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ESPERIENZE PROFESSIONALI
1 maggio 2023 — Oggi
Professore Associato — Universita di Verona, Dipartimento di Informatica

o Didattica: corsi base e avanzati in robotica, teoria del controllo, interazione fisica
uomo-robot

e Ricerca: esoscheletri per arto superiore, controllo basato su segnali EMG,
strategie assistive, robot a link flessibili
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2017 - 2023
Ricercatore a tempo determinato di tipo A e B — Universita di Verona, Dipartimento di
Informatica

o Didattica: robotica, teoria del controllo, sistemi ciber-fisici

e Ricerca: progettazione e controllo di esoscheletri per arto superiore, controllo
mioelettrico, inserzione robotica di aghi

2016 — 2017
Assegnista di ricerca post-dottorato — Universita di Verona, Dipartimento di Informatica

o Didattica: teoria del controllo (base e avanzata)

e Ricerca: controllo di forza e impedenza, camminatori dinamici passivi,
esoscheletri per arto inferiore, controllo mioelettrico

2016 — 2018
Professore a contratto di Robotica — Universita di Brescia, Dipartimento di Ingegneria
dell'Informazione

o Didattica: cinematica, dinamica e controllo dei robot, con esercitazioni di
laboratorio e progetti pratici

2015
Specialista in Controlli Avanzati — Electrolux Italia S.p.A.

e Ricerca e sviluppo di algoritmi di identificazione e controllo per il bilanciamento
dinamico di lavatrici a carica frontale

o Temi correlati: identificazione di sistemi, osservatori adattativi, controllo non
lineare

2011 - 2014
Dottorando — Universita di Verona, Dipartimento di Informatica

e Tesi: Controllo conforme di attuatori elastici per l'interazione uomo-robot

2010 — 2011
Assegnista/borsista — Universita di Verona, Dipartimento di Informatica

e Ricerca su ortesi attive assistive per arti inferiori, controllo di forza, muscoli
artificiali pneumatici

2009 — 2010
Assegnista/borsista — Universita di Verona, Dipartimento di Informatica



e Ricerca su algoritmi di sintesi e miglioramento della voce basati su modelli
fisiologici glottal

2008 — 2009
DSP Audio Engineer — Overloud s.r.l.

e Analisi e identificazione di strutture di riverbero per algoritmi non convolutivi

o Temi correlati: algoritmi di riverbero artificiale, programmazione real-time,
programmazione a oggetti

2008
Automation Engineer — Sidel S.p.A.

e Sviluppo e manutenzione di software di controllo per macchine industriali

2006 — 2008
Software Engineer — Provenia s.r.l. (ICT)

e Progettazione e sviluppo di applicazioni software gestionali
o Temi correlati: architetture OO, design patterns, programmazione generica

2003
Stage universitario — Charlie Lab s.r.l. (Audio DSP)

e Progettazione e sviluppo di un file system FAT embedded per lo streaming audio
in tempo reale

INTERESSI DI RICERCA

La mia attivita di ricerca e principalmente incentrata sulla robotica e sul controllo. In
particolare, mi occupo di metodologie di controllo per l'interazione fisica uomo-robot,
includendo il controllo di dispositivi assistivi e riabilitativi e strategie per la cooperazione
avanzata uomo-robot.

Ho iniziato la mia attivita scientifica studiando algoritmi di controllo dell'interazione a
basso livello, con attenzione alla robustezza teorica per gestire le incertezze introdotte
dall'uomo. Data la forte sinergia tra controllo e meccanica, ho ampliato il mio interesse
includendo aspetti meccanici, con particolare attenzione alla sfida di integrare
componenti a basso costo nella progettazione robotica.

Parallelamente, ho indagato tecniche di controllo volontario basate sull‘attivazione
muscolare e algoritmi assistivi per applicazioni industriali e medicali, con focus sulle
patologie caratterizzate da debolezza muscolare. Attualmente coordino un gruppo di



sette ricercatori che lavora su: controllo dell‘interazione, robotica assistiva, controllo
volontario, robotica accessibile, sistemi di attuazione e strutture flessibili.

PROGETTI DI RICERCA

Responsabile scientifico del progetto ASSOLOIST (An Assistive Exoskeleton for Motor
Impaired Subjects) — finanziato dal Fondo Sociale Europeo.

Budget: 92,7 k€

Durata: febbraio 2024 — luglio 2025

Assunzione di 3 ricercatori a tempo determinato

Responsabile scientifico del progetto “Progettazione di un’ortesi robotica per I'arto
superiore con controllo mioelettrico” — finanziato dal Fondo Sociale Europeo.
Budget: 92,7 k€

Durata: ottobre 2018 — ottobre 2019

Assunzione di 4 ricercatori a tempo determinato

Responsabile scientifico del progetto FORECAST - finanziato dal programma Horizon
2020 tramite Open Call del progetto EUROBENCH.

Obiettivo: benchmarking di algoritmi di controllo di forza per applicazioni di locomozione
robotica (esoscheletri e umanoidi)

Budget: 98,63 k€

Durata: marzo 2018 — settembre 2020

Assunzione di 6 ricercatori a tempo determinato

Responsabile tecnico del progetto ERC Proof of Concept PROST (Grant Agreement n.
875523)

Obiettivo: validazione tecnica e commerciale di un sistema autonomo per biopsia
prostatica, basato su autonomia robotica per ridurre errori umani nella diagnosi

Responsabile tecnico e scientifico del Work Package “Real Time Task Control” del
progetto ARS (Autonomous Robotic Surgery) — ERC Advanced Grant 2016 (Grant
Agreement n. 742671)

Attivita: adattamento in tempo reale del modello del paziente, localizzazione degli
strumenti chirurgici, esecuzione di azioni apprese in controllo di posizione, forza e
impedenza

Durata: 2018 —in corso

Membro del team UNIVR nel progetto MURAB — Horizon 2020 (Grant Agreement n.
688188)
Attivita: progettazione e controllo di un dispositivo robotico per inserzione di aghi e



sviluppo di algoritmi di identificazione e controllo per la guida degli aghi
Durata: 2017 — 2020

Responsabile tecnico nel progetto “Movement disorder and rehabilitation of cerebral
palsy” — finanziato da Fondazione Cariverona

Attivita: sviluppo di un‘ortesi robotica mobile per camminata autonoma di pazienti con
paralisi cerebrale

Durata: 2009 - 2010

Progetto “Integrazione di funzionalita avanzate di sintesi vocale su piattaforma
embedded” - finanziato dal Fondo Sociale Europeo

Attivita: sviluppo di algoritmi per sintesi vocale e filtraggio basato su modelli fisiologici
glottali

Durata: 2010 — 2011

CONTRATTI DI RICERCA INDUSTRIALE

Responsabile scientifico — “Progettazione di algoritmi e apparati meccatronici per sistemi
robotici indossabili per la compensazione delle forze gravitazionali” — Plumake s.r.l.
Contratto n. 440888 — 09/10/2024

Budget: 20.000 €

Responsabile scientifico — “Valutazione sperimentale delle performance di un
esoscheletro industriale attivo mediante test su soggetti sani” — AGADE s.r.l.
Contratto n. 420417 — 23/10/2023

Budget: 20.410 €

Responsabile scientifico e tecnico — “Sviluppo di un sistema meccatronico di puntamento
registrato su immagini pre-operatorie per interventi di vertebroplastica percutanea” —
Tecres S.p.A.

Contratto n. 405106 — 14/10/2021

Budget: 60.000 €

Responsabile scientifico e tecnico — “Metodologie per I'analisi statistica di segnali
eterogenei per identificare anomalie rispetto alla storia pregressa” — C.S.T. s.r.l.
Contratto n. 271507 — 03/09/2018

Budget: 14.000 €

Responsabile tecnico — “Analisi e sviluppo di algoritmi di stima del carico per macchine di
lavaggio basati su sensori giroscopici” — Electrolux Italia S.p.A.

Contratto n. 6785 — 13/01/2017

Budget: 23.000 €



COLLABORAZIONI DI RICERCA

Attualmente coordino un gruppo di 8 membri (3 dottorandi, 1 post-doc, 4 assegnisti)
con collaborazioni nazionali e internazionali, tra cui:

Ortesi robotica mioelettrica per arto superiore — Universita di Bologna; Universita di Sao
Paulo (Brasile)

Attuazione elastica parallela per esoscheletri industriali — Istituto Italiano di Tecnologia
(IIT)

Benchmarking algoritmi di controllo di forza — EUROBENCH project (CSIC, IIT)
Decodifica dell'intenzione tramite modelli neuromuscoloscheletrici — Universita di Twente
(Paesi Bassi)

Ortesi attiva per arto inferiore in pazienti con paralisi cerebrale — Centro Don Calabria,
Universita di Verona

Attuazione elastica in serie per HRI — Universita di Brescia

Controllo di forza per robot chirurgici con MEMS — CNR IMM Bologna

Efficienza energetica degli attuatori elastici — Vrije Universiteit Brussel

Inoltre, sono promotore e coordinatore del programma di scambio tra il Dipartimento di
Informatica dell’'Universita di Verona e la Escola de Engenharia de Sao Carlos (Universita
di Sao Paulo).

PREMI E RICONOSCIMENTI

MAKE4CASH (2012) — Concorso open-source per progetti elettronici (premio: 1000 €)
Premio Antonio D'Auria (2010) — Per progetti innovativi in robotica assistiva (SIRI -
Societa Italiana di Robotica e Automazione, premio: 1500 €)

Overloud BREVERB2 — Algoritmo DSP per software di riverbero ad alta qualita (credits)

PUBBLICAZIONI

International Patents:

A. Calanca, M. Bossi, D. De Vito
Rotatable Drum Laundry Machine and control method thereof

International Publication Number W02020/114602 A1, International Application Number
PCT/EP2018/083878, International Publication Date: 11-06-2020, Applicant: Electrolux
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DICHIARAZIONE SOSTITUTIVA DI CERTIFICAZIONE (art. 46 D.P.R. 445/2000)

1l sottoscritto Andrea Calanca, nato a Mantova il 12/03/1981, residente a Verona, dichiara che quanto
riportato nel presente curriculum corrisponde a verita.

Autorizzo il trattamento dei dati personali ai sensi dell’art. 13 D.Lgs. 196/2003 e dell’art. 13 GDPR 679/2016.



