascia per il settore concorsuale
09/G1-Automatica.

2019: Opponent nell difesa pubblica della tesi di dottorato “Dual-Arm Robotic Manipulation under
Uncertainties and Task-Based Redundancy”, KTH Royal Institute of Technology.

2019: Membro della Commissione Giudicatrice della procedura selettiva finalizzata al reclutamento di
un professore universitario di I fascia nel SSD ING-ING/04 (SC 09/G1), Universita degli Studi Magna
Graecia di Catanzaro.

Membro delle Commissioni Giudicatrici per la selezione pubblica di due ricercatori art. 24, comma 3,
lett. b) della Legge 240/2010 nel SSD ING-ING/04 (SC 09/G1), Universita degli Studi di Napoli
Federico II.

Membro della Commissione Giudicatrice per la selezione pubblica di un ricercatore art. 24, comma 3,
lett. a) della Legge 240/2010 nel SSD ING-ING/04 (SC 09/G1), Universita del Salento.

Membro della Commissione Giudicatrice della procedura selettiva finalizzata al reclutamento di un
professore universitario di II fascia nel SSD ING-ING/04 (SC 09/G1), Universita degli Studi di Salerno.
2020: Membro della Commissione Giudicatrice della procedura selettiva finalizzata al reclutamento di
un professore universitario di I fascia nel SSD ING-ING/04 (SC 09/G1), Universita degli Studi di
Salerno.
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ELENCO DELLE PUBBLICAZIONI

A ciascuna pubblicazione ¢ associato un codice identificativo: MI: monografie a diffusione internazionale,
EI: curatele a diffusione internazionale, RI: articoli su riviste a diffusione internazionale, CL: capitoli di libri
a diffusione internazionale, CI: comunicazioni a congressi internazionali, MN: monografie e libri di testo a
diffusione nazionale, EN: curatele a diffusione nazionale, RN: articoli su riviste a diffusione nazionale, CN:
comunicazioni a congressi nazionali, A: altre pubblicazioni.

Monografie a diffusione internazionale

[MI1] F. Caccavale, M. lamarino, F. Pierri, V. Tufano. Control and Monitoring of Chemical Batch
Reactors, Springer-Verlag, London, UK, 2011. ISBN: 9780857291943, DOI: 10.1007/978-0-85729-195-0.

Curatele a diffusione internazionale

[EI2] F. Caccavale, C. Ott, B. Winkler, Z. Taylor (Eds). Bringing Innovative Robotic Technologies from
Research Labs to Industrial End-users: The Experience of the European Robotics Challenges, Springer
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