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Nazionale di Bioingegneria, Università degli Studi di Padova, Bressanone, 7 – 11
Settembre 2009.
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Attività di revisore per IEEE International Conference on Robotic and
Automation May 4-8 2010 Anchorage Alaska USA
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Frequenza al corso “Costruzione di Macchine A” (codice 12147, modulo
1119), Prof. Donzella, Università degli Studi di Brescia, Facoltà di
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Ingegneria.
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C. Amici, A. Borboni, P. L. Magnani, D. Pomi, Kinematic Analysis of a Compliant, Parallel and
Three-Dimensional Meso-Manipulator Generated from a Planar Structure, EUCOMES 2008,
Cassino 17, 18 e 19 Settembre 2008.
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Nel successivo anno di corso si prevede di integrare l’attività di ricerca con
un’intensa attività sperimentale, finalizzata alla realizzazione del controllore
per un MicroposizionatoreMicroposizionatore a struttura parallela, di tipo tripode.

20Cinzia Amici Relazione Secondo Anno XXIII Ciclo di Dottorato di Ricerca in Meccanica Applicata



XXIII Ciclo di Dottorato di Ricerca in Meccanica Applicata
Relazione Secondo Anno

Automazione Industriale Automazione Industriale 
A li i i S i liA li i i S i liper Applicazioni Specialiper Applicazioni Speciali

Curriculum: Robotica e Automazione IndustrialeRobotica e Automazione Industriale

Dottoranda: Cinzia Amici

Coordinatore: Prof. Giovanni Legnani

Dottoranda: Cinzia Amici

Tutore: Prof. Rodolfo Faglia

Università degli Studi di Brescia
Facoltà di IngegneriaFacoltà di Ingegneria

Dipartimento di Ingegneria Meccanica e Industriale


