CURRICULUM DELL’ATTIVITA’ SCIENTIFICA E DIDATTICA

(redatto ai sensi degli Artt. 46 e 47 del D.P.R. 28.12.2000, n. 445)

11 sottoscritto MADDIO PIETRO DAVIDE, nato a CATANIA il 09/10/1985,

consapevole, ai sensi dell’art. 76 del D.P.R. 445/2000, che dichiarazioni mendaci, formazione o uso

di atti falsi sono puniti ai sensi del Codice penale e delle leggi speciali in materia,

DICHIARA:

di aver svolto le seguenti attivita in ambito scientifico e didattico:

e Istruzione e formazione:

Dottorato di ricerca in Design, Manufacturing and Operations Engineering (XXXIII
Ciclo), conseguito presso I’Universita degli Studi di Roma “Tor Vergata” in data
23/09/2021, discutendo una tesi dal titolo “Form-finding analysis for asymmetric
offset deployable mesh reflector antennas”;

Abilitazione alla professione di Ingegnere — Sez. A Industriale, conseguita presso
I’Universita degli Studi di Catania in data 25/07/2013;

Laurea Specialistica in Ingegneria dell’Automazione e Controllo dei Sistemi
Complessi (29/S), conseguita presso I’Universita degli Studi di Catania in data
28/03/2013 con votazione 110/110 e Lode, discutendo una tesi dal titolo “Modeling
and Thermo-Fluid Dynamics Analysis of a System of Inspection for the Gasification
Process™;

Laurea Triennale in Ingegneria Informatica (Classe 9), conseguita presso 1I’Universita
degli Studi di Catania in data 20/10/2008, discutendo una tesi dal titolo “Techniques
and Analysis of Parallel Programming on x86 Architectures”;

e Attivita di ricerca e didattica:

Da marzo 2025 ¢ membro del Comitato Tecnico Scientifico del Master di secondo
livello dal titolo “Materiali e Tecniche per I’industria: Smart Automation and Al for
Production Engineering” 1" edizione, coordinato dal Consorzio Universitario per
1’ Atenco della Sicilia Occidentale e del Bacino del Mediterraneo (UNISOM);

11 03/09/2024 riceve la nomina di Delegato all’Orientamento del Dipartimento di
Ingegneria Civile e Architettura per il biennio 2024-2026;



I1 06/05/2025 ha aderito al Collegio di Dottorato Ingegneria dei Sistemi, Energetica,
Informatica ¢ delle Telecomunicazioni (XLI ciclo);

11 17/05/2024 ha aderito al Collegio di Dottorato Ingegneria dei Sistemi, Energetica,
Informatica ¢ delle Telecomunicazioni (XL ciclo);

Dal 22/03/2024 ¢ nominato Rappresentante dei Ricercatori in seno alla Giunta del
Dipartimento di Ingegneria Civile e Architettura, per lo scorcio del quadriennio
2020/2024, e riconfermato dal 01/11/2024 per la durata di due anni, ovvero fino alla
scadenza del contratto;

Dal 01/12/2023 ad oggi ¢ titolare di un contratto da Ricercatore a tempo pieno ai
sensi dell’art. 24, comma 3, lettera b), legge 240/2010 per il settore concorsuale
09/A2 “Meccanica applicata alle macchine, settore scientifico disciplinare ING-
IND/13 - Meccanica applicata alle macchine” presso il Dipartimento di Ingegneria
Civile e Architettura dell’Universita degli Studi di Catania;

Dal 01/01/2022 al 30/11/2023 ¢ titolare di un contratto da Ricercatore a tempo pieno
ai sensi dell’art. 24, comma 3, lettera a), legge 240/2010 per il settore concorsuale
09/A2 “Meccanica applicata alle macchine, settore scientifico disciplinare ING-
IND/13 - Meccanica applicata alle macchine” presso il Dipartimento di Ingegneria
Civile e Architettura dell’Universita degli Studi di Catania. Il contratto ¢ con
finanziamento a carico delle risorse assegnate dal D.M. n. 1062/2021 nell'ambito
dell'Azione IV .4 - "Dottorati e contratti di ricerca su tematiche dell'innovazione" del
nuovo Asse IV del PON Ricerca e Innovazione 2014-2020 "Istruzione e ricerca per il
recupero - REACT-EU". Progetto: "Controllo delle vibrazioni ed integrazione
automatizza in impianti per la produzione del calcestruzzo".

Nell’anno accademico 2024/2025 riceve un incarico di insegnamento nel Percorso
formativo abilitante della classe di concorso A042 — “Scienze e Tecnologie
Meccaniche”, nome insegnamento: ‘“Laboratorio didattico di meccanica applicata
alle macchine e meccatronica”, presso 1’Universita degli Studi di Catania, per un
totale di 12 ore;

Nell’anno accademico 2023/2024 riceve un incarico di insegnamento nel Corso di
Laurea Magistrale in ‘“Advanced Intelligent Electronic Systems” presso “1
Decembrie 1918” University of Alba Iulia (Romania), per un totale di 8 ore;

Dal 30/05/2022 al 31/07/2023 partecipa alle attivita di lavoro nell’ambito del
Contratto di Ricerca n. 1520101323 dal titolo “Determinazione della forma di un
riflettore dispiegabile per alte frequenze e sviluppo del codice di calcolo™ stipulato
tra la societa Thales Alenia Space Italia S.p.A. e I’Universita degli Studi di Catania;

Dall’anno accademico 2023/2024 ad oggi ¢ co-titolare dei seguenti insegnamenti:

= “Mechatronics” nel Corso di Laurea Magistrale in “Mechanical Engineering”
(LM-33) presso I’Universita degli Studi di Catania, per un totale di 33 ore;



= “Modeling and Simulation of Mechanical Systems” nel Corso di Laurea
Magistrale in “Automation and Control of Complex Systems” (LM-25)
presso I’Universita degli Studi di Catania, per un totale di 29 ore;

Nell’anno accademico 2022/2023 ¢ titolare dell’insegnamento “Mechatronics” nel
Corso di Laurea Magistrale in “Mechanical Engineering” (LM-33) presso
I’Universita degli Studi di Catania, per un totale di 62 ore;

Dall’anno accademico 2022/2023 ad oggi ha un incarico di insegnamento, presso
I’Universita degli Studi di Catania, nell’ambito del PROGETTO ORIENTAMENTO
2026 - Piano Nazionale di Ripresa e Resilienza, Missione 4 “Istruzione e Ricerca” -
Componente 1 “Potenziamento dell’offerta dei servizi all’istruzione: dagli asili nido
all’universita”, Investimento 1.6 “Orientamento attivo nella transizione scuola-
universita”, presentando un’attivita laboratoriale dal titolo “Progettare un sistema
meccatronico con il microcontrollore Arduino”, per un totale di 32 ore;

Dall’anno accademico 2022/2023 ¢ nominato Presidente della Commissione tirocini
per il Corso di Laurea Magistrale in “Mechanical Engineering” (LM-33) presso
I’Universita degli Studi di Catania;

Nell’anno accademico 2021/2022 riceve un incarico di insegnamento nel Corso di
Laurea Magistrale in “Dindmica de Vehiculos Ferroviarios” presso 1’Universitat
Politécnica de Valéncia (Spagna), per un totale di 8 ore;

Nell’anno accademico 2021/2022 ¢ titolare dell’insegnamento ‘“Mechanical
Engineering” nel Corso di Laurea Magistrale in ‘“Chemical Engineering for
Industrial Sustainability” (LM-22) dell’Universita degli Studi di Catania, per un
totale di 62 ore;

Dall’11/12/2017 al 10/12/2021 ¢ titolare di un assegno di ricerca presso I’Universita
degli Studi di Catania dal tema “Strumenti innovativi per il monitoraggio in ambito
ospedaliero dello stato di salute dei pazienti”, settore ERC PE7;

11 27/06/2019 ¢ nominato Cultore della materia presso 1’Universita degli Studi di
Catania a supporto delle attivita didattiche per la disciplina “Meccatronica — SSD
ING-IND/13”, Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Meccanica (LM-33). E,
inoltre, inserito nelle commissioni di esami di profitto;

Dal 19/10/2018 al 19/02/2019 ¢ tutor (senior) a supporto delle attivita didattiche per
la disciplina “Meccatronica — SSD ING-IND/13”, Corso di Laurea Magistrale in
Ingegneria Meccanica (LM-33), presso I’Universita degli Studi di Catania,
svolgendo attivita didattica integrativa e di laboratorio in aula;

Dal 18/10/2016 al 18/03/2017 ¢ titolare di una borsa di ricerca dal titolo “Form-
finding di un Large Deployable Reflector (LDR) per il monitoraggio di dati
ambientali” presso I’Universita degli Studi di Catania, in collaborazione con la
societa Thales Alenia Space;



- Dal 28/12/2015 all’11/02/2016 ha svolto una collaborazione per attivita di ricerca su
una tematica dal titolo “Form-finding di un Large Deployable Reflector (LDR) per il
monitoraggio di dati ambientali” presso I’Universita degli Studi di Catania;

- Dall’08/09/2014 all’8/02/2015 ha svolto una collaborazione per attivita di ricerca sul
progetto BioDiValue, finanziato nel Programma Operativo Italia-Malta 2007 2013,
dal titolo “Studio del controllo di assetto di un veicolo underwater trainato”, presso il
Comune di Lampedusa e Linosa;

- Dal 01/04/2014 al 31/07/2014 ha svolto una collaborazione per attivita di ricerca sul
progetto BioDiValue, finanziato nel Programma Operativo Italia-Malta 2007 2013,
dal titolo “Studio del controllo di assetto di un veicolo underwater trainato” presso
I’Universita degli Studi di Catania;

- Dal 15/07/2013 al 15/01/2014 ha svolto una collaborazione per attivita di ricerca sul
progetto BioDiValue, finanziato nel Programma Operativo Italia-Malta 2007 2013,
dal titolo “Studio del controllo di assetto di un veicolo underwater trainato” presso
I’Universita degli Studi di Catania;

e Pubblicazioni su riviste internazionali:

- Maddio, P. D., Sinatra, R., & Cammarata, A. (2025). A novel 2D penalty
formulation for frictionless contact. Multibody System Dynamics, 1-25.
DOI: https://doi.org/10.1007/s11044-025-10119-4

- Cammarata, A., Maddio, P. D., Sinatra, R., Tian, Y., Zhao, Y., & Xi, F. (2024).
Elastostatic analysis of a module-based shape morphing snake-like robot.
Mechanism and Machine Theory, 194, 105580.

DOI: https://doi.org/10.1016/j.mechmachtheory.2024.105580

- Maddio, P. D., Sinatra, R., Meschini, A., Rigato, R., Lapi, M., Scarozza, D., &
Cammarata, A. (2024). Cable net generation of a deployable offset parabolic
reflector using quasi-geodesic curves. Acta Astronautica, 214, 401-413.

DOI: https://doi.org/10.1016/j.actaastro.2023.10.054

- Cammarata, A., Maddio, P. D., Sinatra, R., & Belfiore, N. P. (2022). Direct
Kinetostatic Analysis of a Gripper with Curved Flexures. Micromachines, 13(12),
2172.

DOI: https://doi.org/10.3390/mi13122172

- Maddio, P. D., Salvini, P., Sinatra, R., & Cammarata, A. (2022). Optimization of the
efficiency of large deployable reflectors by measuring the error around the feed. Acta
Astronautica, 199, 206-223.

DOI: https://doi.org/10.1016/j.actaastro.2022.07.022



https://doi.org/10.1007/s11044-025-10119-4
https://doi.org/10.1016/j.mechmachtheory.2024.105580
https://doi.org/10.1016/j.actaastro.2023.10.054
https://doi.org/10.3390/mi13122172
https://doi.org/10.1016/j.actaastro.2022.07.022

Cammarata, A., Maddio, P. D., Sinatra, R., Rossi, A., & Belfiore, N. P. (2022).
Dynamic model of a conjugate-surface flexure hinge considering impacts between
cylinders. Micromachines, 13(6), 957.

DOI: https://doi.org/10.3390/mi13060957

Cammarata, A., Sinatra, R., & Maddio, P. D. (2022). Interface reduction in flexible
multibody systems using the Floating Frame of Reference Formulation. Journal of
Sound and Vibration, 523, 116720.

DOI: https://doi.org/10.1016/].jsv.2021.116720

Caruso, G. D., Garraffo, F., Lanzafame, R., Maddio, P., Matarazzo, A., Messina, M.,
Pisano, V., Sinatra, R., & Zerbo, A. (2021). Analysis of wind turbine performance,
optimization, technical-economic and environmental feasibility. Environmental
Engineering and Management Journal, 20(10), 1637-1643.

DOI: https://doi.org/10.30638/eemj.2021.152

Cammarata, A., & Maddio, P. D. (2021). A system-based reduction method for
spatial deformable multibody systems using global flexible modes. Journal of Sound
and Vibration, 504, 116118.

DOI: https://doi.org/10.1016/1.jsv.2021.116118

Cammarata, A., Sinatra, R., Rigano, A., Lombardo, M., & Maddio, P. D. (2020).
Design of a large deployable reflector opening system. Machines, 8(1), 7.
DOI: https://doi.org/10.3390/machines8010007

Cammarata, A., Sinatra, R., & Maddio, P. D. (2019). Static condensation method for
the reduced dynamic modeling of mechanisms and structures. Archive of Applied
Mechanics, §9(10), 2033-2051.

DOI: https://doi.org/10.1007/s00419-019-01560-x

Cammarata, A., Sinatra, R., Rigato, R., & Maddio, P. D. (2019). Tie-system
calibration for the experimental setup of large deployable reflectors. Machines, 7(2),
23.

DOI: https://doi.org/10.3390/machines7020023

Maddio, P. D., Meschini, A., Sinatra, R., & Cammarata, A. (2019). An optimized
form-finding method of an asymmetric large deployable reflector. Engineering
Structures, 181, 27-34.

DOI: https://doi.org/10.1016/j.engstruct.2018.11.077

Muscat, M., Cammarata, A., Maddio, P. D., & Sinatra, R. (2018). Design and
development of a towfish to monitor marine pollution. Euro-Mediterranean Journal
for Environmental Integration, 3(1), 1-12.

DOI: https://doi.org/10.1007/s41207-017-0049-2



https://doi.org/10.3390/mi13060957
https://doi.org/10.1016/j.jsv.2021.116720
https://doi.org/10.30638/eemj.2021.152
https://doi.org/10.1016/j.jsv.2021.116118
https://doi.org/10.3390/machines8010007
https://doi.org/10.1007/s00419-019-01560-x
https://doi.org/10.3390/machines7020023
https://doi.org/10.1016/j.engstruct.2018.11.077
https://doi.org/10.1007/s41207-017-0049-2

Pubblicazioni su conferenze internazionali:

Mottola, G., Maddio, P. D., Cammarata, A., Sinatra, R., & Garesci, F. (2025, May).
Applications of Traveling Salesman Problem Solvers for Path Planning of Parallel
Robots. In International Workshop IFToMM for Sustainable Development Goals
(pp- 118-127). Cham: Springer Nature Switzerland. DOI:
https://doi.org/10.1007/978-3-031-91151-4 13

Maddio, P. D., Sinatra, R., & Cammarata, A. (2024, August). Impedance-Based
Interaction Strategies for a Serial Collaborative Robot. In The International
Conference of IFToMM ITALY (pp. 383-390). Cham: Springer Nature Switzerland.
DOI: https://doi.org/10.1007/978-3-031-64553-2 45

Maddio, P. D., Sinatra, R., & Cammarata, A. (2023, November). Obstacle
Avoidance of a Serial Collaborative Robot Using Impedance Control. In /[FToMM
World Congress on Mechanism and Machine Science (pp. 838-847). Cham: Springer
Nature Switzerland.

DOI: https://doi.org/10.1007/978-3-031-45770-8 83

Cammarata, A., Maddio, P. D., Sinatra, R., Tian, Y., Zhao, Y., & Xi, F. (2023,
November). Stiffness Analysis of a Module-Based Shape Morphing Snake-Like
Robot. In IFToMM World Congress on Mechanism and Machine Science (pp. 12-
21). Cham: Springer Nature Switzerland.

DOI: https://doi.org/10.1007/978-3-031-45770-8_2

Maddio, P.D., Salvini, P., Sinatra, R., & Cammarata, A. (2023) Surface error
correction of a mesh deployable reflector. Materials Research Proceedings, 26, 665-
670.

DOI: https://doi.org/10.21741/9781644902431-107

Cammarata, A., Maddio, P.D., & Sinatra, R. (2023) Interface reduction in flexible
multibody systems. Materials Research Proceedings, 26, 653-658.

DOI: https://doi.org/10.21741/9781644902431-105

Maddio, P. D., Sinatra, R., & Cammarata, A. (2020, December). Hole Detection
Strategies Based on Force/Torque Sensors. In 2¢ Conferenza Italiana di Robotica e
Macchine Intelligenti, I-RIM Conference 2020.

Cammarata, A., Sinatra, R., & Maddio, P. D. (2019, August). Extension of the
iterative improved reduced system technique to flexible mechanisms. In European
Congress on Computational Methods in Applied Sciences and Engineering (pp. 255-
263). Springer, Cham.

DOI: https://doi.org/10.1007/978-3-030-23132-3 31

Baglio, S., Cammarata, A., Cortis, P., Bello, L. L., Maddio, P. D., Nicosia, S., ... &
Trigona, C. (2019, July). Virtual biosensors for the estimation of medical precursors.


https://doi.org/10.1007/978-3-031-91151-4_13
https://doi.org/10.1007/978-3-031-64553-2_45
https://doi.org/10.1007/978-3-031-45770-8_83
https://doi.org/10.1007/978-3-031-45770-8_2
https://doi.org/10.21741/9781644902431-107
https://doi.org/10.21741/9781644902431-105
https://doi.org/10.1007/978-3-030-23132-3_31

In 2019 IEEE International Symposium on Measurements & Networking (M&N) (pp.
1-4). IEEE.
DOI: https://doi.org/10.1109/TWMN.2019.8805005

- Cammarata, A., Sinatra, R., & Maddio, P. D. (2019, July). An extended Craig-
Bampton method for the modal analysis of mechanisms. In /FToMM World
Congress on Mechanism and Machine Science (pp. 3329-3338). Springer, Cham.
DOI: https://doi.org/10.1007/978-3-030-20131-9 329

- Cammarata, A., Sinatra, R., & Maddio, P. D. (2018, September). Tie-system
calibration for the experimental setup of large deployable reflectors. In /8¢h
International Conference” Research and Development in Mechanical Industry"
RaDMI-2018.

- Cammarata, A., Sinatra, R., & Maddio, P. D. (2018, September). Design of a Large
Deployable Reflector Opening System. In /8th International Conference" Research
and Development in Mechanical Industry” RaDMI-2018.

- Cammarata, A., Sinatra, R., & Maddio, P. D. (2018, September). Integrated
Dynamic Reduction Method for the Force Finding of Large Deployable Reflectors.
In International Symposium on Multibody Dynamics in Aerospace and Robotics
Engineering. Beijing, China. September 25-29. 2018

- Cammarata, A., Sinatra, R., & Maddio, P. D. (2018, August). A two-step algorithm
for the dynamic reduction of flexible mechanisms. In I/FToMM Symposium on
Mechanism Design for Robotics (pp. 25-32). Springer, Cham.

DOI: https://doi.org/10.1007/978-3-030-00365-4 4

- Meschini, A., Rigato, R., Scarozza, D., Milano, M., Cammarata, A., Sinatra, R.,
Maddio, P. D., Ihle, A., & Rodrigues, G. (2016, November). Modified Force
Density Method for the Form-Finding Optimization of an Asymmetric Cable-Net
Deployable Antenna. In Large Deployable Antennas, ESA/ESTEC. 2016.

- Cammarata, A., Lacagnina, M., Maddio, P. D., & Sinatra, R. (2014, June). Power
and data transmission in an underwater vehicle for the monitoring of Malta Channel
and marine protected areas. In Mechatronics 2014, The 14th Mechatronics Forum
International Conference. Karlstad, Sweden, June 16-18. Karlstads universitet.

e Partecipazione a convegni scientifici internazionali come relatore:

-  ECCOMAS Multibody Dynamics 2025
12" ECCOMAS Multibody Dynamics Conference, July 13-18, 2025
Innsbruck, Austria


https://doi.org/10.1109/IWMN.2019.8805005
https://doi.org/10.1007/978-3-030-20131-9_329
https://doi.org/10.1007/978-3-030-00365-4_4

IFIT 2024
5" International Conference of IFToMM Italy, September 11-13, 2024
Torino, Italia

MMT Symposium 2024
Mechanism and Machine Theory Symposium 2024, June 26-28, 2024
Guimaraes, Portogallo

IFToMM 2023
16" IFToMM World Congress, November 5-10, 2023
Tokyo, Japan

AIMETA 2022
Congresso Nazionale AIMETA 2022, 4-8 settembre, 2022
Palermo, Italia

GMA 2022
Convegno del Gruppo Italiano di Meccanica Applicata, 7-9 luglio, 2022
Palermo, Italia

ECCOMAS 2021

10" ECCOMAS Thematic Conference on MULTIBODY DYNAMICS, December
12-15, 2021

Online conference

I-RIM 2020
2% Conferenza Italiana di Robotica e Macchine Intelligenti, 10-12 dicembre, 2020
Online conference

Mechatronics 2014
14" Mechatronics Forum International Conference, June 16-18, 2014
Karlstad, Svezia

e Partecipazione a convegni scientifici internazionali:

ICCCM 2025
8" International Conference on Computational Contact Mechanics, July 2-4, 2025
Munich, Germany

14SDG 2025
3rd [IFToMM for Sustainable Development Goals Conference, June 9-12, 2025
Villa San Giovanni, Italy

ECCOMAS Multibody Dynamics 2023
11" ECCOMAS Multibody Dynamics Conference, July 24-28, 2023
Lisboa, Portugal



ECCOMAS CONGRESS 2022

8" European Congress on Computational Methods in Applied Sciences and
Engineering, 5-9 June, 2022

Oslo, Norvegia

ECCOMAS Multibody Dynamics 2019
9" ECCOMAS Multibody Dynamics Conference, July 15-18, 2019
Duisburg, Germania

[FToMM 2019
15" IFToMM World Congress, June 30 - July 4, 2019
Krakow, Polonia

USNCTAM 2018
18th U.S. National Congress for Theoretical and Applied Mechanics, June 4-9, 2018
Chicago, USA

e [Editore su riviste internazionali:

E Guest Editor dello Special Issue “Creative Mechanism Design in Applied
Mechanics” nella rivista Machines — MDPI ed.

E Guest Editor dello Special Issue “Advances in Flexible Mechanisms” nella rivista
Machines — MDPI ed.

e Attivita di revisione per riviste scientifiche internazionali:

Acta Astronautica, Elsevier ed;

Aerospace, MDPI ed;

Applied Sciences, MDPI ed;

Engineering Structures, Elsevier ed;

International Journal of Solids and Structures, Elsevier ed;
International Journal of Mechanical Sciences, Elsevier ed;
Journal of Aerospace Engineering, ASCE ed;
Mathematical Problems in Engineering, Hindawi ed;

Mechanism and Machine Theory, Elsevier ed;

e Partecipazione a progetti di ricerca internazionali:

02/05/2025 — oggi

Progetto TecMAReco: Tecnologie ad alta risoluzione per il monitoraggio di rifiuti
marini e rilevamento di effetti sugli ecosistemi marini protetti, verso un sistema di
rilevamento rapido transfrontaliero



Progetto di cooperazione transfrontaliera, finanziato dal Programma INTERREG VI-
A Ttalia-Malta 2021-2027

13/12/2023 — oggi
Progetto Sistemi innovativi di fabbricazione flessibile per materiali compositi
ecocompatibili totalmente riciclabili (RE-COMP)

Progetto MISE Fondo per la Crescita Sostenibile - Accordi per I'innovazione di cui
al D.M. 31 dicembre 2021 e D.D. 18 marzo 2022.

01/12/2023 — oggi

Progetto Unmanned rovers with applications to agricultural activities and soil
sensing

Progetto PRIN 2022 PNRR

30/09/2023 —30/11/2025

Progetto Magneto-Mechanical Accelerometers, Gyroscopes and Computing based on
nanoscale magnetic tunnel junctions (MMAGYC)

Progetto PRIN 2022

03/01/2023 —31/12/2023
Progetto Beyond CALYPSO: Extending Data and Services for Safer Navigation &
Marine Protection

Progetto di cooperazione transfrontaliera, finanziato dal Programma INTERREG V-
A Ttalia-Malta 2014-2020

30/05/2018 —31/12/2021

Progetto MEDIWARN: Virtual Biosensor for Medical Warning Precursors

Progetto di cooperazione transfrontaliera, finanziato dal Programma INTERREG V-
A Italia-Malta 2014-2020

30/03/2018 —31/10/2021

Progetto CALYPSO South: Extending Data and Services for Safer Navigation &
Marine Protection

Progetto di cooperazione transfrontaliera, finanziato dal Programma INTERREG V-
A Ttalia-Malta 2014-2020

15/07/2013 - 23/04/2015

Progetto BioDiValue: Biodiversity and Sustainable Development in the Strait of
Sicily

Progetto di cooperazione transfrontaliera, finanziato dal Programma Operativo Italia-
Malta 2007 2013 nell’ambito dell’asse Progetti strategici;



Responsabile scientifico di progetti di ricerca d’Ateneo:

01/07/2025 - oggi

Progetto CONTACT: Un metodo innovativo per la simulazione del contatto
bidimensionale senza attrito nei sistemi multibody

Responsabile scientifico del progetto

Piano di incentivi per la ricerca di Ateneo 2024/2026 (Pia.ce.ri.) — Starting Grant

Partecipazione a corsi:

13/09/2021 — 17/09/2021
Summer School - Multibody Dynamics Workshop 2021

3rd International Multibody System Dynamics Workshop & Summer School
Online Workshop

19/11/2018 — 22/11/2018

Corso Nazionale di Automazione Industriale e Robotica 2018
La tecnologia a supporto del lavoro umano

Brescia, Italia

Organizzazione convegni:

IFIT 2024

The 5th IFToMM ITALY Conference
September 11-13, 2024

Torino, Italy

GMA 2018
Supporto alle attivita organizzative, logistiche e amministrative per il convegno

annuale del Gruppo di Meccanica Applicata (GMA) organizzato dall'Universita degli
Studi di Catania

Correlatore tesi di laurea:

Dall’A.A. 2017/2018 ad oggi ¢ correlatore di numerose tesi di Laurea Magistrale nei
Corsi di Laurea in Ingegneria Meccanica (LM-33) e Modeling and Simulation of
Mechanical Systems (LM-25).

Commissario Esami di Stato

Partecipazione come commissario per gli Esami di Abilitazione alla professione di
Ingegnere — Sez. A Industriale per gli anni 2020, 2021, 2022 presso I’Universita
degli Studi di Catania.



e Membro gruppi di ricerca

- Membro del Gruppo italiano di Meccanica Applicata (GMA).
- Membro dell’associazione IFToMM Italy.

- Membro del Comitato organizzativo della Conferenza IFIT 2024

e Premi e riconoscimenti

- 11 12/06/2025 ha ricevuto il premio “Bronze Best Application Paper Award”
dall’International Award Committee for [4SDG 2025 per il paper dal titolo

“Applications of Traveling Salesman Problem Solvers for Path Planning of Parallel

Robots.”

- II 29/11/2023 ha ricevuto 1’Abilitazione Scientifica Nazionale alle funzioni di

professore universitario di Seconda Fascia nel Settore Concorsuale 09/A2 -

MECCANICA APPLICATA ALLE MACCHINE.

11 sottoscritto dichiara di essere informato, ai sensi del decreto legislativo 196/2003, che i dati sopra
riportati verranno utilizzati nell'ambito del procedimento per il quale la presente dichiarazione viene

resa.

Catania, 25/02/2026

Il dichiarante

FO.IN.




