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VERBATE N.2

ll giorno 31 gennaio 2020 alle ore 15:30 si è riunita la Commìssione giudicatrice della procedura selettiva per il conferimento di un
assegno per lo svolSimento di attività di rìcerca per il settore scientifico-dlsciplinare ING-lNF/04 (Titolo della ricerca : "Progetto e
sviluppo della struttura meccatronica e del software per la pianificazione dei movimenti e per il controllo dell'intera zione
collaborativa human-robot di un manipolatore mobile per applicazioni industriali" PROGETTO COORSA: "COllaborazione tra
Operatori e Robot manipolatori mobili Sicuri per la fAbbrica del futuro", CUP: E81F18000300009) così composta:

- BONFE' MARCELLO, Ricercatore a 
-Iempo lndeterminato presso l'Università degli Studi di Ferrara

- MUCCHI EMILIANO, Professore Associato presso l'Università degli Studi di Ferrara
- SIMANI SlLVlO, Professore Associato presso l'Università degli Studi di Ferrara

per lo svolgimento del colloquio.

La Commissione, tenuto conto delle caratteristiche del colloquio, accerta la presenza dei sottoelencati candidati:

Dott. RIZZI JACOPO

La Commissione ha proceduto ad esaminare gli stessi:

- Dott. RIZZI JACOPO

a cui sono poste Ie seguenti domande:
- Descrivere il problema di analisi cinematica di robot manipolatori seriali e presentare la soluzione specifica per un esempio di
manipolatore a propria scelta.
- Descrivere le problematiche di generazione del moto per piattaforme robotiche mobìli dotate di ruote, con particolare riferlmento
alle strutture dette a guida differenzìale.
- Descrivere lo schema di controllo tipico di un azionamento elettrico per la movimentazione di sistemi robotici.

ed è stata valutata la conoscenza della lingua: lnglese
Valutazione: punti 30/30

lnfine la commissione ha attribuito a ciascun candidato i seguenti punteggi complessivi per titoli e colloquio per i candidati che
hanno superato il colloquio con un punteggio uguale o superiore a 20/30:
Dott. Rlzzl lAcoPo punti 701100

La Commìssione ha comunicato ai concorrenti l'esito della prova orale, mediante pubblicazione dei risultati nella sede del
èolloquio.

ll presente verbale viene inviato al Rettore per isuccessivi adempimenti.

La riunione ha avuto termine alle ore L6:30
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