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Italiano 

Linee di ricerca: Robotica e Meccatronica 

Robotica. Il gruppo si occupa di diversi temi con applicazioni sia nel settore dei 

servizi che nel settore industriale. Il primo riguarda lo sviluppo di tecnologie 

sensoriali e di attuazione per grasping e manipolazione destra. Su questo tema 

sono stati sviluppati algoritmi di slipping detection and avoidance oltre che di 

manipolazione in-hand tramite gripper paralleli equipaggiati con sensori di tatto 

brevettati dal gruppo di ricerca. Il secondo tema è focalizzato sulla manipolazione 

di oggetti deformabili tramite sistemi di presa sensorizzati e modulari. Le 

applicazioni di queste tecnologie sono soprattutto nella robotica di servizio e la 

logistica. Il terzo tema riguarda la robotica collaborativa e vede il gruppo di 

robotica e meccatronica impegnato nello studio di metodi di monitoraggio dello 

spazio di lavoro tramite sistemi di percezione multimodale e nella progettazione 

di sistemi di controllo della velocità dei robot, basati su tecniche di intelligenza 

artificiale, per minimizzare i rischi per gli operatori umani che condividono con 

essi lo spazio di lavoro o il compito. Le applicazioni di robotica nel settore 

industriale che vedono il gruppo coinvolto in progetti di ricerca in collaborazione 

con aziende manifatturiere riguardano tecniche di assemblaggio automatizzato di 

fusoliere aeronautiche tramite celle multi-robot. 

Meccatronica. Il gruppo è impegnato nello sviluppo di algoritmi di controllo 

predittivo per veicoli connessi e automatici nell’ambito del progetto C-Mobility 

della piattaforma regionale di mobilità sostenibile Borgo 4.0. L’obiettivo 

principale è la progettazione e realizzazione di sistemi abilitanti le connessioni tra 

veicoli (connessioni V2V), tra veicoli ed infrastruttura stradale (connessioni V2I) 

e tra veicoli ed altri soggetti esterni (genericamente V2X), allo scopo di rendere 

possibile l’implementazione di innovative applicazioni di sicurezza attiva di tipo 

cooperativo, e l’erogazione di servizi avanzati al veicolo. Il gruppo di ricerca è 

impegnato nella progettazione di sistemi ADAS (Advanced Driver Assistance 

Systems), quali adaptive cruise control, lane keeping system e sistemi di 

monitoraggio del conducente tramite tecniche di intelligenza artificiale. 

Inglese 

Research lines: Robotics and Mechatronics 

Robotics. The research group works on several topics with applications in both 

the service and industrial domains. The first one concerns the development of 

sensing and actuation technologies for grasping and dexterous manipulation. 

Within this topic algorithms for slipping detection and avoidance have been 

developed as well as for in-hand manipulation with parallel grippers equipped 

with tactile sensor patented by the research group. The second research topic is 

focused on the manipulation of deformable objects through sensorized moduls 

grasping devices. The applications of these technologies can be found mainly in 

service robotics and logistics. The third theme concerns the collaborative robotics 

and the research group in robotics and mechatronics studies methods for work 

space monitoring through multimodal perception systems and designs control 



systems for the robot speed, based on artificial intelligence techniques, to 

minimize safety risks for human workers who share their work space or task with 

robots. Robotic applications in the industry that involve the research group in 

collaboration with manufacturing companies concern the automated assembly of 

aeronautical fuselages by means of multi-robot cells. 

Mechatronics. The group is devoted to the development of predictive control 

algorithms for automated and connected vehicles within the project C-Mobility of 

the regional platform for sustainable mobility Borgo 4.0. The main objective is 

the design and implementation of enabling systems for vehicle-vehicle 

communications (V2V connections), vehicle-infrastructure (V2I connections) and 

vehicle-other subjects (V2X connections), with the aim to make possible the 

implementation of innovative active safety applications of cooperative type and 

the supply of advanced services to the vehicle. The research group is involved in 

the design of ADAS (Advanced Driver Assistance Systems) systems, such as 

adaptive cruise control and lane keeping system, as well as driver monitoring 

systems through artificial intelligence techniques. 

Riferimento all’interazione con altri gruppi di ricerca dell’Ateneo se presente 

Italiano 

Il gruppo di ricerca di Robotica e Meccatronica collabora con i ricercatori del 

gruppo di Sistemi intelligenti di produzione e logistica nell’ambito di applicazioni 

di robotica collaborativa e con quelli del gruppo di Optoelettronica per lo 

sviluppo di sensori innovativi.  

Inglese 

The Robotics and Mechatronics research group collaborates with the researchers 

of the Intelligent Production Systems and Logistics for applications of 

collaborative robotics and with the researchers of the Optoelectronics group for 

the development of innovative sensors. 

Partecipazione a progetti di Ricerca 

Italiano 

Progetti di Ricerca internazionali 

• REFILLS – “Robotics Enabling Fully-Integrated Logistics Lines for Supermarkets”, RIA 

finanziato nell’ambito del programma europeo H2020. 

• LABOR – “Lean robotized AssemBly and cOntrol of composite aeRostructures”, IA 

finanziato nell’ambito del programma europeo H2020 – Cleansky 2. 

• REMODEL – “Robotic tEchnologies for the Manipulation of cOmplex DeformablE 

Linear objects”, RIA finanziato nell’ambito del programma europeo H2020. 

• INTELLIMAN – “Intelligent, distributed, human-centered and trustworthy IoT 

environments”, RIA finanziato nell’ambito del programma europeo Horizon Europe. 

Progetti di Ricerca nazionali 

• BORGO 4.0 – “Smart mobility: tecnologie per un nuovo umanesimo” finanziato 

nell’ambito del POR Campania FESR 2014/2020. 

• DARC – “Dexterous Assistive Robots for Improved Human HealthCare” finanziato 

nell’ambito del programma PRIN2022 PNRR. 

Inglese 

International research projects 

• REFILLS – “Robotics Enabling Fully-Integrated Logistics Lines for Supermarkets”, RIA 

funded within the European programme H2020. 

• LABOR – “Lean robotized AssemBly and cOntrol of composite aeRostructures”, IA 

funded within the European programme H2020 – Cleansky 2. 

• REMODEL – “Robotic tEchnologies for the Manipulation of cOmplex DeformablE 

https://cordis.europa.eu/project/id/731590
https://cordis.europa.eu/project/id/785419/it
https://cordis.europa.eu/project/id/870133/it
https://cordis.europa.eu/project/id/101070136
https://www.borgo40.eu/
https://cordis.europa.eu/project/id/731590
https://cordis.europa.eu/project/id/785419/it
https://cordis.europa.eu/project/id/870133/it


Linear objects”, RIA funded within the European programme H2020. 

• INTELLIMAN – “Intelligent, distributed, human-centered and trustworthy IoT 

environments”, RIA funded within the European programme Horizon Europe. 

National research projects 

• BORGO 4.0 – “Smart mobility: tecnologie per un nuovo umanesimo” funded within the 

POR Campania FESR 2014/2020. 

• DARC – “Dexterous Assistive Robots for Improved Human HealthCare” fundued within 

the programme PRIN2022 PNRR. 

Da 10 a 20 prodotti scientifici principali segnalando eventualmente il totale del 

numero di prodotti scientifici rilevanti (riportare obbligatoriamente 10 prodotti di 

Fascia A dall’Anagrafe della Ricerca – relazioni 2011-2013).  
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Brevetti 

[1] A. D’Amore, G. De Maria, L. Grassia, C. Natale, S. Pirozzi, “Sensore per la misura della 

forza esterna applicata a detto sensore”, Italian Patent n. RM2010A000304, 2011. 

[2] S. Pirozzi, “Sensore di forza e/o pressione multi-punto”, Italian Patent n. 

CE2012A000003, 2012.  

 

Rapporti internazionali e nazionali con aziende, enti, centri di ricerca, Università 

• Contratto di ricerca con Dipartimento di Ingegneria Elettrica e delle tecnologie 

dell'Informazione dell’Università Federico II per la fornitura di sensori di forza e tatto. 

• Aziende partner di progetti di ricerca: Kuka Deutschland GmbH, DM, Intel Ireland, 

Swisslog (REFILLS), Leonardo Velivoli, Loccioni (LABOR), Volkswagen, IEMA, 

ELVEZ, ELIMCO (REMODEL), ELVEZ, OCADO (INTELLIMAN).   

• Centri di ricerca partner di progetti di ricerca: DLR (INTELLIMAN), TECNALIA 

(REMODEL), Fundacio Eurecat, INAIL, BAYFOR, IDIAP (INTELLIMAN). 

• Università europee partner di progetti di ricerca: Universität Bremen (REFILLS), TUM, 

Politechnika Poznanska (REMODEL), Friedrich-Alexander-Universitaet, Universitat 

Politecnica De Catalunya,  Universitat Zurich (INTELLIMAN), Netcom group (BORGO 

4.0). 

• Università italiane partner di progetti di ricerca: Università degli Studi di Napoli Federico 

II (REFILLS), Università degli Studi di Bologna (REMODEL, INTELLIMAN), 

Università degli Studi di Salerno (LABOR), Università Degli Studi Di Genova 

(INTELLIMAN). 

• Collaborazioni con Consorzi, Scarl, altri Enti partecipati dalla SUN: CREATE 

(REFILLS), Distretto Aerospaziale Campano. 

Categorie ISI WEB di riferimento 

Robotics, Automation & Control Systems, Engineering Electrical & Electronic.  

Settori Scientifico-Disciplinari di riferimento 

ING-INF/04.  

Altre parole chiave di riferimento non contenute nelle categorizzazioni di cui 

sopra: 

 Mechatronics, Sensor Fusion, Sensors, Actuators, Embedded Systems.  

Sito web https://www.ingegneria.unicampania.it/roboticslab   

Responsabile 

scientifico/ 

Coordinatore 

Prof. Ciro Natale 

Settore ERC del 

gruppo 

PE7_10 Robotics, PE7_9 Interfacce Uomo-Macchina 

https://www.ingegneria.unicampania.it/roboticslab
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