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Vezzi lliccalo

VEzzrNrccolo

16, Vte CanHESEccHt, 50131, FrReuze,lrlua

39301 1 8298

niccovezzi@gmail.com

Italiana

1 3-1 0-1 992

Aprile 2022 - Setlembre2022

Università degli Studidi Firenze in collaborazione con lstituto Don Gnocchidi Firenze

Università

Tesimagistrale

Utilizzare due tipologie di sensori (camera RGBD e laser 2D) presentisu un robot mobile per
eseguire due tasks: in primo luogo il robot deve essere in grado diseguire autonomamente una
persona target, utilizzando tecniche di computer vision (YOLOv3, tvlobileNet, .. . ) e algoritmi per
il tracking delle gambe. ln secondo luogo, il robot deve essere in grado di monitorare la
camminata della persona, utilizzando idati provenientidal laser e da dei sensori inerziali
(SensFoot), utilizzando anche librene opensource (OpenPose) perlo scheleko tracking.

Giugno 2022 - Luglto2A22

Comitato Olìmpico Nazionale ltaliano (CONI), Via lrlanda 5,50126, Firenze, ltalia

Settore amministrativo

Collaboratore

Aggiornamento barca dati

D icembre 2021 - I,/rarzo 2022

Università degli Studi di Firenze

Università

Tirocinio

Sviluppo di applicativi roboticisu piattaforma ROS (RobotOperating System), con sviluppo di
sistemi simulatr e algoritmi di visione.

Aprile 2021 - Lu glio 202 1

Paidea s.r,l., via Coroglio 57,80124, Napoli, ltalia

ale.delogu
Timbro
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Vezzi Niccolò

Robotica educatìva

Tutor dirobotica

Attività con bambinidelle scuole primaria e media per awicinarlial mondo della robotica e Cella

programmazione.

2018-2022
Università degli Studi di Firenze

Acquisite abilità inerenti alla programmazionee simulazione dei robot e all'implementazione di

algoritmi di machine learning.

Dottore magistrale in ingegnena meccanica (percorso robotica)

2012-2018
Università degli Studi di Firenze

Acquisite abilità inerenti alla modellazione 3D e alla progettazione meccanica

Dottore kiennale in ingegneria meccanica

Ho svolto diverse attività riguardantila robotica, sia riguardantela programmaiore

e ù svituppo oi algoritmidimachine learning, sia.riguardante ilcontrollo dei robot.

Durante'ilpercor§o accademico, ho utilizato deisensoriEMG per implementare

modelli diclassificazione come KNN e Perceptron e deisensoridivisione per

implementare tecniche di computervision.

Hd-svòtto ancne varie simulazioni dirobot (sia manipolatoriche robot mobili) in

ambienti virtuali (come Gazebo) , utilizzando strumenti come Movelt per la pa(e d ì

controllo.
Nìne, no seguito corsi extra-curriculari sulla piattaforma Dahquest, riguardanti la

data sciencel imparando a gestire idatabase, e in generale a elaborareidati per

implementare vari tipi di modelli di machine learning'

lrelnHo

lrucusr
ECCELLENTE

BUONO

BUONO

Capacità dilavorare in gruppo (acquisita durante il percorso accademico e grazie allo spcrt)

Buona capacità di adeguarsi ad ambienti multiculturali (acquisita grazie all'unìversità, allo spofi e

aivìaggi)

Buona esperìenza nella gestione di progetti (grazie aivari progetti svoìti durante il percorso

accademtco) e digruppilgrazie all'attività di tutor)

ROS (Robot OPerating SYstem)

Simulazione robotica (Gazebo)

Linguaggi di programmaziore (Python, C++)



lVlachine Learning

Computer Vision

Database (SQL)

Microsoft Excel

CAD (Solidworks)

CAE (Hypermesh)

Patente diguìda A

Patente diguida B
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