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* Nome e indirizzo del datore di
lavoro

* Tipo di azienda o settore

* Tipo di impiego

* Principali mansioni e responsabilita

* Date (da-a)
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GIOVANNI LEGNANI

DiP. INGEGNERIA MECCANICA E INDUSTRIALE, UNIVERSITA DI BRESCIA
030 3715 425

030 3702 448

Giovanni.legnani@ing.unibs.it

Italiana

18.01.1959

2000-tuttora

Universita di Brescia, Dipartimento Ingegneria Meccanica e Industriale.
Via Branze 38, 25123 Brescia

Universita di Brescia

Docente di prima fascia (prof. Ordinario)

Docente di Meccanica dei Robot, Meccanica dei Sorvosistemi, Biomeccanica, Simulation of
Mechatronic Systems.

Attivita di ricerca in Robotica e Biomeccanica

1992-2000

Universita di Brescia, Dipartimento Ingegneria Meccanica e Industriale.

Via Branze 38, 25123 Brescia

Universita di Brescia

Docente di seconda fascia (prof. Associato)

Docente di Meccanica dei robot, Meccanica Applicata, Azionamenti elettrici e attuatori.
Attivita di ricerca in Robotica e Biomeccanica

1982-1992

Universita di Brescia, Dipartimento Ingegneria Meccanica e Industriale.
Via Branze 38, 25123 Brescia

Universita di Brescia

Ricercatore Universitario

Docente di Meccanica Applicata, Meccanica dei robot.

Attivita di ricerca in Robotica e Biomeccanica

1986
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+ Nome e tipo di istituto di istruzione
o formazione

* Principali materie / abilita
professionali oggetto dello studio

+ Qualifica conseguita
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nazionale (se pertinente)

* Date (da-a)
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Politecnico di Milano

Meccanica applicata, Robotica

Dottore di ricerca in Meccanica Applicata
Dottorato di ricerca

1977-1982

Politecnico di Milano

Elettronica, Informatica

Laurea in ingegneria elettronica

Laurea quinquennale

1972-1977

Istituto Tecnico Industriale Magistri Cumacini - Como

Elettrotecnica

Perito tecnico industriale
Scuola secondaria superiore



CAPACITA E COMPETENZE

PERSONALI

Acquisite nel corso della vita e della
carriera ma non necessariamente
riconosciute da certificati e diplomi
ufficiali.

MADRELINGUA

ALTRE LINGUE

* Capacita di lettura
+ Capacita di scrittura
* Capacita di espressione orale
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ITALIANO
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ECCELLENTE
BUONO
BUONO
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Laurea (quinquennale) in Ingegneria Elettronica nel 1982 (Politecnico di Milano),
Dottorato di Ricerca in Meccanica Applicata nel 1987 (Politecnico di Milano),
Ricercatore Universitario in Meccanica Applicata nel 1986 presso 1'Universita di
Brescia.

Professore di Meccanica Applicata dal novembre 1992 presso I'Universita di Brescia.
Professore ordinario di Meccanica Applicata alle Macchine ING-IND/13 dal marzo
2000 presso I'Universita di Brescia.

Coordinatore del Corso di dottorato di Ricerca in "Meccanica Applicata" fino al ciclo
28 (Universita di Brescia).

Membro della giunta del Corso di Dottorato di Ricerca in "Ingegneria Meccanica e
Industriale" dal ciclo di 30 (Universita di Brescia).

Referente per il corso di laurea in "Ingegneria dell'automazione industriale" per l'area
di Ingegneria dell'Universita di Brescia.

Referente per il corso di laurea magistrale in "Ingegneria dell'automazione industriale"
per l'area di Ingegneria dell'Universita di Brescia.

Responsabile del progetto di scambio e doppio titolo "Mechatronic Systems for
Rehabilitation" con UPMC Université Pierre et Marie Curie di Parigl.

* SOSTEGNO A STUDENTI E GIOVANI RICERCATORI (gennaio 2016)
-Relatore di 29 tesi di laurea dal 2003 prevalentemente in automazione industriale e in
Ingegneria Meccanica.

- Relatore di 76 tesi di laurea magistrale dal 2003 prevalentemente in automazione
industriale e in Ingegneria Meccanica.

- Relatore di 14 tesi di dottorato dal 2001 (ciclo 19) principalmente in Robotica e
Biomeccanica.

*INSEGNAMENTO

Egli ¢ o ¢ stato docente di diversi corsi universitari principalmente presso I'Universita
di Brescia, ma anche al Politecnico di Milano in: Robotica, Meccanica Applicata,
Sistemi di Azionamento, Biomeccanica.

* PROGETTL:

Ha partecipato ai seguenti programmi PRIN come coordinatore:

-PRIN 2009 Micro Manipolazione e Assemblaggio MM & A (coordinatore nazionale)
-PRIN 2004 Comportamento dinamico di manipolatori interagenti con I'ambiente
(coordinatore locale)

-PRIN 2001 Calibrazione di robot per applicazioni Mediche (coordinatore locale)
-PRIN 1999 Calibrazione di robot per applicazioni Medicali (coordinatore locale)

E' stato responsabile scientifico per i seguenti progetti di ricerca industriale:
-Manipolabilita, analisi dinamica e generazione di traiettorie per un manipolatore
industriale innovativo - Denso WAve Inc.

-Cinematica, Dinamica, analisi funzionale, e sviluppo di controllo SW per
avvolgimento di macchine avvolgitrici per molle - Bobbio srl.

-Calibrazione cinematica di braccio di misura per l'industria delle scarpe - CNI srl.
-Calibrazione cinematica di centri di lavoro a controllo numerico per l'industria del
legno - HSD spa.

-Sistemi e modelli per la biomeccanica di attivita neuromuscolari adattate - Domus
Salutis.

-Analisi di prestazioni dinamiche di macchine per taglio laser - Ravasi Laser Systems
srl.

*Altri riconoscimenti

Vice-presidente SIRI, Associazione Italiana di Robotica e Automazione.

Associato a ITIA-CNR Istituto di Tecnologie Industriali e Automazione del Consiglio
Nazionale delle Ricerche, nel quadro dei progetti:

SP.P03.008: Nuove Applicazioni di Microsistemi a componentistica Avanzata
SP.P03.004, Macchine, robot e clienti servizi innovativi orientati, su tematiche inerenti
robotica e micro-robotica.

Membro del Comitato Esecutivo del Technical Group in Computer Simulation of ISB
(Int. Society of Biomechanics) 1995-2003.

Visiting Researcher presso 1'Universita di W.Australia (Gleddon Fellowship) 11 luglio -
11 settembre 1992 per calibrazione cinematica dei robot.

Attivita presso ISIR-UPMC Institut des Systémes et Intelligents de Robotique, per il
progetto "sistemi meccatronici per la riabilitazione":
UPMC Université Pierre et Marie Curie - Visiting Professor - Novembre 2015



CAPACITA E COMPETENZE
RELAZIONALI

Vivere e lavorare con altre persone, in
ambiente multiculturale, occupando posti
in cui la comunicazione é importante e in

situazioni in cui é essenziale lavorare in
squadra (ad es. cultura e sport), ecc.

CAPACITA E COMPETENZE
ORGANIZZATIVE

Ad es. coordinamento e amministrazione
di persone, progetti, bilanci; sul posto di
lavoro, in attivita di volontariato (ad es.
cultura e sport), a casa, ecc.

CAPACITA E COMPETENZE
TECNICHE

Con computer, attrezzature specifiche,
macchinari, ecc.

CAPACITA E COMPETENZE
ARTISTICHE
Musica, scrittura, disegno ecc.

ALTRE CAPACITA E COMPETENZE
Competenze non precedentemente

indicate.

PATENTE O PATENTI

ULTERIORI INFORMAZIONI

ALLEGATI
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Le attivita svolte o in corso di svolgimento prevedono lavoro di gruppo richiedendo capacita di
comunicazione, motivazione delle persone e comprensione dei problemi.

HA SVOLTO ATTIVITA DI COORDINAMENTO IN DIVERSI SETTORI, DALLA DIDATTICA ALLA RICERCA,
COSTITUENDO GRUPPI DI LAVORO FINALIZZATI ALLO SVOLGIMENTO DEI COMPITI PREVISTI.

UTILIZZO DEI PIU COMUNI SOFTWARE QUALI WORD, EXCEL, POWERPOINT E SIMILI.
PROGRAMMATORE IN LIGUAGGIO FORTRAN, C.

Patente B per autovetture
Patente e Licenza radioamatore — nominativo i2LHJ

Elenco delle pubblicazioni
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Giovanni Legnani, Monica Tiboni (2014). OPTIMAL DESIGN AND APPLICATION OF A
LOWCOST WIRE-SENSOR SYSTEM FOR THE KINEMATIC CALIBRATION OF
INDUSTRIAL MANIPULATORS. MECHANISM AND MACHINE THEORY (ISSN:0094-

114X) p. 25 - 48 Vol. 73,

Serena Ruggeri, Gianmauro Fontana, Irene Fassi, Giovanni Legnani (2014). PERFORMANCE
EVALUATION METHODS FOR MICROGRIPPERS. Proceedings of the ASME 2014
International Design Engineering Technical Conferences &amp; Computers and Information in
Engineering Conference IDETC/CIE 2014 In:ASME 2014 International Design Engineering
Technical Conferences &amp; Computers and Information in Engineering Conference. August 17-

20, 2014,, Buffalo NY, USA,
Fontana G., Ruggeri S., Fassi 1., Legnani G. (2014). A mini work-cell for handling and
assembling microcomponents. ASSEMBLY AUTOMATION (ISSN:0144-5154) p. 27 - 33 Vol.

34,

Gianmauro Fontana, Serena Ruggeri, Giovanni Legnani, Irene Fassi (2014). Precision Handling of
electronic components for PCB rework. proceedings of IPAS 2014 In:Seventh International
Precision Assembly Seminar - [PAS 2014. 16-18 February 2014, Chamonix, France,

RUGGERI SERENA, FONTANA GIANMAURO, FASSIIRENE, PAGANO CLAUDIA,
LEGNANI GIOVANNI (2013). DISPOSITIVO DI MANIPOLAZIONE E METODO PER
MANIPOLARE A VUOTO UN COMPONENTE. Un dispositivo di manipolazione a vuoto (1)
comprende una cannula (2) in comunicazione con un sistema di generazione del vuoto per la presa
mediante aspirazione di un componente in corrispondenza di un ugello di presa (3) della cannula
stessa ed un sistema meccanico di rilascio (8) inserito almeno parzialmente all’interno della cannula
5 (2). 1l sistema meccanico di rilascio (8) € mobile fra una posizione di rilascio in cui una sua
porzione di rilascio sporge esternamente dall’ugello di presa (3) ed una posizione di presa in cui la
porzione di rilascio (10a) rientra nella cannula (2). Il sistema meccanico di rilascio (8) comprende
un'estensione 10 trasversale (9) realizzata mediante un disco forato ed un ago (10) solidale al disco
forato e avente diametro inferiore al diametro interno della cannula (2). L’ago (10) ¢ inserito
almeno parzialmente all’interno della cannula (2) e comprende la porzione di rilascio.
MI2013A000451.

Gianmauro Fontana, Serena Ruggeri, Irene Fassi, Giovanni Legnani (2013). FLEXIBLE VISION
BASED CONTROL FOR MICRO-FACTORIES. Proceedings of the ASME 2013 IDETC-CIE
In:ASME 2013 DECT-CIE. 4-7 August 2013, Portland, Oregon, USA,

Chin-Hsing KUO, Giovanni Legnani (2013). A Non-Overconstrained Variant of the Agile Eye
with a Special Decoupled Kinematics. ROBOTICA (ISSN:0263-5747) p. 1 - 17

Giovanni Legnani, Alberto Borboni, Andrea Gabrielli, Irene Fassi, Serena Ruggeri, Gianmauro
Fontana, Claudia Pagano, Paolo Righettini, Bruno Zappa, Andrea Ginammi, Massimo Callegari,
Giacomo Palmieri, Matteo Claudio Palpacelli, Luca Carbonari (2013). Design of a miniaturized
work-cell for micro-manipulation. Atti del XXI congresso AIMETA In:XXI congresso
Associazione Italiana di Meccanica Teorica ed Applicata. 17-20
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settembre 2013, Torino,

S. Ruggeri, G. Fontana, C. Pagano, I. Fassi, G. Legnani (2012). Handling and Manipulation of
Microcomponents: Work-Cell Design and Preliminary Experiments. In Proc. of International
Precision Assembly Seminar IPAS 2012 65- 72, In:of International Precision Assembly Seminar

IPAS 2012. 12-15 February 2012 , Chamonix, France,
L. Tirloni, I. Fassi, G. Legnani (2012). Robeots in industrial applications: State of the art and
current trends. In: I. Fassi, G. Legnani, Robotics: State of the Art and Future trends. Nova Science

Publishers, Inc., Hauppauge, NY 11788 p. 1 - 28

G. Legnani, A. Borboni, A. Gabrielli, I. Fassi, S. Ruggeri, G. Fontana, C. Pagano, P. Righettini, B.
Zappa, A. Ginammi, M. Callegari, G. Palmieri, M. Palpacelli, L. Carbonari (2012). MICRO
MANIPULATION AND ASSEMBLY. 2° CONGRESSO NAZIONALE DEL
COORDINAMENTO DELLA MECCANICA ITALIANA In:2° CONGRESSO NAZIONALE DEL

COORDINAMENTO DELLA MECCANICA ITALIANA. 25-26 Giugno 2012, Ancona, Italia,
P.L. Magnani, G. Legnani, R. Faglia, R. Adamini, G. Incerti, M. Tiboni, C. Remino, R. Bussola, A.
Attanasio, L. Giorleo, R. Marzi, A. Copeta, A. Tomasoni, F. Aggogeri, N. Pellegrini (2012).
SISTEMA DI POSIZIONAMENTO CARTESIANO PER LAVORAZIONI ULTRA-
PRECISE. 2° CONGRESSO NAZIONALE DEL COORDINAMENTO DELLA MECCANICA
ITALIANA In:2° CONGRESSO NAZIONALE DEL COORDINAMENTO DELLA MECCANICA

ITALIANA. 25-26 Giugno 2012, Ancona, Italia,
G. Legnani, I. Fassi, H. Giberti, S. Cinquemani, D. Tosi (2012). A new isotropic and decoupled
6-DoF parallel manipulator. MECHANISM AND MACHINE THEORY (ISSN:0094-114X) p. 68

- 81 Vol. 58,

G. Fontana, S. Ruggeri, I. Fassi, G. Legnani (2012). Calibration Strategies for a Manipulation
Work-Cell. Proc. of 8th International Workshop on Microfactories IWMF 2012 In:8th International
Workshop on Microfactories IWMF 2012. 18-20 June 2012 , Tampere, Finland,

S. Ruggeri, G. Fontana, I. Fassi, C. Pagano, G. Legnani, A. Gabrielli (2012). Handling and
Manipulation of Microcomponents: Work-Cell Design and Grasping Tests . [l CDMI Congress,
Ancona, Italy, 25-26 June 2012 2012 In:II CDMI Congress. 25-26 June 2012, Ancona, Italy,
Giovanni Legnani,Bruno Zappa,Simone Cinquemani,Hermes Giberti (2012). Attitude dynamic

singularities in 3D free-flying manipulators for improved path planning. MECCANICA
(ISSN:0025-6455) p. 381 - 392 Vol. 48,
H.Giberti, S.Cinquemani, G. Legnani (2011). A Practical Approach to the Selection of the

Motor-Reducer Unit in Electric Drive Systems. MECHANICS BASED DESIGN OF
STRUCTURES AND MACHINES (ISSN:1539-7734) p. 303 - 319 Vol. 39,
V. Pasqui, G. Legnani, F. Spazzini (2011). A New Dynamics Active Platform To Study And

Treat Postural Disorders: Preliminary Results. proceedings of the 23rd congresso of the
International Society of Biomechanics -, -- -, vol.unico, In:ISB 2011. 3-7 july 2011, bruxell,
Véronique Perdereau, Giovanni Legnani, Vivianne Pasqui, Emilio Sardini, Antonio Visioli (2011).

International Master Program on Mechatronic Systems for Rehabilitation. JOURNAL SUR
L'ENSEIGNEMENT DES SCIENCES ET TECHNOLOGIES DE L'INFORMATION ET DES
SYSTEMES. (ISSN:1638-5705) p. - - - Vol. Vol. 10 HORS SERIE 1,

Pagina 3 - Curriculum vitae di
[LEGNANI Giovanni]



Page 2 of
15
16/07/14 13.36

Pagina 4 - Curriculum vitae di



Véronique Perdereau, Giovanni Legnani, Vivianne Pasqui, Emilio Sardini, Antonio Visioli (2011).
International Master Program on Mechatronic Systems for Rehabilitation. JOURNAL SUR
L'ENSEIGNEMENT DES SCIENCES ET TECHNOLOGIES DE L'INFORMATION ET DES

SYSTEMES. (ISSN:1638-5705) p. - - - Vol. Vol. 10 HORS SERIE 1,
SARDINI E., SERPELLONI M., FAGLIA R., LEGNANI G., OMETTO M., MOR M., VISIOLI A.
(2011). BIOMECCATRONICA ESPERIENZE DI RICERCA. ORTOPEDICI E SANITARI

(ISSN:0030-5979) p. 60 - 64 Vol. 6,
H. Giberti, S. Cinquemani, G. legnani, M. Tiboni, S. Ruggeri (2011). Selezione di un
motoriduttore con le caratteristiche meccaniche della trasmissione. AUTOMAZIONE E

STRUMENTAZIONE (ISSN:0005-1284) p. 66 - 74 Vol. Luglio/Agosto,

G. Fontana, S. Ruggeri, C. Pagano, I. Fassi, G. Legnani (2011). Manipulation of micro-
components using vacuum grippers.. In: Atti del congresso nazionale dell'associazione italiana di
meccanica teorica ed applicata - AIMETA 2011 In:congresso nazionale dell'associazione italiana di
meccanica teorica ed applicata - AIMETA 2011. 12-15 settembre 2011, Bologna,

Marco Ometto, Paolo Gaffurini, Luciano Bissolotti, Mauro Serpelloni, Giovanni Legnani (2011).
Measurmements Of Exerted Forces During Handcycling. Preliminary Results. proceedings of
the 23rd congresso of the International Society of Biomechanics -, -- -, vol.unico, In:ISB 2011. 3-7
July 2011, bruxell,

Bissolotti L, Calabretto C, Ometto M, Gaffurini P, Gobbo M, Legnani G, Orizio C (2011). La
valutazione ergonomica dell'atleta disabile praticante handbike.. GIORNALE ITALIANO DI
MEDICINA RIABILITATIVA (ISSN:1128-4935) p. 45 - 50 Vol. 25,

Bissolotti L; Orizio C; Ometto M; Legnani G; Gobbo M; Chiari S; Calabretto C; Lussignoli D;
Baruzzi E ; Gaffurini P (2010). Gait training on Lokohelp after stroke: analysis of the benefits
in chronic patients . 17TH ESPRM EUROPEAN CONGRESS OF PHYSICAL AND
REHABILITATION MEDICINE 133- 135, In:17th ESPRM European Congress of Physical and
Rehabilitation Medicine. MAY 23-27, 2010, Venice, ITALY,

G. LEGNANI; MONICA TIBONI (2010). Improved Kinematics Calibration of Industrial
Robots by Neural Networks. INTERNATIONAL JOURNAL AUTOMATION AUSTRIA
(ISSN:1562-2703) p. 97 - 116 Vol. 18,

G. LEGNANI; DIEGO TOSI; NICOLA PEDROCCHI; PAOLO RIGHETTINI; HERMES
GIBERTI (2010). Cheope: a new hybrid redundant reconfigurable manipulator.
MECHANISM AND MACHINE THEORY (ISSN:0094-114X) p. 611 - 626 Vol. 45,

G. Legnani, D. Tosi, L. Fassi, H. Giberti, S. Cinquemani (2010). The "point of isotropy" and
other properties of serial and parallel manipulators. MECHANISM AND MACHINE THEORY
(ISSN:0094-114X) p. 1407 - 1423 Vol. 45,

Giberti H., Cinquemani S., Legnani G., (2010). Effects of transmission mechanical
characteristics on the choice of a motor-reducer. MECHATRONICS (ISSN:0957-4158) p. 604 -
610 Vol. 20,

Bissolotti L., Ometto M., Legnani G., Gobbo M., Chiari S., Calabretto C., Lussignoli D., Baruzzi
E., Gafturini P., Orizio C. (2010). Functional and kinematic evaluation of athletes with spinal
pain syndromes by a new two optoelectronic cameras system. in XXXVI
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Simfer-ESPRM Congress Proc., -, -- -, vol.unico, In:in XXXVI Simfer-ESPRM Congress. may 23-

27,2010, Venice, Italy,

N. Pedrocchi, M. Malosio, F. Vicentini, L. Molinari Tosatti, G. Legnani (2010). Commercial
Controllers enhancements and Open Source Robot Control Software: addressed solutions for
demanding applications. 2010 IEEE International Conference on Robotics and Automation -, -- -,
vol.unico, In:2010 IEEE International Conference on Robotics and Automation. May 3-8, 2010,

Anchorage, Alaska,
Visioli A., Ziliani G., Legnani G. (2010). Iterative learning hybrid force/velocity control for
contour tracking. [IEEE TRANSACTIONS ON ROBOTICS (ISSN:1552-3098) p. 388 - 396 Vol.

26,
I. Fassi, G. Legnani, P.L. Magnani (2010). Design of a tendon driven parallel manipulator for
microfactory applications. proceddings of ISR2010 -, 1109- 1114, vol.2, In:International

Symposium on Robotics. Munich, June 2010, Munich, Germany,

Simone Cinquemani, Hermes Giberti, Giovanni Legnani (2010). THE GENERALIZED
JACOBIAN MATRIX AND THE MANIPULATORS KINETOSTATIC PROPERTIES.
Proceedings of the ASME 2010 10th Biennial Conference on Engineering Systems Design and

Analysis -, 721- 729, vol.unico, In:ESDA2010. July 12-14, 2010, Istambul, Turkey,

Hermes Giberti, Simone Cinquemani, Giovanni Legnani (2010). A Generalized Definition of
Jacobian Matrix for Mechatronical Systems. proceedings of The 3nd International Multi-
Conference on Engineering and Technological Innovation -, -- -, vol.unico, In:IMETI 2010. 29 June

-2 July 2010, Orlando, Florida (USA),

G. LEGNANI; TIBONI M (2009). Calibration of a 6 DOF robotic manipulator based on a low-
cost wire sensors measuring system.. proceedings of 10th International Workshop on Research
and Education in Mechatronics (REM2009) --, -- -, vol.-, In:10th International Workshop on
Research and Education in Mechatronics (REM2009). September 10th-11st 2009, Glasgow, UK,

LEGNANI G; MAGNANI P.L; M. TIBONI (2009). An innovative approach for the
Calibration of Industrial Manipulators based on Neural Networks.. Proceed. of the 19th
Congresso AIMETA AIMETA 2009, -- -, vol.UNICO, In:19° Convegno AIMETA. 14-17
Settembre, 2009., Ancona, Italia,

H. GIBERTI; S. CINQUEMANI; G. LEGNANI (2009). Effetti delle caratteristiche meccaniche
della trasmissione sulla scelta del motoriduttore. atti del congresso dell'associazione italiana di
meccanica teorica ed applicata - Aimeta 2009 -, -- -, vol.-, In:Aimeta. 14-18 settembre 2009,
Ancona,

ANGELO VERTUAN; G. LEGNANI; RICCARDO ADAMINI; DIEGO TOSI; NICOLA
PEDROCCHI (2009). Performance analysis of a reconfigurable redundant parallel
manipulator. proceedings of ReMAR International Conference -, 647- 655, In.ReMAR
International Conference. 22-24 Giugno 2009, Londra,

ANGELO VERTUAN; SERENA RUGGERI; G. LEGNANI (2009). Kinetostatic and dynamic
properties of Cheope a parallel-serial manipulator. atti del congresso nazionale dell'associazione
italiana di meccanica teorica ed applicata - AIMETA 2009 -, -- -, vol.-, In:AIMETA. 14-18

settembre 2009, Ancona,
Page 4 of
15

Pagina 7 - Curriculum vitae di




16/07/14 13.36

Pagina 8 - Curriculum vitae di

T OV T oTovaTTTy



OMETTO M; G. LEGNANI (2009). Instrumentation of a Handbike for biomechanical
measurements. proceedings of XXII Congress of the International Society of Biomechanics Proc. -,

-- -, vol.-, In:ISB XXII congress. July 5-9, 2009;, Cape Town, South Africa,
OMETTO; GOBBO; BISSOLOTTI; GAFFURINI; G. LEGNANI (2009). Instrumentation of a
handbike for biomechanical measurements. XIX Congresso AIMETA -, -- -, vol.-, In: Aimeta.

September, 14-19, 2009, Ancona,

G. LEGNANI; TIBONI M; ADAMINI R; TOSI D (2009). An Innovative Neural Network based
approach for the kinematics calibration of industrial robots. 18th Int. Workshop on RAAD2009
- Robotics in Alpe-Adria-Danube Region RAAD2009, -- -, vol.UNICO, In:Robotics in Alpe-Adria-

Danube Region RAAD 2009. May 25-27, 2009, Brasov, Romania,

Monica Tiboni, Giovanni Legnani (2009). CALIBRATION OF A 6 DOF ROBOTIC
MANIPULATOR BASED ON A LOW-COST WIRE SENSORS MEASURING SYSTEM.
Proceedings of the 10th International Workshop on Research and Education in Mechatronics REM
2009, "-"-"-"_ vol.UNICO, In:REM 2009 - 10th International Workshop on Research and Education

in Mechatronics. 10-11/9/2009, Glasgow, UK,
SERENA RUGGERI; ANGELO VERTUAN; G. LEGNANI (2009). Kinetostatic calibration of a
SCARA robot. atti del congresso nazionale dell'associazione italiana di meccanica teorica ed

applicata - AIMETA 2009 -, -- -, vol.-, In:Aimeta. 14-18 settembre 2009, Ancona,
LEGNANI G; TIBONI M; ADAMINI R; TOSI D. (2008). Meccanica degli Azionamenti. Vol.1

Azionamenti Elettrici. Esculapio, BOLOGNA: ITALIA. pp. 1 - 382

I FASSI; G. LEGNANI; P MAGNANI (2008). Analysis and Design of a Cable Driven Parallel
Manipulator for Micro-Factory. Proceedings of "9th International Workshop on Research and
Education in Mechatronics" -, -- -, vol.-, In:9th International Workshop on Research and Education

in Mechatronics. September, 18-19, 2008, Bergamo, Italy,

N. PEDROCCHI; A. VISIOLI; G. LEGNANI; G. ZILIANI (2008). On the elasticity in the
dynamic decoupling of hybrid force/velocity control in the contour tracking task. Proceedings
IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems IEEE, 955- 960, vol.UNICO,
In:IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems. September 2008, Nice,

France,

IRENE FASSI; G. LEGNANI (2008). Design of a Tendon Driven Parallel Manipulator for
Micro-factory Applications. Proceedings of the 39nd ISR (International Symposium on Robotics)
-, 281- 286, vol.-, In:39nd ISR (International Symposium on Robotics). 15~17 October 2008, Seoul,

Korea,

G. LEGNANI; A. MENEGOLO; G. ZILIANI (2007). Kinematic and dynamic simulation of
pedaling on an elliptical cyclette - Preliminary study. atti del congresso nazionale
dell'associazione italiana di meccanica teorica ed applicata - XVIII Congresso AIMETA -, -- -, vol.-

, In: XVIII Congresso AIMETA. 11-14 settembre 2007, Brescia, Italia,
D. TOSI; N. PEDROCCHI; G. LEGNANI (2007). Theorical and experimental analysis of a new
pose measuring system based on a RSSR spatial four bar linkage. atti del congresso nazionale

dell'associazione italiana di meccanica teorica ed applicata - XVIII Congresso AIMETA -, -- -, vol.-

, In: XVIII Congresso AIMETA. 11-14 settembre 2007, Brescia, Italia,
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VISIOLI A; ZILIANI G; LEGNANI G (2007). Friction compensation in hybrid force/velocity
control for contour tracking tasks. In: CUBERO S., Industrial Robotics: Theory, Modelling and

Control. Pro Literatur Verlag, p. 875 - 894
LEGNANI G; TOSI D; ADAMINI R; FASSIT (2007). Calibration of Parallel Kinematic
Machines: theory and applications. In: Kin-Huat Low, Industrial Robotics: programming,

simulation and application.. pro literatur Verlag, p. 171 - 194

G. LEGNANI; A. VERTUAN; N. PEDROCCHI; G. ZILIANI; L. MOLINARI TOSATTI; D.
DALLAFRATE; M. DANESI (2007). A modular controller for multi-task applications for the
control of robots interacting with the environment. atti del congresso nazionale dell'associazione
italiana di meccanica teorica ed applicata - XVIII Congresso AIMETA -, -- -, vol.-, In: X VIII

Congresso AIMETA. 11-14 settembre 2007, Brescia, Italia,
G. LEGNANI; G. ZILIANI (2007). Elbow bone to bone forces performing common every day

activities. atti del congresso nazionale dell'associazione italiana di meccanica teorica ed applicata -
XVIII Congresso AIMETA -, -- -, vol.-, In:XVIII Congresso AIMETA. 11-14 settembre 2007,

Brescia, Italia,

G. LEGNANI; R. ADAMINI; P. PERONI; B. ZAPPA (2007). MeCAD an interactive graphic
system for the simulation of planar mechanisms. atti del congresso nazionale dell'associazione
italiana di meccanica teorica ed applicata - XVIII Congresso AIMETA -, -- -, vol.-, In: X VIII

Congresso AIMETA. 11-14 settembre 2007, Brescia, Italia,
ZILIANI G; VISIOLI A; LEGNANI G (2007). A mechatronic approach for robotic deburring.

MECHATRONICS (ISSN:0957-4158) p. 431 - 441 Vol. 17,

A. VISIOLI; ZILIANI G; LEGNANI G (2007). Iterative learning explicit hybrid force/velocity
control for contour tracking. Proceedings IEEE/ASME International Conference on Advanced
Intelligent Mechatronics IEEE, -- -, vol.UNICO, In:IEEE/ASME International Conference on

Advanced Intelligent Mechatronics. September 2007, Zurich (CH),

G. LEGNANI; A. VISIOLI; G. ZILIANI; N. PEDROCCHI (2007). Automatic deburring of pieces
of unknown shape and other force control applications. Proceedings International Symphosium
on Robotics ISR, -- -, vol.UNICO, In:International Symphosium on Robotics. 12-14 June,

Rosemont (Chicago), Illinois, USA,

N. PEDROCCHI; G. ZILIANI; G. LEGNANI (2007). Dynamic Study of a Crank Turning Task
based on a Hybrid Force/Velocity Control: Comparison between a Gain Scheduling
Technique and a Model Based Control Scheme. atti del congresso nazionale dell'associazione
italiana di meccanica teorica ed applicata - XVIII Congresso AIMETA -, -- -, vol.-, In: X VIII

Congresso AIMETA. 11-14 settembre 2007, Brescia, Italia,

I. FASSI; G. LEGNANI; D. TOSI; A. OMODEI (2007). Calibration of Serial Manipulators:
Theory and Applications. In: Low Kin-Huant, Industrial Robotics - Programming, Simulation and
Applications. pro literatur Verlag, Advanced Robotic Systems Int, p. 147 - 170

N. PEDROCCHI; G. ZILIANI; G. LEGNANI; A. VISIOLI (2007). Iterative learning control per
applicazioni di contour tracking robotizzata basate su un controllo ibrido in forza/velocita.
Atti Convegno Nazionale ANIPLA Motion Control ANIPLA, -- -, vol.UNICO, In:Convegno
Nazionale ANIPLA Motion Control. 10-11 maggio, Cinisello Balsamo, Italia,
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G. LEGNANI; A. MENEGOLO; G. ZILIANI (2007). Kinematic and dynamic simulation of
pedaling on an elliptical cyclette - Preliminary study. proceedings of XIth International
Symposium on Computer Simulation in Biomechanics -, -- -, vol.-, In:XIth International

Symposium on Computer Simulation in Biomechanics. June 28-30, Tainan (Taiwan),

G. LEGNANI; G. ZILIANI (2007). Forces at the elbow performing common every day
activities. proceedings of XXI congress of International Society of Biomechanics -, -- -, vol.-,
In: XXI congress of International Society of Biomechanics ISB. July 1-5 2007, Taipei (Taiwan),

G. LEGNANI; D. TOSI; I. FASSI (2006). THE CONCEPT OF ISOTROPY FOR SERIAL AND
PARALLEL MANIPULATORS AND ITS INFLUENCE ON FORCE, VELOCITY,
STIFFNESS, ACCURACY, AND REPEATABILITY PERFORMANCES. proceedings of 37°
int. symposium on robotics ISR. -, -- -, vol.-, In:37° int. symposium on robotics ISR.. May 15 to 17,
2006, Munich, Germany,

DIEGO TOSI; GIACOMO ZILIANI; NICOLA PEDROCCHI; G. LEGNANI (2006). Un
manipolatore particolare. PROGETTARE (ISSN:1125-1549) p. 77 - 79

G. ZILIANI; A. VISIOLI; G. LEGNANI (2006). Gain scheduling for hybrid force/velocity
control in contour tracking task. INTERNATIONAL JOURNAL OF ADVANCED ROBOTIC
SYSTEMS (ISSN:1729-8806) p. 367 - 374 Vol. 3,

ZILIANI G; LEGNANI G; A. VISIOLI (2006). Iterative learning control for hybrid
force/velocity control. Proceedings 37th International Symposium on Robotics IFR, -- -,
vol.UNICO, In:37th International Symposium on Robotics. 15-17 May, Monaco (D),

G. LEGNANI; A. VISIOLI; G. ZILIANI (2006). A comparison between implicit and explicit
hybrid control for contour tracking. Proceedings 8th IFAC Symposium on Robot Control IFAC,
-- -, vVol.UNICO, In:8th IFAC Symposium on Robot Control. September 2006, Bologna,

D. TOSI; G. LEGNANI; N. PEDROCCHI (2006). A NEWPOSE MEASURING SYSTEM
BASED ON A SPATIAL FOUR BAR LINKAGEWITH R-S-S-R CHAIN. proceedings of 37°
int. symposium on robotics ISR. -, -- -, vol.-, In:37° int. symposium on robotics ISR.. May 15 to 17,
Munich, Germany,

G. LEGNANI; D. TOSI; G. ZILIANI; D. MANARA (2006). Analisi dinamica: estensione del
metodo di Denavit e Hartemberg. In: CINEMATICA E DINAMICA DEI SISTEMI
MULTIBODY, Casa Editrice Ambrosiana. Casa Editrice Ambrosiana, p. - - -

G. ZILIANI; G. LEGNANI; N. PEDROCCHI; A. VISIOLI (2006). Progetto meccatronico per la
sbavatura robotizzata di manufatti dalla geometria incognita. AUTOMAZIONE E
STRUMENTAZIONE (ISSN:0005-1284) p. 80 - 86 Vol. 1,

G. LEGNANI; A. VISIOLI; G. ZILIANI (2006). An iterative learning control algorithm for
contour tracking of unknown objects. Proceedings IEEE International Conference on Robotics
and Automation IEEE, 3318- 3323, vol.UNICO, In:IEEE International Conference on Robotics and
Automation. May 2006, Orlando (USA),

F.JATTA; G. LEGNANI; A. VISIOLI (2006). Friction compensation in hybrid force/velocity
control of industrial manipulators. [IEEE TRANSACTIONS ON INDUSTRIAL ELECTRONICS
(ISSN:0278-0046) p. 604 - 613 Vol. 53,
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G. LEGNANI; D. TOSI; G. ZILIANI; D. MANARA (2006). Analisi cinematica: la metodologia
di Denavit e Hartemberg. In: PENNESTRI, Cinematica e Dinamica dei Sistemi Multibody. Casa

Editrice Ambrosiana, p. - - -
JATTA F; LEGNANI G; VISIOLI A; ZILIANI G (2006). On the use of velocity feedback in
hybrid force/velocity control of industrial manipulators. CONTROL ENGINEERING

PRACTICE (ISSN:0967-0661) p. 1045 - 1055 Vol. 14,
ZILIANI G; LEGNANI G; PEDROCCHI N; A. VISIOLI (2005). Progetto meccatronico per la
sbavatura robotizzata di manufatti dalla geometria incognita. Atti Convegno Nazionale

ANIPLA ANIPLA, -- -, vol.UNICO, In:Convegno Nazionale ANIPLA. Napoli (I),
IRENE FASSI; G. LEGNANI; D. TOSI (2005). A 6-dof Isotropic PKM with decoupled
movements. proceedings of ISR2005 36th Int. Symposium on Robotics --, -- -, vol.-, In:ISR2005

36th Int. Symposium on Robotics. 29-11/1-12/2005,
ZILIANI G; PEDROCCHI N; LEGNANI G; OMODEI A; A. VISIOLI (2005). Iterative learning

control per la contornatura di geometrie incognite con manipolatori industriali. Atti XVII
Congresso Nazionale AIMeTA AIMeTA, -- -, vol.UNICO, In:XVII Congresso Nazionale AIMeTA.

Settembre 2005, Firenze (1),
BRUNO ZAPPA; GIOVANNI LEGNANI; R. ADAMINI (2005). Path planning of free-flying
space manipulators: an exact solution for polar robots. MECHANISM AND MACHINE

THEORY (ISSN:0094-114X) p. 806 - 820 Vol. 40,

FEDERICO CASOLO; MICHELE CAMPOSARAGNA; BARBARA CATTANEO; SIMONE
CINQUEMANI; G. LEGNANI (2005). Un Dispositivo per la misura di accelerazioni 3D per
applicazioni in campo automobilistico. atti del congresso nazionale dell'associazione italiana di
meccanica teorica ed applicata - Congresso AIMETA 2005 -, -- -, vol.-, In:AIMETA 2005.

Settembre 2005,
G. LEGNANI; TOSI D.; FASSI T (2005). Un Manipolatore Parallelo Isotropo Disaccoppiato a 6
Gradi di Liberta. atti del congresso dell'associazione italiana di meccanica teorica ed applicata -

Aimeta 2005 -, -- -, vol.-, In:AIMETA 2005. settembre 2005,

G. LEGNANI; DIEGO TOSI; NICOLA PEDROCCHI (2005). Presentazione di un nuovo
manipolatore ibrido parallelo-seriale con architettura ridondante e riconfigurabile. atti del
congresso nazionale dell'associazione italiana di meccanica teorica ed applicata - Congresso

AIMETA 2005 -, -- -, vol.-, In:AIMETA 2005. settembre 2005,
FASSI I.; G. LEGNANI (2005). Hand to Sensor Calibration: a Geometrical Interpretation of
the Matrix Equation AX=XB. JOURNAL OF ROBOTIC SYSTEMS (ISSN:0741-2223) p. 490 -

506 Vol. 22,

ZILIANI G; LEGNANI G; A. VISIOLI (2005). Sbavatura robotizzata di manufatti di forma
incognita mediante controllo ibrido forza/velocita. Atti XVII Congresso Nazionale AIMeTA
AIMeTA, -- -, vol.LUNICO, In:XVII Congresso Nazionale AIMeTA. Settembre 2005, Firenze,

FASSI 1.; G. LEGNANI; TOSI D (2005). Geometrical Conditions for the Design of Partial or
Full Isotropic Hexapods. JOURNAL OF ROBOTIC SYSTEMS (ISSN:0741-2223) p. 507 - 518
Vol. 22,
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ZILIANI G; LEGNANI G; A. VISIOLI (2005). A mechatronic design for robotic deburring.
Proceedings IEEE International Symposium on Industrial Electronics IEEE, 1575- 1580,

vol.UNICO, In:IEEE International Symposium on Industrial Electronics. Dubrovnik (HR),

ZILIANI G; JATTA F; LEGNANI G; A. VISIOLI (2005). A gain-scheduling approach for
hybrid force/velocity controlled robot contour tracking. Proceedings 16th IFAC World Congress
on Automatic Control IFAC, -- -, vol.UNICO, In:16th IFAC World Congress on Automatic Control.

July 2005, Praga (CZ),

G. LEGNANI; D. TOSI; G. ZILIANI; N. PEDROCCHI (2005). Cheope: a 7 Degree of Freedom
Reconfigurable Parallel-Serial Hybrid Redundant Manipulator. proceedings of ISR2005 36th
Int. Symposium on Robotics -, -- -, vol.-, In:ISR2005 36th Int. Symposium on Robotics. 29-11/1-

12/2005,

JATTA F; A. VISIOLI; LEGNANI G (2004). Adaptive friction compensation for hybrid
force/velocity robot contour tracking. Proceedings 11th World Congress in Mechanism and
Machine Science [IFToMM, -- -, vol.UNICO, In:The 11th World Congress in Mechanism and

Machine Science. Tianjin (PRC),
JATTA F; LEGNANI G; A. VISIOLI; ZILIANI G (2004). Controllo ibrido forza/velocita in
presenza di elasticita concentrate. AUTOMAZIONE E STRUMENTAZIONE (ISSN:0005-1284)

p- 86 - 91 Vol. Luglio-agosto 2004,
I. FASSI; E. FERRARIS; G. LEGNANI (2004). Isotropic Design of a 3 Dof Micro Device Based
on Parallel Kinematics. proceedings of ISR 2004 - Int. Symp. on Robotics -, -- -, vol.-, In:ISR

2004 - Int. Symp. on Robotics. March 23-26, 2004,
P. MAGNANI; TOSI D; LEGNANI G (2004). Kinematics, dynamics and control of a hybrid
parallel-serial redundant manipulator. ISR 2004 - Int. Symp. on Robotics March 23-26, 2004,

A. VISIOLIL F. JATTA; A. OMODEI; G. LEGNANI (2004). Iterative Learning Control per un
robot industriale. AUTOMAZIONE E STRUMENTAZIONE (ISSN:0005-1284) p. 112 - 118 Vol.
52,

VISIOLI A.; JATTA F.; OMODEI A.; G. LEGNANI (2003). Utilizzo dell’Iterative Learning
Control per un robot manipolatore industriale. atti del Convegno Anipla, Motion Control 2003 -
, - -, vol.-, In:Convegno Anipla, Motion Control 2003. 27-28 marzo 2003.,

JATTA F; LEGNANI G; A. VISIOLI (2003). Hybrid force/velocity control of industrial
manipulators with elastic transmissions. Proceedings IEEE/RSJ International Conference on
Intelligent Robots and Systems [EEE, 3276- 3281, vol.UNICO, In:IEEE/RSJ International
Conference on Intelligent Robots and Systems. Las Vegas (USA),

JATTA F.; G. LEGNANI; VISIOLI A. (2003). Adaptative Friction Compensation for Hybrid
Force/Velocity Control Robot Contour Tracking. Proceedings IEEE/RSJ International
Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS) IEEE, 3276- 3281, vol.UNICO, In:IEEE/RSJ
International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS). October 27 - November 1,
2003, Las Vegas, NV, Usa,

JATTA F.; CARPANZANO E.; G. LEGNANI; VISIOLI A. (2003). A real time framework for
PC-based robot control under QNX4 operative system. Proceedings 7th IFAC Symposium on
Robot Control (SYROCO) IFAC, 649- 654, vol.UNICO, In:7th IFAC Symposium on Robot
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Control (SYROCO). September 1-3, 2003, Wroklaw, Ponland,
CATTANEO B.; CASOLO F.; CAMPOSARAGNA M.; G. LEGNANI (2003). Mechatronic
Design of a New Active Arm For Amputees. atti del 47° Convegno Nazionale ANIPLA -, -- -,

vol.-, In:47° Convegno Nazionale ANIPLA. 21-22 novembre 2003,

TOSI D.; G. LEGNANI; MAGNANI P.L. (2003). Calibration of Cheope a Parallel-Serial
Hybrid Redundant Manipulator. atti del 16° AIMETA Congress of Theoretical and Applied
Mechanics -, -- -, vol.-, In:16° AIMETA Congress of Theoretical and Applied Mechanics. 9-12

Settembre 2003, Ferrara, Italy,
G. LEGNANI. (2003). Robotica Industriale. CEA Casa Editrice Ambrosiana, MILANO:

ITALIA. pp. 1 - 540

TOSI D.; G. LEGNANI; ADAMINI R.; GIBERTI H.; RIGHETTINI P. (2003). Design of Cheope
an Hybrid Parallel-Serial Manipulator With Redundant Actuators. atti del 16° AIMETA
Congress of Theoretical and Applied Mechanics -, -- -, vol.-, In:16° AIMETA Congress of

Theoretical and Applied Mechanics. 9-12 Settembre 2003,
MOLINARI-TOSATTI L.; FASSI I.; G. LEGNANI (2003). Kineto-static Optimisation of PKMs.
proceedings of 53rd CIRP general assembly -, -- -, vol.-, In:53rd CIRP general assembly. August

24-30 2003,
JATTA F.; G. LEGNANI; VISIOLI A.; ZILIANI G. (2003). Controllo ibrido forza/velocita in
presenza di elasticita concentrate. Atti 47° Convegno Nazionale ANIPLA ANIPLA, -- -,

vol.UNICO, In:47° Convegno Nazionale ANIPLA. 21-22 novembre 2003, Brescia,
TIBONI M.; LEGNANI G.; P. MAGNANI; TOSI D. (2003). A closed-loop neuro-parametric
methodology for the calibration of a S DOF measuring robot. CIRAS2003, IEEE Int. Symp. on

Computational Intelligence in Robotics and Automat 16-20 July 2003,
G. LEGNANI; R. ADAMINI; M. TIBONI. (2003). Meccanica degli azionamenti — Vol.1

Azionamenti Elettrici. esculapio, BOLOGNA: ITALIA. pp. - - -
SIBELLA F.; GALLI M.; CRIVELLINI M.; ZAPPA B.; BACCHETTA M.; G. LEGNANI (2003).
A Pilot Study On Complex Fencing Actions. proceedings of Motor Control Conference

MCC2003 -, -- -, vol.-, In:Motor Control Conference MCC2003. 20-24 settembre 2003,
TOSI D.; G. LEGNANI (2003). Calibration of a Parallel-Serial Hybrid Redundant
Manipulator. International Robots &amp; Vision Show/34th International Symposium on Robotics

-, - -, vol.-, In:ISR2003. June 3-5, 2003,

INDRI M; CALAFIORE G; LEGNANI G; JATTA F; VISIOLI A (2002). Optimized dynamic
calibration of a SCARA robot. Proceedings 15th IFAC World Congress on Automatic Control
IFAC, -- -, vol.UNICO, In:15th IFAC World Congress on Automatic Control. July 2002, Barcellona

(E),
LEGNANI G.; TIBONI M.; ADAMINI R.. (2002). Meccanica degli Azionamenti. Vol.1

Azionamenti Elettrici. Ed. Esculapio, BOLOGNA: ITALIA. pp. 1 - 270
F. JATTA; G. LEGNANI (2002). Un’applicazione di contornatura automatica di pezzi di forma
ignota a priori mediante retroazione di forza. atti del convegno Near-Est 2002 -, 134,137- 151,
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A. OMODEI; G. LEGNANI (2002). Calibrazione Cinematica dei Robot. Brescia Ricerche,

InnTec.

I. FASSI; G. LEGNANI (2002). End To Sensor Calibration: A Geometrical Interpretation Of
The Matrix Equation AX=XB. proceedings of 33rd ISR (International Symposium on Robotics) -,
335- 340, vol.-, In:33rd ISR (International Symposium on Robotics).. October 7 — 11 -2002,

JATTA F; ADAMINI R; VISIOLI A; LEGNANI G (2002). Hybrid force/velocity robot contour
tracking: an experimental analysis of friction compensation strategies. Proceedings IEEE
International Conference on Robotics and Automation (ICRA) IEEE, 1723- 1728, vol.UNICO,
In:IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA). May 2002, Washington
(USA),

I. FASSI; G. LEGNANI; D. TOSI (2002). Kineto-Static Indexes For The Isotropic Design Of
Parallel Mechanisms. proceedings of 33rd ISR (International Symposium on Robotics) -, 161-
166, vol.-, In:33rd ISR (International Symposium on Robotics).. October 7 — 11 - 2002,

I. FASSI; G. LEGNANI (2002). Automatic Identification of a Minimum, Complete and

Parametrically Continuos Model for the Geometrical Calibration of Parallel Robots.
proceedings of WORKSHOP On Fundamental Issues And Future Res. Directions For Parallel
Mechanisms And Manipulator -, 204- 214, vol.-, In:WORKSHOP On Fundamental Issues And
Future Res. Directions For Parallel Mechanisms And Manipulator. October 3—4,

A. OMODEI; G. LEGNANI (2002). Come ottenere l'accuretezza dei robot. RMO (ISSN:1127-

6010) p. 84 - 87 Vol. gennaio,
A. VISIOLIL; LEGNANI G (2002). On the trajectory tracking control of industrial SCARA

robot manipulators. [IEEE TRANSACTIONS ON INDUSTRIAL ELECTRONICS (ISSN:0278-
0046) p. 224 - 232 Vol. 49 no. 1,
OMODEI A.; G. LEGNANI; ADAMINI R. (2001). Calibration of a Measuring Robot:

Experimental Results on a S DOF Structure. JOURNAL OF ROBOTIC SYSTEMS (ISSN:0741-
2223) p. 237 - 250 Vol. 18,
JATTA F.; ADAMINI R.; G. LEGNANI (2001). An Original Strategy for the Robot Countour

Tracking of Planar Pieces with Unknown Geometry: Simulation and Preliminary
Experimental Results on a SCARA Robot. atti del XV Congresso AIMETA. Taormina -, -- -,
vol.-, In:XV Congresso AIMETA. Taormina. 26-29 settembre 2001,

BASELLI G.; G. LEGNANI; FRANCO F.; BROGNOLI A.; MARRAS F.; ZAPPA B. (2001).

Assessment of Inertial and Gravitational Inputs to the Vestibular System. JOURNAL OF
BIOMECHANICS (ISSN:0021-9290) p. 821 - 826 Vol. 34,
TIBONI M.; OMODEI A.; LEGNANI G; TOSI D.; MAGNANI P.L. (2001). Calibration of a 5

DOF Measuring Robot by Neural Network. XXX Convegno Nazionale AIAS AIAS, -- -,
vol.UNICO, In: XXX Convegno Nazionale AIAS. 12-15 settembre 2001, Alghero,
R. ADAMINI; G. LEGNANI (2001). Il gruppo motore-riduttore si sceglie cosi (parte 1).

PROGETTARE (ISSN:1125-1549) p. - - - Vol. 249 ottobre,
LEGNANI G; ADAMINI R.; TOSI D.; MAGNANI P L (2001). On the Auto Calibration of
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Parallel Kinematics Machines. atti del XV Congresso AIMETA -, -- -, vol.-, In: XV Congresso

AIMETA. 26-29 Settembre 2001, Taormina,

A.VISIOLI; R ADAMINI; G. LEGNANI (2001). Adaptive Friction Compensation for Industrial
Robot Control. Proceedings IEEE/ASME International Conference on Advanced Intelligent
Mechatronics (AIM) IEEE, 557- 582, vol.UNICO, In:IEEE/ASME International Conference on

Advanced Intelligent Mechatronics (AIM). 8—11 July 2001,
ZAPPA B.; G. LEGNANI; VAN DEN BOGERT A.J.; ADAMINI R. (2001). On the Number and

Placement of Accelerometers for Angular Velocity and Acceleration Determination.
JOURNAL OF DYNAMIC SYSTEMS, MEASUREMENT AND CONTROL (ISSN:0022-0434) p.

552 - 554 Vol. 123,

G. LEGNANI; ADAMINI R.; JATTA F. (2001). Calibration of a SCARA Robot by Force-
Controlled Contour Tracking of an Object of Known Geometry. proceedings of 32nd ISR
(International Symposium on Robotics) Seoul-Korea -, -- -, vol.-, In:32nd ISR (International

Symposium on Robotics) Seoul-Korea. 19-21 April 2001,
R. ADAMINI; G. LEGNANI (2001). Il gruppo motore-riduttore si sceglie cosi. (parte seconda).

PROGETTARE (ISSN:1125-1549) p. - - - Vol. 250 novembre,
LEGNANI G; A. VISIOLI (2000). Simplified but accurate identification techniques for model

based controllers of industrial manipulators. Proceedings 3 1st International Symposium on
Robotics IFR, 277- 282, vol.UNICO, In:31st International Symposium on Robotics. Montreal (CA),

ADAMINI R; LEGNANI G; M. TIBONI (2000). An Innovative Approach for the Calibration of
Industrial Manipulators Based on Neural Networks. proceedings of International Symposium on
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