
VERBAU DELI.A COMMISSIONE GIUDICATRICE DELLA SELEZIONE PUBBUCA MEDIANTE VALUTMIONE
COMPAMTIVA PER IL RECLUTAMENTO DI UN RICERCATORE A TEMPO DETERMINATO AI SENSI ART. 24,
coMMA 3, LETTEM A) L. Z4olto PER IL SETTORE CONCORSUALE 09/A2 MECCANICA APPUCATA ALLE
MACCHINE PRESSO IL DIPARNMENTO POUTECNICO DI INGEGNERIA E ARCHITETTUM DELL'UNIVERSTA
DEGU sruDl DI UDINE, BANDITA coN D.R. N. ggo DEL Lz/rulzolg, IL cul AWIso i puegucAto NELLA
G.U. N.91 DEL r9llll20t9

La Commissione giudicatrice, terminaU i lavoridella selezione in oggetto, formula la seguente

RELAiZIONE FITTALE

La Commissione giudicatrice, costituita in base al D.R. N. 40 del 30rct12020, si d riunita in prima seduta il
giorno 18 febbraio 2020, alle ore 10:10, in modaliti telematica ed ha designato quale Presidente il Prof.
ROSATI Giulio e quale Segretario il Prof. VIDONI Renato; in tale seduta ha preso atto deicriteri per la selezione
dei candidati.

La Commissione giudicatrice si d riunita il giorno 20 febbraio 2020 alle ore 14:00, in modaliti telematica per
la valutazione preliminare comparativa; in tale seduta ha proceduto a prendere visione delle caftelle contenenti
la domanda e ititoli del candidato ammesso e, in conformitir aicriteridefiniti in seduta preliminare, all'esame
deititoli, del curriculum e della produzione scientifica. La commissione ha quindi stilato un motivato giudizio
analitico e, infine, fissato la data di convocazione per la discussione pubblica dei titoli e della produzione
scientifica.

La Commissione giudicatrice si d riunita il giorno 24 marzo 2020 alle ore 09:00 in modaliti di videoconferenza,
ai sensi del Decreto Rettorale n. 133 del LLlA3l2020 "ModaliG di svolgimento delle riunionidelle commissioni
giudicatrici e della discussione titoli e pubblicazioni scientifiche nel periodo di emergenza epidemiologica da
COVID-I9", per lo svolgimento della discussione pubblica dei titoli e della produzione scientifica del candidato/

La commissione ha preso atto che il candidato SCALEM Lorenzo i stato informato della nuova modalitir di
svolgimento della discussione e che lo stesso ha comunicato I'indirizzo SWpe per il colleEamento.

La commissione ha dapprima effettuato il collegamento via skype e verificato la qualiti dello stesso.
Successivamente ha contattato il candidato, ne ha acceftata l'identiti e ha proceduto alla discussione dei titoli
e delle pubblicazioni. Infine, congedato ilcandidato, siE riunita per l?ttribuzione dei punteggie la designazione
del candidato vincitore.

La Commissione, con deliberazione assunta all'unanimiti dei componenti, dichiara vincitore della presente
selezione il sottoindicato candidato:

SCALERA Lorenzo Punteggio 83,5/1OO

Alla presente relazione finale sono annessi tutti gli allegati delle singole fasi della procedura, che ne fanno
pafte integrante.

Ciascun commissario sigla in ogni pagina e sottoscrive la propria copia della relazione finale; successivamente
genera un file in formato PDF ditale documento, della nota di trasmissione e del proprio documento di identiti
e li trasmette al Responsabile del Procedimento diquesto ateneo all'indirizzo concorsidoc@uniud.it.

Data, 24 marzo 2020

Prof. ROSATI Giulio Presidente

Prof. VALIGI Maria Cristina Componente

.*--') ,l/
sqretario /,/9Y/ -(-/' U' = <:--*-Prof. VIDONI Renato













ALLEGATO A alVerbale 3
Punteggi

- Candidato: SC,ALEM Lorenzo

Titoll PunU
Dottorato di ricerca o equipollenti*, o^rero, per i
settori interessati, il diploma di specializzazione
medica o equivalente, conseguito in ltalia o
all'estero

Dottorato di ricerca in Ingegneria Industriale e
dell'informazione conseguito il 05.03.2019 presso
l'universiti deglis$di di Udine

Punti

10

Eventuale attivite didattica a livello universihrio in
Italia o all'estero

Dmente a contratto per il corso di Meccanica Applicata
alle Macchine - modulo II -presso l'universiti degli
studi di Udine (AA 2018-19);
Ativita didattia per il corso di Meccanica delle
Vibraloni, universiB di udine (AA 2017-18, 16 ore; AA
2018-19, 6 ole)
Attiuta didattica per il corso di Meccafonica e Robotica,
universitA di Udine (AA 2017-18, 4 ore; AA 20L8-t9,4
ore)

Punti

3

Documentata attiMti di formazione o di ricerca
presso qualificati istituti italiani o sbanieri

Assegno di ricrca presso la Libera Universiti di Bolzano
(1anno * dal 01.11.2018 al 31.10.2019).
Assegno di ricerca presso l'universite di Udine (dal
01.11.2019).
VisiUng researcher presso Ia Chiang Mai University dal
16.08.2019 al 14.09.2019 all'interno del progetto
europeo SMF1.0,
Visiting phd student presso il Weanble Robotis System
(WRS) lab, Stevens InstitLrte of Technology, Hoboken
(NJ, USA), dal 03,01.2018 al 28.07,2018.

Punti

9

Reallzzazione di attivitA progettuale relativamente
ai settori concorsuali nei quali d prevista

Partecipazione a progetti di ricerca: KONNER (Amaro -
UD), FIRST - IRS (Padova - PD), CMA RoboUcs
(Pradamano - UD), MININI (Cassacco - UD), PANTAF
(San Giovanni al Natisone - UD), MONAUSA (Libera
Universiti di Bolzano),
Contratti di incarico di lavoro autonomo occasionale: D-
WNO (Ubera Universiti di Bolzano).

Punti

9
t

Organizzazione, direzione e coordinamento di
gruppi di ricerca nazionali e intemazionali, o
oaftecioazione aoli stessi

Partecipazione al gruppo di ricerca di Meccanica
Applicata alle Macchine coordinato dal prof A
GasDaretto. universiti di Udine

PunU

5

T'itolarita di brevetti relativamente ai settori
concorsuali nei ouali d orevista / tunti 0

Relatore a congressi e convegni nazionali e
intemazionali

Relatore a diveBi convegni e conferenze di carattere
nazionale e internazionale:
- IEEE ICRA 2019. Montreal (Canada);
- MEDER 2018, Udine (Italia)
- tth ECCOMAS thematic conference on MulUbody

Dynamics, Prague, 2018
- IEEE World haptcs conference, 2017
- 2'Id IFIT - IFToMM Italy intemational conference,

Cassino, 2018
- 1* IFIT - IFToMM Italy internaHonal conference,

Mcenza, 2016

Punti

7,5

Premi e riconoscimenti nazionali e intemazionali
per attivitA di ricerca

- Best paper award - 8th IFfoMM Intemational
Sympo$um on History of Machines and Mechanismg
2018
- Honorable menUon in the 2018 Robotart contest
- Best paper award - 1* IFIT * IFToMM Italy
mnference- 2016

tunti

6

Totale tihli PunU 49,5

6l



Pubblicazioni (riportare gll *temi di ciascuna pubblicazlone ualutab)

Scalera, L, Gasparetto, A., Zanotto, D., Design and Experimental Validaton of a 3-DOF Underactuated
Pendulum-Like Robot (2019) IEEE/ASME Transactions on Mechatronics.

Punti 3,25

Scalera, 1., Gallina, P., Seriani, S., Gasparetto, A., Cable-Based Robotic Crane (CBRC); Design and
Implementation of Overhead Traveling Cranes Based on Variable Radius Drums (2018) IEEE Transactions on
RoboUcs. 34 (2). oo. 474485.

Punti 3,L25

Scalera, L., Seriani, S., Gallina, P., Di Luca, M., Gasparetto, A., An Experimental Setup to Test DuaFJoystick
Directional Responses to Mbrotactile Stimuli (2018) IEEE Transactions on Hapucs, 11 (3), art. no. 8288658,
go.378-387.

Punti 2,875

Scalera, 1., Seriani, S., Gasparetto, A., Gallina, P., Watercolour Robotic Painting: a Novel Autornatic System
for Artistic Rendering (2019) loumal of Intelligent and Robotic Systems: Theory and Applications, 95 (3-4),
oo. 871-886.

Punti 2,875

Scalera, L., Palomba, I., Wehde, E., Gasparettq A., Vidoni, R., Natural motion for energy saving in robotic
and mechatronic svstems 0019) Aoolied Sciences (SwiEerland. 9 (1il- art. no. 3516.

Punti 2,5

Scalera, L., Crrabin, G., Vidoni, R., Wongratanaphisan, T., Energy efftciency in a 4-dof parallel robot featuring
comoliant elemenb (2019) Intemational Joumal of Mechanics and C.onkol, 20 (2), oo. 1-9.

tunti 2,5

Maset, E,, Scalera, 1., Zonta, D,, Alba, I.M., Crosilla, F., Fusiello, A., Procrustes analysis for the viftual Uial
assembly of large-size elemenb (2020) Robotics and Computer-Integrated Manufacturing, 62, aft. no.
10188s.

Punti 2,25

Vidoni, R., Scalera, 1., Gasparetto, A., 3-D erls based dynamic formulation for flexiblelink robots: Theoretical
and numerical comparison between the finite element method and the component mode synthesis
annroaches (20181 Intemational loumal of Mechanics and Control. 19 (1). oo. 39-50.

Punti 2,5

Trigatti, G., Boscariol, P., Scalera, L., Pillan, D., Gasparetto, A., A new path-consBained trajectory planning

strategy for spray painUng robots - rev.1 (2018) Intemational Journal of Advanced Manufacturing
Terhnolnnv qn fq-l?\ nn ))R7-))96

PunU 3,125

Seriani, S., Gallina, P., Scalera, L., Lughi, V., Development of n-DoF Preloaded structures for impact miugauon
in cobots (2018) ASME Joumal of Mechanisms and RoboUcs, 10 ($, art. no. 051009.

Punti 3,L25

Boscariol, P., Gasparetto, A., Scalera, L., Vidoni, R., Efficient dosed-form solution of the kr€matics of a tunnel
diooino machine (201il ASME loumal of Mechanisms and Robotie. 9 (3). ad. no. 031001.

Punti 3,L25

Seriani, S., S@lera, 1., Caruso, M^, Gasparetto, A., Gallina, P., Upside.down roboB: Modeting and
exoerimental validation of maonetic-adhsion mobile wstems (2019) Robotics. 8 (2). art. no. 41.

Punti 2,75

Totale pubblicadoni Dunti u
l_ ffi

Data, 24 marzo 2020

Prof. ROSATI Giulio Presidente

Prof. VALIGI Maria Cristina Componente

Prof. VIDONI Renato Segretario


