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Italiana

16 Dic 1983

M

FABIO RUGGIERO ¢é Professore Associato di Controllo e Robotica presso il Dipar-
timento di Ingegneria Elettrica e Informatica dell’'Universita degli Studi di Napoli Fe-
derico Il. Fabio Ruggiero ¢ il referente del tema di ricerca Dynamic Manipulation and
Legged Robotics (DynLeg) allinterno del PRISMA Lab (www.prisma.unina.it), coor-
dinato dal Prof. Bruno Siciliano. Gli interessi di ricerca di Fabio Ruggiero includono
la progettazione di controlli automatici basati su modelli di sistemi robotici. In parti-
colare, i suoi studi sono specializzati sulle strategie di controllo per la manipolazione
robotica destra, a due mani e non prensile, droni (dotati anche di bracci robotici su
piccola scala per la manipolazione aerea, il trasporto e la cooperazione con altri vei-
coli), robot con gambe e interazione uomo-robot. E coautore/co-curatore di 2 libri,
28 articoli su riviste internazionali e piu di 70 articoli a conferenze/capitoli di libri. Ha
tenuto piu di 15 lezioni e seminari su invito presso istituzioni di tutto il mondo e ha
ricevuto numerosi premi, tra cui I'-RAS Chapter “Fabrizio Flacco” Young Author Best
Paper Award 2015. E senior member dell'lEEE e IEEE Robotics and Automation So-
ciety. Dal 2023 & Chair dell’|EEE Italy RAS Chapter. E stato Associate Editor per le
IEEE Robotics and Automation Letters ed é attualmente Associate Editor per le IEEE
Transactions on Robotics. E stato membro del comitato di programma di numerose
conferenze e workshop ed ¢ stato co-organizzatore e co-chair del 10th International
Workshop on Human Friendly Robotics. Fabio Ruggiero & stato coinvolto in piu di
10 progetti di ricerca europei/italiani. In particolare, & stato project/local investigator
in tre progetti italiani, Workpackage Leader nel’ambito del progetto europeo H2020
HARMONY, e supervisore Early Stage Researcher nel’ambito del progetto europeo
MSC ITN AERO-TRAIN. Ha raccolto piu di 1.2 milioni di euro come quota locale per i
progetti europei/italiani.

Professore associato per il Dipartimento di Ingegneria Elettrica e Tecnologie
dell'Informazione dell’'Universita degli Studi di Napoli Federico II.

Per ulteriori informazioni: http://www.fabioruggiero.name
Ultimo aggiornamento: 23 Lug 2023.



Posizione ricoperte

3 Dic 2019 - 2 Dic 2022
15 Dic 2016 - 2 Dic 2019

Gen 2016 - 14 Dic 2016

Gen 2015 - Dic 2015

Nov 2014 - Dic 2014

Nov 2012 - Ott 2014

Dic 2010 - Ott 2012
Set 2009 - Mar 2010

Nov 2007 - Ott 2010

Titoli accademici ed
istruzione

3 Giu 2022 - 3 Giu 2032

15 Ott 2018 - 15 Ott 2024

21 Dic 2010

30 Ott 2007

25 Ott 2005

Lug 2002

Attivita professionale

1 Nov 2019 - 29 Feb 2020

1 Giu 2018 - 31 Lug 2018
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Ricercatore a tempo determinato (RTD-B) per il Dipartimento di Ingegneria Elettrica
e Tecnologie dell'Informazione dell’Universita degli Studi di Napoli Federico Il
Ricercatore a tempo determinato (RTD-A) per il Dipartimento di Ingegneria Elettrica
e Tecnologie dell'Informazione dell’Universita degli Studi di Napoli Federico Il
Collaboratore a tempo determinato, qualifica Ingegnere Ricercatore, per il Consorzio
CREATE (www.create.unina.it): supporto tecnico e scientifico al progetto europeo
FP7 Ideas ERC RoDyMan (www.rodyman.eu).

Collaboratore a progetto per il Consorzio CREATE (www.create.unina.it): suppor-
to tecnico e scientifico al progetto europeo integrato FP7 Sherpa (www.sherpa-
project.eu).

Collaboratore a progetto per il Consorzio CREATE (www.create.unina.it): sup-
porto tecnico e scientifico al progetto europeo FP7 Ideas ERC RoDyMan
(www.rodyman.eu).

Assegnista di ricerca presso il Dipartimento di Ingegneria Elettrica e Tecnologie del-
I'Informazione dell’Universita degli Studi di Napoli Federico Il, nel seguente ambito:
Modellistica e controllo nello spazio libero e in contatto con 'ambiente di robot volanti
equipaggiati con un braccio robotico, finanziato dal progetto europeo integrato FP7
ARCAS (www.arcas-project.eu).

Borsista post-doc presso il Dipartimento di Ingegneria Informatica e Sistemistica
dell’Universita degli Studi di Napoli Federico Il, nel seguente ambito: Sensor data
acquisition and fusion for the visual servoing of Micro Aerial Vehicles.

Visiting scholar presso il Department of Mechanical Engineering della Northwestern
University, Evanston, lllinois (USA), sotto la supervisione del Prof. Kevin Lynch.
Studente di dottorato di ricerca in Ingegneria Informatica ed Automatica, presso I'U-
niversita degli Studi di Napoli Federico Il, sotto la supervisione del Dr. V. Lippiello. Si
e classificato al primo posto all’esame di ammissione alla Scuola di Dottorato.

Abilitazione Scientifica Nazionale (prima fascia, art. 16, comma 1, Legge 240/10) per
il settore concorsuale 09/G1 in “Automatica’.

Abilitazione Scientifica Nazionale (seconda fascia, art. 16, comma 1, Legge 240/10)
per il settore concorsuale 09/G1 in “Automatica’.

Titolo di Dottore di Ricerca in Ingegneria Informatica ed Automatica, conseguito pres-
so I'Universita degli Studi di Napoli Federico Il. Tesi dal titolo Grasp and manipula-
tion of objects with a multi-fingered hand in unstructured environments (advisor: V.
Lippiello). Valutazione conseguita: Ottima/Ottima.

Laurea Specialistica in Ingegneria dell’Automazione, conseguita presso I'Universita
degli Studi di Napoli Federico Il. Tesi dal titolo Asservimento visivo basato sull’algebra
di Lie (B. Siciliano - V. Lippiello). Voto conseguito: 110/110 lode.

Laurea Triennale in Ingegneria dell’Automazione, conseguita presso I'Universita de-
gli Studi di Napoli Federico Il. Tesi dal titolo Programmazione di robot in ambiente
manifatturiero (B. Siciliano). Voto conseguito: 110/110 lode.

Maturita scientifica conseguita presso il Liceo Statale Niccold Copernico di Napoli.
Voto conseguito: 100/100.

Consulente per la verifica sperimentale di materiali avanzati per droni ATEX secondo
le specifiche 654A3769-SPE-SYSD-006.0, commissionate da ENIProgetti SpA per il
consorzio di ricerca INSTM (OdL nr. 4310291968).

Consulente per lo studio di fattibilita riguardante soluzioni innovative per la robotica
aerea, all'interno del progetto IDEAS (ENI #654A3769-SPE- SYSD-001), commis-
sionato da ENIProgetti SpA al consorzio di ricerca INSTM (rif. INSTM/DB 1460).

Per ulteriori informazioni: http://www.fabioruggiero.name
Ultimo aggiornamento: 23 Lug 2023.



Ottenimento di fondi di

ricerca

COwWBOT

HARMONY

PRINBOT

WELDON

Partecipazione a progetti

rogetti di ricerca
Gen 2021 - Dic 2024
Gen 2021 - Giu 2024
Dic 2019 - Nov 2023
Set 2019 - Ago 2022
Mar 2019 - Mag 2021

Apr 2018 - Ott 2020

Gen 2018 - Dic 2021
Gen 2017 - Dic 2018

Gen 2015 - Dic 2015
Giu 2013 - Mag 2019

Dic 2012 - Ott 2014
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Titolo: preCision livestOck farming With collaBorative heterOgeneous roboT teams
Date: Ott 2022 - Set 2025

Finanziamento: 644k EUR (finanziamento totale del progetto), 145k EUR (quota
locale)

Ente finanziatore: Ministero dell’Universita e della Ricerca
Ruolo: Proponente per il team locale
Website: https://www.cowbot.unimore.it

Titolo: Enhancing Healthcare with Assistive Robotic Mobile Manipulation
Date: 1 Gen 2021 - 30 Giu 2024

Finanziamento: 7.1M EUR (finanziamento totale del progetto), 827k EUR (quota
locale)

Ente finanziatore: European Uninion’s Horizon 2020
Ruolo: Co-proponente per il team locale
Website: https://harmony-eu.org

Titolo: Grapevine Recognition and Winter Pruning Automation Based on Innovative
Robots

Date: 29 Ago 2019 - 28 Ago 2022

Finanziamento: 466k EUR (finanziamento totale del progetto), 194k EUR (quota
locale)

Ente finanzitore: Ministero dell’Universita e della Ricerca
Ruolo: Proponente per il team locale

Titolo: Walking Robots: A Connection Between Legged Robots and Nonprehensile
Manipulation

Date: 1 Mar 2019 - 31 Ago 2021

Finanziamento: 80k EUR

Ente finanziatore: Universita di Napoli Federico Il e Compagnia di San Paolo
Ruolo: Proponente

Website: http://www.weldon.unina.it

MSC ITN AERO-TRAIN. Ruolo: Supervisore di un Early Stage Researcher.
H2020 HARMONY. Ruolo: Leader di workpackage.
H2020 AERIALCORE. Ruolo: Componente operativa dell’'unita di ricerca.

PRINBOT. Progetto nazionale fra i Programmi di Ricerca Scientifica di Rilevante Inte-
resse Nazionale PRIN 2017. Ruolo: Responsabile scientifico dell’'unita di ricerca
locale.

WELDON. Progetto nazionale del Programma STAR - Sostegno Territoriale alle
Attivita di Ricerca. Ruolo: Responsabile scientifico.

Proscan. Progetto nazionale del PON “Imprese e competitivita” 2014-2020, Ministro
dello Sviluppo Economico. Ruolo: Componente operativa dell'unita di ricerca.

H2020 Hyfliers. Ruolo: Componente operativa dell’'unita di ricerca.

RoMoLo. Progetto nazionale del PON “Imprese e competitivita” 2014-2020, Ministro
dello Sviluppo Economico. Ruolo: Componente operativa dell’'unita di ricerca.

EU FP7 Sherpa. Ruolo: Componente operativa dell’'unita di ricerca.

EU FP7 IDEAS RoDyMan (www.rodyman.eu). Ruolo: Leader del Research Task 2
“Dynamic manipulation control”.

EU FP7 ARCAS. Ruolo: leader del task T4.2 “Control strategies for one flying robot
with a manipulator”.

Per ulteriori informazioni: http://www.fabioruggiero.name
Ultimo aggiornamento: 23 Lug 2023.



Dic 2010 - Nov 2013
Feb 2008 - Gen 2012

Contributi significativi
alla ricerca

Ricostruzione tridimensionale di
oggetti non conosciuti a-priori

Pianificazione di prese ottime in
ambienti non strutturati

Algoritmo di inversione
cinematica per la
manipolazione destra

Presa al volo di oggetti lanciati
tramite sistema visivo
monoculare

Pagina 4 / 18 - Curriculum vitee di
Ruggiero Fabio

EU FP7 AlRobots. Ruolo: Componente operativa dell’'unita di ricerca.
EU FP7 DEXMART. Ruolo: Componente operativa dell’'unita di ricerca.

Di seguito viene evidenziata la principale area di ricerca in cui Fabio Ruggiero ha dato
alcuni contributi. Il problema principale & brevemente descritto, mentre i contributi
sono proposti con riferimento ai relativi articoli pubblicati elencati di seguito.

Lesecuzione di compiti in ambienti non strutturati & un campo di ricerca robotico im-
pegnativo. In applicazioni come la manipolazione fine degli oggetti, la superficie del-
'oggetto deve essere nota per pianificare correttamente i movimenti coordinati delle
dita robotiche. Negli algoritmi proposti, un robot dotato di una telecamera calibrata,
montata in configurazione eye-in-hand, segue delle traiettorie attorno all’'oggetto da
ricostruire. Diverse immagini vengono acquisite lungo questi percorsi. Dopo alcune
operazioni standard di elaborazione dellimmagine, un ellissoide viene virtualmente
posizionato attorno all’oggetto e viene campionato per punti, a sua volta interconnes-
si tramite molle e smorzatori virtuali. Questi punti si restringono dinamicamente verso
il centro dell’ellissoide e si fermano quando intercettano il cosiddetto visual hull. In
questo modo & possibile ricostruire in modo rapido e preciso le superfici degli oggetti
in ambienti non strutturati.

Soluzioni proposte: [BC-2], [BC-11], [IC-1].

Pianificare prese ottimali significa che dovrebbe essere possibile trovare alcuni pun-
ti o aree superficiali sull’oggetto in cui € possibile applicare alcune forze utilizzando
le dita di una mano robotica per ottenere prese stabili. Una presa € stabile quan-
do le dita resistono alle forze esterne applicate all’oggetto. Se I'oggetto non & noto
a priori, trovare una presa salda diventa piu complicato. Viene proposto un metodo
in cui il processo di ricostruzione dell’oggetto sopra descritto guida la mano robotica
con piu dita ad afferrare I'oggetto in una configurazione (sub)ottimale. Questo me-
todo consente di eseguire il processo di ricostruzione dell’oggetto in parallelo con il
pianificatore di presa ottimale. In questo modo, il tempo totale per completare una
presa é ridotto rispetto ai metodi presentati in letteratura. Inoltre, i movimenti delle
dita possono essere paragonati a quelli eseguiti dalla mano umana.

Soluzioni proposte: [IJ-1], [BC-2], [IC-4], [IC-5].

Un noto algoritmo di cinematica inversa per manipolatori di robot € stato riadattato per
funzionare come pianificatore e controller cinematico per attivita di manipolazione
abile a doppio braccio/mano. Questo metodo permette di assegnare direttamente
il movimento dell’oggetto e di recuperare implicitamente il movimento delle singole
dita. Inoltre, nel framework proposto, & possibile sfruttare la ridondanza dell'intero
sistema a contatto con l'oggetto per garantire destrezza ed eseguire prese stabili.
Tale metodo viene utilizzato come pianificatore quando viene utilizzato un controllo di
forza/parallelo adeguato. Una dimostrazione teorica mostra come un tale controllore
parallelo possa gestire anche superfici non planari.

Soluzioni proposte: [IJ-4], [BC-1], [IC-6], [IC-42].

Catturare un oggetto lanciato attraverso un sistema robotico richiede diverse capa-
cita, come il rilevamento intelligente, il tracciamento degli oggetti, la predizione del
movimento, la pianificazione della traiettoria online e il coordinamento del movimento.
Nella letteratura robotica, diversi articoli trattano questo problema e il problema della
stima della traiettoria del moto. La maggior parte degli approcci utilizza un sistema
di visione stereo per risolvere il problema della cattura 3D o una singola telecamera
per il caso 2D. Lutilizzo di una sola telecamera pud ridurre il costo dell’attrezzatu-
ra. Inoltre, la procedura di calibrazione per una telecamera & piu semplice rispetto
alla configurazione stereo. Fabio Ruggiero ha proposto diverse soluzioni a questo
problema, considerando anche palle che rotolano e rimbalzano.

Soluzioni proposte: [IJ-3], [IJ-5], [IC-9], [IC-11].

Per ulteriori informazioni: http://www.fabioruggiero.name
Ultimo aggiornamento: 23 Lug 2023.



Tecniche di controllo di
manipolazione robotica non
prensile

Tecniche di controllo di piccoli
robot volanti, anche dotati di
manipolatori

Controllo di quadrirotori in caso
di guasto totale ad un motore
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Un oggetto viene manipolato in modo non prensile quando non & ingabbiato tra la
punta delle dita o il palmo della mano. Inoltre, la cosiddetta “force closure” non vale
durante il compito di manipolazione. Cid significa che il movimento pud essere ese-
guito anche grazie a vincoli unilaterali: I'oggetto pud cosi rotolare, scorrere € inter-
rompere il contatto con il robot che lo manipola. Esempi di attivita quotidiane di mani-
polazione non prensile sono spingere oggetti, piegare vestiti, portare un bicchiere su
un vassoio, cucinare in padella e cosi via. La manipolazione non prensile pud anche
essere definita dinamica quando la dinamica sia dell’oggetto che del robot & essen-
ziale per portare a termine il compito desiderato. Un approccio standard all'interno
della comunita scientifica robotica consiste nel suddividere un complesso compito di
manipolazione non prensile in diversi compiti secondari che sono piu facili da gestire
individualmente. Pertanto, & possibile definire le cosiddette “primitive di manipolazio-
ne” come il rotolamento (olonomo e nonolonomo), il lancio, il rimbalzo, la presa, lo
scivolamento, ecc. Lobiettivo primario della ricerca di Fabio Ruggiero & quello di pro-
gettare un framework pratico/teorico comune in cui ogni primitiva di movimento possa
essere dotata di un corretto pianificatore e controllore di movimento.

Revisione dello stato dell’arte sulla manipolazione non prensile scritta da Fabio
Ruggiero: [IJ-11].

Risultati del progetto RoDyMan: [IJ-14],[BC-8].

Soluzioni proposte (rolotalmento olonomo): [IJ-2], [IJ-7], [IJ-8], [IJ-15], [IJ-17], [BC-5],
[BC-13], [IC-22], [IC-27], [IC-41].

Soluzioni proposte (rotolamento non olonomo): [IJ-10], [BC-14], [IC-20], [IC-25], [IC-
26].

Soluzioni proposte (batting): [BC-4], [IC-21], [IC-24].

Soluzioni proposte (lancio): [BC-15], [IC-19].

Soluzioni proposte (scivolamento e manipolazione friction-induced): [BC-12], [IC-28].
Soluzioni proposte (pushing): [IC-29], [IC-30], [IC-35], [IC-44].

Soluzioni proposte (trasporto e presa dinamica): [IJ-18], [IJ-26], [IJ-28].

Soluzione proposta (stretching): [BC-16].

Le equazioni dinamiche dei robot aerei sono complicate sia per I'elevata instabilita
della piattaforma sia per la presenza di effetti aerodinamici, che non sono facili da mo-
dellare. La robustezza € ancora un problema di interesse per il controllo degli UAVs.
Il collegamento di un robot manipolatore a un tale sistema aereo fa si che I'accop-
piamento dinamico tra i termini del modello matematico diventi ancora piu rilevante.
Rappresentare correttamente il modello dinamico dell'intero sistema & fondamentale
per sviluppare adeguate leggi di controllo. Tuttavia, poiché la maggior parte dei bracci
robotici posizionati sugli UAV sono spesso manipolatori di piccole dimensioni costitui-
ti da servomotori, & spesso impossibile controllare direttamente le coppie di giunto.
Quindi, Fabio Ruggiero ha sviluppato un metodo per controllare separatamente il vei-
colo aereo e il manipolatore robotico. Quest'ultimo pud essere movimentato tramite
un controllore standard basato sulla posizione e/o cinematico. Allo stesso tempo, il
primo deve compensare i movimenti del braccio e traslare verso la posizione deside-
rata nello spazio Cartesiano. Pertanto, egli ha sviluppato uno stimatore delle forze
esterne generalizzate (forze piut momenti) che agiscono sul veicolo aereo e basa-
to sulla quantita di moto meccanica del sistema. Sono state sviluppate anche altre
tecniche che si occupano dellinterazione con 'ambiente.

Una revisione della letteratura sulla manipolazione aerea & stata scritta da Fabio
Ruggiero in [IJ-13].

Soluzioni proposte: [IJ-6], [IJ-12], [IJ-23], [IJ-24], [IJ-25], [BC-7], [IC-10], [IC-12], [IC-
14], [IC-18], [IC-36], [IC-46], [IC-48].

Fabio Ruggiero ha sviluppato tecniche di controllo per affrontare un guasto parziale
o totale delle eliche di un quadrotore. Le tecniche di controllo proposte prevedono
di spegnere anche il motore opposto a quello guasto. In questo modo si ottiene
una configurazione di un birotore con eliche fisse. Il birotore & quindi controllato per
seguire una traiettoria di emergenza pianificata.

Soluzioni proposte: [IC-16], [IC-17], [BC-10].

Per ulteriori informazioni: http://www.fabioruggiero.name
Ultimo aggiornamento: 23 Lug 2023.



Controllo di veicoli aerei per
atterraggi su piattaforme
oscillanti

Stabilizzazione di droni con
ruote su tubature

Copertura dell’area e
ricognizione con droni

Controllo di braccia robotiche
ridonanti per I'interazione
uomo-robot

Controllo di robot bipedi

Controllo di robot quadrupedi
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Dato il modello dinamico di un UAV, al sistema viene imposto un insieme di vincoli
geometrici virtuali. Una volta raggiunti questi vincoli attraverso una legge di controllo
in retroazione, € possibile dimostrare che il sistema presenta un ciclo limite che € la
traiettoria periodica da tracciare. Il lavoro mira a mantenere 'UAV su una tale traietto-
ria periodica. E possibile stabilizzare il veicolo aereo su questo movimento oscillatorio
attraverso un controller LQR modificato, progettato sulla base di un sistema periodico
lineare che approssima la dinamica del sistema attorno all’orbita desiderata.
Soluzioni proposte: [IC-23].

La stabilizzazione di un UAV con ruote su un tubo & un’applicazione negli impianti
petrolchimici per misurazioni non distruttive. Dopo la derivazione del modello dina-
mico del sistema, viene progettato un controllore predittivo del modello non lineare a
tempo discreto su un orizzonte finito. Viene eseguita I'analisi della stabilita asintotica
del controllore progettato. La soluzione puo essere impiegata anche per manipolatori
aerei con snake robot.

Soluzioni proposte: [IJ-16].

In letteratura, i droni sono utilizzati come telecamere volanti per diversi compiti di sor-
veglianza come la copertura dell’area e la ricognizione. Il piu comune € la copertura
dell'area, in cui 'agente deve seguire un percorso predefinito che massimizza I'area
coperta dal supervisore. Questi percorsi dipendono dalla geometria dell’area che
deve essere presidiata. Nei problemi di ricognizione, uno o piu droni devono visita-
re diversi checkpoint lungo i loro percorsi verso la posizione di destinazione. E stato
progettato un metodo in cui i droni devono volare su una mappa limitata in una missio-
ne di ricognizione, evitare collisioni con ostacoli sconosciuti e visitare ripetutamente
alcuni punti di interesse.

Soluzione proposta: [IC-47].

La nuova generazione di robot dovrebbe essere intrinsecamente in grado di condi-
videre 'ambiente operativo con gli esseri umani. Si verifica spesso un’interazione
fisica, che pud avvenire in qualsiasi parte del corpo del manipolatore. Il contatto pud
essere intenzionale (ad esempio, richiesto per attivita di collaborazione) o accidenta-
le (ad esempio, collisioni impreviste). Adeguate strategie di controllo devono essere
adottate per garantire una reazione sicura del robot all'interazione fisica, che pud
richiedere la misurazione o la stima di forze e momenti scambiati. Un controller di-
namico € progettato per svolgere il compito senza bisogno di informazioni di sensori
esterocettivi. Viene fornita una rigorosa analisi di stabilita per confermare la teoria
sviluppata.

Soluzioni proposte: [IJ-9], [BC-6], [BC-9].

Un robot bipede simile a una bussola puo scendere un dolce pendio senza bisogno di
azionamento attraverso un’opportuna scelta dei suoi paremtri dinamici e partendo da
un’opportuna condizione iniziale. Laggiunta di azioni di controllo & richiesta per ge-
nerare ulteriori andature e rafforzare quella esistente. Un controllo basato sulla IDA-
PBC, radicato nel framework port-Hamiltoniano, € progettato per generare ulteriori
andature rispetto alle metodologie al’avanguardia, ampliare il bacino di attrazione
delle andature esistenti e rafforzare ulteriormente il sistema contro la discretizzazio-
ne del controllore e le incertezze parametriche. Altre tecniche sviluppate utilizzano
tecniche di sliding control di ordine frazionario per robot bipedi planari generici. Fabio
Ruggiero € anche molto interessato alla connessione matematica tra robot bipedi e
controllo della manipolazione non prensile.

Review riguardante la connessione fra il controllo di robot bipedi e della
manipolazione robotica non prensile: [IJ-22].

Soluzioni proposte: [IJ-17], [IJ-20], [IJ-21], [IC-31], [IC-34], [IC-43].

Il vantaggio principale dei robot con gambe € la loro capacita di muoversi su terreni
complicati e impegnativi. Losservatore basato sulla quantita di moto € un potente
strumento per un controllo robusto e la reiezione dei disturbi grazie alla sua strut-
tura semplice e alle elevate prestazioni. Lo stimatore, insieme a un pianificatore di
movimento adatto per la traiettoria del centro di massa del robot e un problema di
ottimizzazione basato sulla modulazione delle forze di reazione al suolo, & parte di un
controllo whole-body per il robot. Il quadrupede & sollecitato da disturbi esterni che
agiscono indifferentemente su gambe in appoggio e oscillanti. Sono state sviluppate
altre tecniche di controllo in cui i robot quadrupedi eseguono azioni di manipolazione
non prensile e interagiscono con 'ambiente (ad esempio con persone ipovedenti).
Soluzioni proposte: [I1J-19], [IJ-27], [IC-38], [IC-40], [IC-45], [IC-49].

Per ulteriori informazioni: http://www.fabioruggiero.name
Ultimo aggiornamento: 23 Lug 2023.



Pubblicazioni

Editore di volumi
[BE-2]

[BE-1]

Articoli in riviste
internazionali (con revisione)

[1J-28]

[1J-27]

[1-26]

[1J-25]
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lating platforms, 2016 International Symposium on Safety, Security and Rescue
Robotics, Lausanne, CH, pp. 131-138, 2016, DOI: 10.1109/SSRR.2016.7784289.

M. Crespo, A. Donaire, F. RUGGIERO, V. Lippiello, B. Siciliano, Design, implemen-
tation and experiments of a robust passivity-based controller for a rolling-balancing
system, 13th International Conference on Informatics in Control, Automation and Ro-
botics, Lisbon, P, pp. 79-89, 2016, DOI: 10.5220/0005981700790089. Best Paper
Award.

D. Serra, A.C. Satici, . RUGGIERO, V. Lippiello, B. Siciliano, An optimal trajectory
planner for a robotic batting task: The table tennis example, 13th International Con-
ference on Informatics in Control, Automation and Robotics, Lisbon, P, pp. 90-101,
2016, DOI: 10.5220/0005982000900101. Nominated for the Best Student Paper
Award.

A.C. Satici, F. RUGGIERO, V. Lippiello, B. Siciliano, Intrinsic Euler-Lagrange dynamics
and control analysis of the ballbot, 2016 American Control Conference, Boston, MA,
USA, pp. 5685-5690, 2016, DOI: 10.1109/ACC.2016.7526560.

A.C. Satici, F. RUGGIERO, V. Lippiello, B. Siciliano, Coordinate-free framework
for robotic pizza tossing and catching, 2016 IEEE International Conference
on Robotics and Automation, Stockholm, S, pp. 3932-3939, 2016, DOI:
10.1109/ICRA.2016.7487582.

F. RUGGIERO, M. Trujillo, R. Cano, H. Ascorbe, A. Viguria, C. Peréz, V. Lippiello,
A. Ollero, B. Siciliano, A multilayer control for multirotor UAVs equipped with a servo
robot arm, 2015 IEEE International Conference on Robotics and Automation, Seattle,
WA, USA, pp. 4014-4020, 2015, DOI: 10.1109/ICRA.2015.7139760.

V. Lippiello, F. RUGGIERO, D. Serra, Emergency landing for a quadrotor in case
of a propeller failure: A PID approach, 2014 |IEEE/RSJ International Conference
on Intelligent Robots and Systems, Chicago, IL, USA, pp. 4782-4788, 2014, DOI:
10.1109/IR0OS.2014.6943242.

V. Lippiello, F. RUGGIERO, D. Serra, Emergency landing for a quadrotor in case
of a propeller failure: A backstepping approach, 12th IEEE International Sympo-
sium on Safety, Security and Rescue Robots, Toyako-Cho, Hokkaido, J, 2014, DOI:
10.1109/SSRR.2014.7017647.

L.R. Buonocore, V. Lippiello, S. Manfredi, F. Ruggiero, Effects on packet losses on
formation control of unmanned aerial vehicles, 19th World Congress of the Interna-
tional Federation of Automatic Control, Cape Town, ZA, pp. 1234-1240, 2014, DOI:
10.3182/20140824-6-ZA-1003.02216.

F. RUGGIERO, J. Cacace, H. Sadeghian, V. Lippiello, Impedance control of VToL
UAVs with a momentum-based external generalized forces estimator, 2014 |IEEE In-
ternational Conference on Robotics and Automation, Hong Kong, C, pp. 2093-2099,
2014, DOI: 10.1109/ICRA.2014.6907146.

V. Lippiello, R. Mebarki, F. RUGGIERO, Visual coordinated landing of a UAV on a mo-
bile robot manipulator, IEEE International Symposium on Safety, Security and Rescue
Robotics, Linkoping, S, pp. 1-7, 2013, DOI: 10.1109/SSRR.2013.6719338.

V. Lippiello, F. RUGGIERO, Exploiting redundancy in Cartesian impedance con-
trol of UAVs equipped with a robotic arm, 2012 IEEE/RSJ International Conferen-
ce on Intelligent Robots and Systems, Vilamoura, P, pp. 3768-3773, 2012, DOI:
10.1109/IR0OS.2012.6386021.

V. Lippiello, F. RUGGIERO, Monocular eye-in-hand robotic ball catching with parabolic
motion estimation, 10th International IFAC Symposium on Robot Control, Dubrovnik,
HR, pp. 229-234, 2012, DOI: 10.3182/20120905-3-HR-2030.00015.

V. Lippiello, F. RUGGIERO, Cartesian impedance control of a UAV with a robotic arm,
10th International IFAC Symposium on Robot Control, Dubrovnik, HR, pp. 704-709,
2012, DOI: 10.3182/20120905-3-HR-2030.00158.

V. Lippiello, F. RUGGIERO, 3D monocular robotic ball catching with an iterative tra-
Jectory estimation refinement, 2012 IEEE International Conference on Robotics and
Automation, St. Paul, MN, pp. 3950-3955, 2012, DOI: 10.1109/ICRA.2012.6224994.
J.-C. Ryu, F. RUGGIERO, K.M. Lynch, Control of nonprehensile rolling manipulation:
Balancing a disk on a disk, 2012 IEEE International Conference on Robotics and
Automation, St. Paul, MN, pp. 3232-3237, 2012, DOI: 10.1109/ICRA.2012.6225044.

Per ulteriori informazioni: http://www.fabioruggiero.name
Ultimo aggiornamento: 23 Lug 2023.
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M. Momeni-K., S.C. Diamantas, F. RUGGIERO, B. Siciliano, Height estimation from
a single camera view, International Conference on Computer Vision Theory and
Applications, Roma, I, 2012.

F. Caccavale, G. Muscio, V. Lippiello, F. Pierri, F. RUGGIERO, L. Villani, Kine-
matic control with force feedback for a redundant bimanual manipulation system,
2011 IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems, San
Francisco, CA, pp. 4194-4200, 2011, DOI: 10.1109/IROS.2011.6094865.

V. Lippiello, . RUGGIERO, B.Siciliano, L. Villani, Human-like visual grasp of unknown
objects, International Conference on Applied Bionics and Biomechanics, Venice, |,
2010.

V. Lippiello, F. RUGGIERO, B. Siciliano, L. Villani, Preshaped visual grasp of unk-
nown objects with a multi-fingered hands, 2010 IEEE/RSJ International Conferen-
ce on Intelligent Robots and Systems, Taipei, ROC, pp. 5894-5899, 2010, DOI:
10.1109/IROS.2010.5650680.

V. Lippiello, F. RUGGIERO, L. Villani, Floating visual grasp of unknown objects, 2009
IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems, St. Louis,
MO, pp. 1290-1295, 2009, DOI: 10.1109/IROS.2009.5354350.

V. Lippiello, F. RUGGIERO, L. Villani, Exploiting redundancy in closed-loop inver-
se kinematics for dexterous object manipulation, |IEEE International Conference on
Advanced Robotics, Munich, D, 2009.

V. Lippiello, F. RUGGIERO, Surface model Reconstruction of 3D objects from multiple
views, 2009 IEEE International Conference on Robotics and Automation, Kobe, J, pp.
2400—2405, 2009, DOI: 10.1109/ROBQOT.2009.5152652.

F. RUGGIERO, Latest developments in robotic nonprehensile dynamic manipulation,
Convegno Annuale dei docenti e ricercatori italiani in AUTOMATICA, Roma, |, 2016.
V. Lippiello, F. RUGGIERO, 3D robotic monocular ball catching, Convegno Annuale
dei docenti e ricercatori italiani in AUTOMATICA, Pisa, I, 2011.

V. Lippiello, F. RUGGIERO, B.Siciliano, L. Villani, Kinematic motion control for vi-
sual grasp of unknown objects, Convegno Nazionale Anipla Motion Control, Milano, |,
2010.

V. Lippiello, F. RUGGIERO, B. Siciliano, L. Villani, Exploiting redundancy in kinematic
motion control for dexterous object manipulation, Convegno Nazionale Anipla Motion
Control, Milano, I, 2010.

F. RUGGIERO, V. Lippiello, A. QOllero, Introduction to the special issue on aerial ma-
nipulation, IEEE Robotics and Automation Letters, vol. 3, pp. 2734-2737, 2018, DOI:
10.1109/LRA.2018.2830750.

F. Ficuciello, V. Lippiello, F. RUGGIERO, B. Siciliano(speaker), L. Vlllani, Grasping
and control of multifingered hands, International Expert Days organized by Schunk,
Hause, 2012.

V. Lippiello, F. RUGGIERO, L. Villani, Motion coordination of multi-arm and multi-
fingered robotic systems, Control Themes in Hyperflexible Robotic Workcells, F.Basile
and P.Chiacchio (Eds.), 2010.

V. Lippiello, F. RUGGIERO, B. Siciliano(speaker), L. Villani, Fast visual grasp of un-
known objects with a multi-fingered hand, International Expert Days organized by
Schunk, Hausen, 2010.

F. Ficuciello, V. Lippiello, F. RUGGIERO, B. Siciliano(speaker), L. Villani, Grasping
unknown objects with robotics hands using vision and touch, Italian National Meeting
SIDRA, Siracusa, 2009.

V. Lippiello, F. RUGGIERO, L. Villani(speaker), A framework for task description and

inverse kinematics of cooperative robot manipulators, Italian National Meeting SIDRA,
Vicenza, 2008.

F. RUGGIERO, Grasp and manipulation of objects with a multi-fingered hand in
unstructured environments, Ph.D Thesis, Dec 2010.

Per ulteriori informazioni: http://www.fabioruggiero.name
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Larticolo “Design, implementation and experiments of a robust passivity-based con-
troller for a rolling-balancing system”, firmato da M. Crespo, A. Donaire, F. RUG-
GIERO, V. Lippiello and B. Siciliano, ha ricevuto il premio Best Paper Award alla 13th
International Conference on Informatics in Control, Automation and Robotics, tenutasi
a Lisbona, Luglio 2016.

Il 9 Settembre 2015, al Convegno Automatica.it 2015 a Bari, Fabio Ruggiero ha rice-
vuto il premio 2015 I-RAS Young Author Best Paper Award per I'articolo intitolato “ Vi-
sual grasp planning for unknown objects using a multifingered robotic hand”, con co-
autori Vincenzo Lippiello, Luigi Villani e Bruno Siciliano, pubblicato sulllEEE/ASME
Transactions on Mechatronics nel Giugno 2013. Il premio € assegnato ad un au-
tore o co-autore di un articolo pubblicato recentemente in una delle riviste (co-
)sponsorizzate da IEEE Robotics and Automation Society (RAS). La data di pubblica-
zione dell’articolo doveva appartenere al biennio 2013-2014; I'autore doveva essere
membro dell'l-RAS durante il 2015; l'autore doveva essere nato dopo il 1 Genna-
io 1980. Il premio & stato assegnato da una commissione formata dal Presidente
del Chapter e da 4 altri membri IEEE RAS nominati dal Presidente. Il Presidente
del Chapter ¢ il presidente del comitato per il premio, il cui voto € decisivo solo in
caso di pareggio. Per il premio del 2015 in questione il comitato era composto da
Arianna Menciassi, Daniele Nardi, Gianluca Antonelli, Paolo Rocco e Lucia Pallottino
(Presidente del Chapter e del comitato).

Larticolo “A shared-control architecture for non-prehensile object transportation”, fir-
mato da M. Selvaggio, J. Cacace, C. Pacchierotti, . RUGGIERO e P.Robuffo Giorda-
no, ha ricevuto la nomination per il “Fabrizio Flacco” Young Author Best Paper Award
2021, organizzato da I-RAS Chapter. Autore giovane: Mario Selvaggio.

Larticolo “Wheel slip avoidance through a nonlinear model predictive control for object
pushing with a mobile robot”, firmato da F. Bertoncelli, F. RUGGIERO e L. Sabattini,
ha ricevuto la nomination per il Young Author Best Paper Award alla 10th IFAC Sym-
posium on Intelligent Autonomous Vehicles, tenutasi a Danzica, Polonia, Luglio 2019.
Studente: Filippo Bertoncelli.

Fabio Ruggiero € fra i beneficiari del FFABR 2017, il fondo per il finanziamento
ordinario dell’universita statale.

Larticolo “An optimal trajectory planner for a robotic batting task: The table tennis
example”, firmato da D. Serra, A. Satici, . RUGGIERO, V. Lippiello and B. Sicilia-
no, ha ricevuto la nomination per il Best Student Paper Award alla 13th International
Conference on Informatics in Control, Automation and Robotics, tenutasi a Lisbona,
Luglio 2016. Studente: Diana Serra.

F. RUGGIERO, Aerial robotics (Lesson 2), tenuto all'interno del corso “Sustainable
Ocean Intelligent Autonomous Monitoring”, Shanghai Jiao Tong University. 2 ore.

F. RUGGIERO, Aerial robotics (Lesson 1), tenuto all'interno del corso “Sustainable
Ocean Intelligent Autonomous Monitoring”, Shanghai Jiao Tong University. 2 ore.

F. RUGGIERO, Underwater robotics (Lesson 2), tenuto all’interno del corso “Sustai-
nable Ocean Intelligent Autonomous Monitoring”, Shanghai Jiao Tong University. 2
ore.

F. RUGGIERO, Underwater robotics (Lesson 1), tenuto all'interno del corso “Sustai-
nable Ocean Intelligent Autonomous Monitoring”, Shanghai Jiao Tong University. 2
ore.

F. RUGGIERO, Robotic non-prehensile dynamic manipulation. Focus on RoDyMan
and HARMONY European projects, tenuto all'interno dell’evento “Innovation Village”,
Citta della Scienza, Napoli, ltalia. 0.5 ore.

Per ulteriori informazioni: http://www.fabioruggiero.name
Ultimo aggiornamento: 23 Lug 2023.
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F. RUGGIERO, Robotics. Design of control systems, tenuto per il “Master in En-
trepreneurship Innovation Management 2021-2022”, Universita degli Studi di Napoli
Parthenope, Napoli, Italia. 8 ore.

F. RUGGIERO, Mobile Robotics and Collaborative Robotics in Manufacturing, tenuto
per la “Aerotech Academy”, Leonardo Labs, Napoli, ltalia. 7 ore.

F. RUGGIERO, Underactuated systems: Applications in robotics, tenuto all’interno
della “Winter school of Robotics”, Sochi, Russia. 4 ore.

F. RUGGIERO, Mobile Robotics and Collaborative Robotics in Manufacturing, tenuto
per la “Aerotech Academy”, Leonardo Labs, Napoli, ltalia. 7 ore.

F. RUGGIERO, Nonprehensile Dynamic Manipulation, tenuto allinterno del workshop
internazionale “Robotic manipulation: mechatronic tools, modeling, identification and
control”, durante il 1st Virtual IFAC World Congress, Germania. 0.5 ore.

F. RUGGIERO, Nonprehensile Robotic Manipulation, delivered at Universita degli
Studi di Modena e Reggio Emilia. 1 ora.

F. RUGGIERO, External generalized forces estimation in aerial manipulation, tenu-
tosi all'interno del workshop internazionale “Aerial robots physically interacting with
the environment”, durante la 2014 IEEE International Conference on Robotics and
Automation, Hong Kong. 0.5 ore.

F. RUGGIERO, Filtro di Kalman: teoria ed applicazioni in robotica, tenuto presso
il Dipartimento di Ingegneria Elettrica e Tecnologie dell'Informazione dell’Universita
degli Studi di Napoli Federico Il, nell’'ambito del progetto di formazione Corso di alta
formazione per specialisti in sistemi e tecnologie di Driver Monitoring. 3 ore.

F. RUGGIERO, On the catching of thrown balls and the use of redundancy in fine
and aerial manipulation tasks, tenuto presso il Laboratory for Intelligent Mechanical
Systems della Northwestern University. 1 ora.

F. RUGGIERO, Fast visual grasp of unknown objects with a multi-fingered hand,
tenuto presso School of Electrical and Electronic Engineering dell’ University of
Manchester. 1 ora.

Fabio Ruggiero ha co-organizzato il 10th International Workshop on Human-Friendly
Robotics (HFR 2017 - www.hfro2017.unina.it), organizzato il 6-7 Novembre 2017 a
Napoli, ltalia.

Da Luglio 2021 Fabio Ruggiero € Associate Editor per la rivista IEEE Transactions on
Robotics. Da Febbraio 2018 a Luglio 2021, Fabio Ruggiero & stato Associate Editor
per la rivista IEEE Robotics and Automation Letters.

Guest Editor per lo special issue intitolato “Aerial manipulation” sul'lEEE Robotics
and Automation Letters, proposto da V. Lippiello, . RUGGIERO e A. Ollero. Il numero
speciale &€ apparso nel Marzo 2018.

2022 IEEE International Conference on Robotics and Automation. 2021 IEEE Interna-
tional Conference on Robotics and Automation. 2020 IEEE International Conference
on Robotics and Automation. 2019 IEEE International Conference on Robotics and
Automation. 2018 IEEE International Conference on Robotics and Automation. 2017
IEEE International Conference on Robotics and Automation. 2016 IEEE Internatio-
nal Conference on Robotics and Automation. 2015 IEEE International Conference on
Robotics and Automation.

HFR 2021. Automatica.it 2021. International Conference on Computer Vision Theory
and Applications 2014.

Per ulteriori informazioni: http://www.fabioruggiero.name
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2020 IEEE International Conference on Robotics and Automation. 26th Mediterra-
nean Conference on Control and Automation. Convegno Annuale dei docenti e ricer-
catori italiani AUTOMATICA 2016. 2016 IEEE International Conference on Robotics
and Automation. 2015 IEEE International Conference on Robotics and Automation.
2014 IEEE International Conference on Robotics and Automation. 10th International
IFAC Symposium on Robot Control. 2012 |IEEE International Conference on Robotics
and Automation. International Conference on Computer Vision Theory and Applica-
tions 2012. International Conference on Applied Bionics and Biomechanics 2010.
International Conference on Advanced Robotics 2009.

18th European Control Conference. 10th International Workshop on Human-Friendly
Robotics. 2016 IEEE International Conference on Robotics and Automation. 10th In-
ternational IFAC Symposium on Robot Control. International Conference on Compu-
ter Vision Theory and Applications 2012. International Conference on Applied Bionics
and Biomechanics 2010.

Fabio Ruggiero ¢ stato revisore per articoli sottoposti alle seguenti riviste internazio-
nali: Robotics and Automation Magazine, IEEE Transactions on Robotics, IEEE Tran-
sactions on Automatic Control, IEEE Transactions on Control Systems Technology,
IEEE Robotics and Automation Letters, IEEE Transactions on Aerospace and Electro-
nic Systems, Robotica, Robotics and Computer Integrated Manufacturing, Robotics
and Autonomous Systems, Sensors, Nonlinear Dynamics.

Fabio Ruggiero & stato revisore articoli sottoposti alle seguenti conferenze interna-
zionali: IEEE International Conference on Robotics and Automation, IEEE/RSJ In-
ternational Conference on Intelligent Robots and Systems, International IFAC Sym-
posium on Robot Control, IEEE/RSJ International Conference on Advanced Intelli-
gent Mechatronics, International Conference on Applied Bionics and Biomechanics,
Symposium on Robot Control, International Conference on Human Robot Interaction.

Studente: Simone D’Angelo. Ciclo di dottrato: XXXVII. Progetto: Push-and-slide con
droni a rotori tiltanti. Percentuale di tutoraggio: 50%.

Student: Hameed Ullah. Ciclo di dottorato: XXXVII. Progetto: Stabilizzazione e con-
trollo di un manipolatore aereo in contatto con I'ambiente per misurazioni in-situ.
Percentuale di tutoraggio: 100%.

Studente: Viviana Morlando. Ciclo di dottorato: XXXV. Progetto: Controllo basato sul
modello di robot su gambe. Percentuale di tutoraggio: 100%.

Studente: Pierluigi Arpenti. Ciclo di dottorato: XXXIIl. Progetto: Approcci energetici
per il controllo basato sul modello di robot su gambe. Percentuale di tutoraggio: 50%.

Studente: Diana Serra. Ciclo di dottorato: XXIX. Progetto: Controllo basato sul mo-
dello di primitive di manipolazione non prensile e locomozione di robot con contat-
ti multipli. Titolo della tesi: Motion planning and control methods for nonprehensile
manipulation and multi-contact locomotion tasks. Percentuale di tutoraggio: 50%.

Fabio Ruggiero ha svolto attivita di didattica, didattica integrativa e di servizio agli
studenti.

Docente del corso “Teoria dei sistemi”, presso I'Universita degli Studi di Napoli
Federico Il

Docente per il corso “Mobile robots”, presso I'Universita degli Studi di Napoli Federico
Il

Docente per il corso “Fields and service robotics”, presso I'Universita degli Studi di
Napoli Federico .

Docente per il corso “Robotica e soluzioni automatizzate”, presso I'Universita degli
Studi di Napoli Federico .

Per ulteriori informazioni: http://www.fabioruggiero.name
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Docente per il corso “Elementi di controlli automatici”, presso I'Universita degli Studi
di Salerno.

Docente per il corso “Fondamenti di sistemi dinamici”, presso I'Universita degli Studi
di Napoli Federico IlI.

Assistente per il corso “Fondamenti di sistemi dinamici”, tenuto dal Prof. V. Lippiello,
presso I'Universita degli Studi di Napoli Federico Il

Assistente per il corso “Controllo dei robot”, tenuto dal Prof.
I'Universita degli Studi di Napoli Federico II.

Assistente per il corso “Manipulators”, tenuto dal Dr. V. Lippiello, presso I'Universita
degli Studi di Napoli Federico Il, al'interno del Second Level Master in Robotics and
Intelligent Systems.

Assistente per il corso “Advanced robotics”, tenuto dal Prof.
I'Universita degli Studi di Napoli Federico II.

Assistente per il corso “Elementi di robotica industriale”, tenuto dal Prof. B. Siciliano,
presso I'Universita degli Studi di Napoli Federico Il

Assistente per il corso “Automatica”, tenuto dal Prof. L. Villani, presso I'Universita
degli Studi di Napoli Federico .

Assistente per il corso “Tecnologie dei sistemi di automazione”, tenuto dal Dr. V.
Lippiello, presso I'Universita degli Studi di Napoli Federico |I.

B. Siciliano, presso

B. Siciliano, presso

Fabio Ruggiero & stato finora relatore di piu di 50 studenti per le loro esperienze
pratiche durante tesi triennali e magistrali. Questo ha portato alla realizzazione di un
discreto numero di applicazioni rilevanti in ambito robotico.

Alcuni esempi sono: I'afferrare una palla al volo con un robot manipolatore; il controllo
della posizione e dell’orientamento di una palla si di un piano attuato; 'uso del control-
lo predittivo basato sul modello per compiti di manipolazione non prensile; lo studio
del robot pizzaiolo; la riprogrammazione di un robot aspirapolvere commerciale; lo
studio della primitiva di manipolazione della battuta; il controllo di un manipolatore
iper-ridondante per compiti di ispezione su di una tubatura; la simulazione di robot
che camminano in ambienti di simulazione dinamici; I'evitare le auto-collisioni con un
robot manipolatore; I'identificazione di un guasto in un drone; il movimentare un robot
attraverso dispositivi aptici, smartphones, e controller remoti per videogames;

la stabilizzazione di un disco su di un altro disco e di una palla su di un’altra palla;
il controllo vocale di un robot; la ricostruzione 3D di oggetti attraverso un sistema
di visione monoculare o binoculare; l'installazione di dissuasori per uccelli con un
manipolatore aereo; l'uso di sensori LIDAR in robotica aerea; la pianificazione di
prese ottimali; il controllo di robot umanoidi; la realizzazione di un pendolo inverso con
un robot manipolatore non prensile; il controllo del sistema TORA; I'identificazione di
un modello matematico per oggetti flessibili; 'implementazione di tecniche di controllo
visuali per I'atterraggio di un drone su di una tubatura; e cosi via.

Alcuni dei risultati di cui sopra hanno portato alla pubblicazione di alcuni articoli scien-
tifici in riviste e conferenze internazionali: [IJ-28], [IJ-25], [IC-16], [IC-17], [IC-26],
[IC-36], [IC-39].

Lingua italiana

Lingua inglese
Lingua francese

Comprensione Parlato Scritto
Ascolto Lettura Interazione Produzione
orale
C1 Livello C1 Livello C1 Livello C1 Livello C1 Livello
avanzato avanzato avanzato avanzato avanzato
A1l Livello B1 Livello A1l Livello Al Livello A1l Livello
elementare intermedio elementare elementare elementare
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®)Quadro comune europeo di riferimento per le lingue

Conoscenza piu che ottima dell’ambiente MATLAB-SIMULINK.
Ottima conoscenza del linguaggio di programmazione C++.

Buona conoscenza dei linguaggi di programmazione orientati ai robot, in particolare
PDL2 e RAPID.

Conoscenza basilare dei linguaggi di programmazione BASIC, PASCAL, FORTRAN.
Conoscenza basilare del ROS (Robot Operating System).

Windows. Linux. Mac Os X.

Conoscenza piu che ottima dei linguaggi HTML e PHP

Conoscenza buona del CSS.

Conoscenza discreta del linguaggio per database SQL.

Conoscenza elementare del linguaggio e dell’ambiente FLASH.

Fabio Ruggiero presenta ottime capacita nel creare, sviluppare e realizzare siti web.
Ottima conoscenza dei CMS Joomla e Magento.

Acquisita la patente europea per il computer ECDL.

Il sottoscritto &€ a conoscenza che, ai sensi dell’art. 26 della legge 15/68, le dichia-
razioni mendaci, la falsita negli atti e 'uso di atti falsi sono puniti ai sensi del codice
penale e delle leggi speciali. Inoltre, il sottoscritto autorizza al trattamento dei dati
personali, secondo quanto previsto dalla Legge 196/03.

Il sottoscritto altresi dichiara che il presente curriculum non contiene dati sensibili ai
sensi del D.Lgs n. 196/20083.

Per ulteriori informazioni: http://www.fabioruggiero.name
Ultimo aggiornamento: 23 Lug 2023.



