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ESPERIENZA LAVORATIVA 1 
  

Periodo  Dal 18 febbraio 2018 

Tipo di attività  Ingegneria 

Nome e indirizzo del datore 
di lavoro 

 Politecnico di Torino - Corso Duca degli Abruzzi 24, 10129 Torino, Italia 

Settore di attività  Università 

Ruolo  Professore Associato  

Principali attività e 
responsabilità 

 Insegnamento: responsabile di corsi nell’ambito della Meccanica Applicata e 
delle Macchine (Fondamenti di Meccanica Teorica e Applicata, Sistemi 
Meccatronici, Controllo automatico nei sistemi di trasporto, Materiali e 
componenti per il design); attività di supporto nei corsi di Meccatronica, 
Regolazione e controllo dei sistemi meccanici e Automazione a fluido 
 
Ricerca: sviluppo di ricerche nell’ambito della meccatronica, dei sistemi di 
trasporto e distribuzione di fluidi, della robotica, e dell’energia. 
 
Argomenti trattati nel corso delle ricerche svolte: 
 

• Automazione industriale 

• Automazione e robotica flessibile in ambito industria 4.0 

• Robotica industriale 

• Robotica collaborativa 

• Robotica di servizio 

• Dispositivi meccatronici per applicazioni automotive, aerospaziali, navali 
e industriali 

• Generatori eolici on-shore e off-shore 

• Sistemi per lo stoccaggio, il trasporto e la distribuzione del gas naturale, 
dell’idrogeno e di loro miscele 

• Sistemi per l’upstream in ambito petrolifero 

• Dispositivi innovativi per l’industria meccano tessile 

• Dispositivi per la generazione e trasmissione del moto 

• Trasmissioni di potenza 

• Sistemi fotovoltaici di terza generazione 



Responsabile scientifico di 10 programmi di ricerca finanziati da bandi competitivi 
e di oltre 50 programmi finanziati da aziende private 
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Periodo  Dal 15 settembre 1995 al 17 febbraio 2018 

Tipo di attività  Ingegneria 

Nome e indirizzo del datore 
di lavoro 

 Politecnico di Torino - Corso Duca degli Abruzzi 24, 10129 Torino, Italia 

Settore di attività  Università 

Ruolo  Ricercatore universitario  

Principali attività e 
responsabilità 

 Insegnamento: responsabile di corsi nell’ambito della Meccanica Applicata e 
delle Macchine (Fondamenti di Meccanica Teorica e Applicata, Sistemi 
Meccatronici, Controllo automatico nei sistemi di trasporto, Materiali e 
componenti per il design); attività di supporto nei corsi di Meccatronica, 
Regolazione e controllo dei sistemi meccanici e Automazione a fluido 
 
Ricerca: sviluppo di ricerche nell’ambito della meccatronica, dei sistemi di 
trasporto e distribuzione di fluidi, della robotica, e dell’energia. 
 
Argomenti trattati nel corso delle ricerche svolte: 
 

• Automazione industriale 

• Automazione e robotica flessibile in ambito industria 4.0 

• Robotica industriale 

• Robotica collaborativa 

• Robotica di servizio 

• Dispositivi meccatronici per applicazioni automotive, aerospaziali, navali 
e industriali 

• Generatori eolici on-shore e off-shore 

• Sistemi per lo stoccaggio, il trasporto e la distribuzione del gas naturale, 
dell’idrogeno e di loro miscele 

• Sistemi per l’upstream in ambito petrolifero 

• Dispositivi innovativi per l’industria meccano tessile 

• Dispositivi per la generazione e trasmissione del moto 

• Trasmissioni di potenza 

• Sistemi fotovoltaici di terza generazione 
 

Organizzazione e gestione: membro del CdA nel periodo 2001-2003.  

Partecipazione a progetti di ricerca come responsabile scientifico o come 
partecipante 
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Periodo  Dal maggio 2002 

Tipo di attività  Ingegneria 



Settore di attività  Valutazione di progetti di ricerca 

Ruolo  Consulente 

Principali attività e 
responsabilità 

 Consulente Tecnico del MIUR, del Ministero dell’Economia, delle Regioni 
Veneto, Valle d’Aosta, Toscana, Umbria, Calabria, Emilia Romagna, e Sardegna 
per la valutazione ex-ante, in itinere ed ex-post di programmi di ricerca.  

 

Membro dell’Albo degli Esperti del MIUR di cui al D.D. 1201/2011 ric dal 
2/8/2002 

 

Membro dell’Albo degli Esperti presso il Ministero dello Sviluppo Economico 
dal 2006 
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Periodo  Dal gennaio 2001 - corrente 

Tipo di attività  Consulente Tecnico del Giudice o del Pubblico Ministero 

Nome e indirizzo del datore 
di lavoro 

 Attività svolta per conto di Tribunali e Procure in Italia 

Settore di attività  Ingegneria 

Ruolo  Consulente Tecnico 

   

 
   

 

 

EDUCAZIONE E 

FORMAZIONE 
 

• Periodo  dal: 11 / 1991 al:  10 / 1994 

• Tipo di studi  Ingegneria 

• Istituzione  Politecnico di Torino, Corso Duca degli Abruzzi 24, 10129 Torino, 

• Principali competenze 
acquisite 

 Meccanica Applicata: meccatronica, controllo di sistemi dinamici, automazione 
industriale, automazione a fluido robotica 

 

• Titolo ottenuto  Dottorato di Ricerca in Meccanica Applicata 

   

• Periodo  dal: 09 / 1985 al:  05 / 1991 

• Tipo di studi  Ingegneria 

• Istituzione  Politecnico di Torino, Corso Duca degli Abruzzi 24, 10129 Torino  

• Principali competenze 
acquisite 

 Laurea in Ingegneria Aeronautica: meccanica, dinamica dei fluidi, fisica tecnica, 
ingegneria industriale 

• Titolo ottenuto  Laurea in Ingegneria Aeronautica 

   

• Periodo  dal 09 / 1980 al 06 / 1985 

• Tipo di studi  Scuola media superiore 

• Istituzione  Liceo Scientifico Galileo Ferraris, Corso Montevecchio 39, 10129 Torino 

• Principali argomenti e 
competenze 

 Letteratura, matematica, latino, filosofia, fisica 

• Titolo di studio ottenuto  Diploma di Maturità Scientifica 

 
CAPACITÀ E COMPETENZE 

PERSONALI 
. 

 



Lingua Madre  Italiano 

 

Altre lingue 
 

  INGLESE 

• Parlato   Buono 

• Letto  Buono 

• Scritto  Buono 

   

  FRANCESE 

• Parlato   Buono 

• Letto  Buono 

• Scritto  Modesto 

   

  TEDESCO 

• Parlato   Modesto 

• Letto  Modesto 

• Scritto  Modesto 

   

  SPAGNOLO 

• Parlato   Modesto 

• Letto  Buono 

• Scritto  Modesto 

 

Elenco delle pubblicazioni 
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