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Alberto Pretto ¢ attualmente professore associato presso il Dipartimento di Ingegneria
dell'Informazione dell’Universita degli Studi di Padova. E’ in possesso dell’Abilitazione Scientifica
nazionale a professore di prima fascia per il Settore Concorsuale 09/H1 (dal 17/12/2023). Ha
conseguito una Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica presso I'Universita degli Studi di
Padova nel 2003 e, presso la stessa universita, un Dottorato di Ricerca in Ingegneria Informatica ed
Elettronica Industriali nel 2009. La sua carriera accademica e intervallata da prolungate esperienze
professionali presso aziende operanti in ambiti di ricerca e sviluppo nel settore IT (Information
Technology). Tra il 2004 e il 2005 ha lavorato come analista programmatore presso Padova Ricerche



Scpa, societa operante nell’ambito del trasferimento tecnologico universita-impresa. Nel 2005 e
stato uno dei fondatori di I'T+Robotics Srl, societa spin-off dell’Universita degli Studi di Padova,
di cui ¢ stato presidente del Consiglio di Amministrazione e collaboratore tecnico/scientifico fino
al 2008. Tra il 2010 e il 2013 & stato Post-Doc (settore scientifico disciplinare ING-INF/05)
presso "Universita degli Studi di Padova. Tra il 2013 e il 2018 ¢ stato Ricercatore a tempo
determinato (RTD-A) presso il Dipartimento di Ingegneria Informatica, Automatica e Gestionale,
Sapienza Universita di Roma. Durante i periodi di attivita accademica ¢ stato ricercatore visitatore
presso il laboratorio “Autonomous Intelligent Systems” dell’Universita di Friburgo (Germania), il
laboratorio UCLA Vision Lab dell’Universita della California, Los Angeles (USA), e il laboratorio
“Photogrammetry and Robotics” dell’Universita di Bonn (Germania), per un periodo complessivo
di 14 mesi. Tra il 2018 e il 2020 e stato responsabile ricerca e sviluppo presso IT4+Robotics Srl.
Ad inizio 2019 ha fondato con altri soci FlexSight Srl, startup innovativa operante nell’ambito
della computer vision e intelligenza artificiale su dispositivi embedded, di cui e stato presidente
del Consiglio di Amministrazione fino al 2020.

Attivita di Ricerca

L’attivita di ricerca di Alberto Pretto copre vari aspetti metodologici e algoritmici in diverse aree
della robotica autonoma e della percezione applicata alla robotica. Tra queste: la calibrazione,
la navigazione e 'interpretazione dei dati sensoriali di robot autonomi quali piattaforme mobili,
robot umanoidi, droni (UAV, Unmanned Aerial Vehicle) e robot subacquei (AUV, Autonomous
Underwater Vehicle) . Gli ambiti applicativi spaziano dalla robotica di servizio alla robotica
industriale e agricola. Pretto & autore di 13 articoli su rivista, 2 capitoli di libro e 53 articoli
su conferenze e workshop. In particolare, molti dei suoi lavori sono pubblicati su riviste e
conferenze (IEEE Robotics and Automation Letters, IEEE Transactions on Robotics, Robotics
and Autonomous Systems, IEEE ICRA e IEEE/RSJ IROS) che si collocano tra i primi 10
posti per indice h5 nel rating pubblicato da Google Scholar 2 per la categoria “Robotics”. Ha
ricevuto nel 2022 I"“IEEE Robotics & Automation Magazine Best Paper Award” [6], nel 2020
I’“Emerging Technologies Best WIP Paper Award” presso “IEEE International Conference on
Emerging Technologies and Factory Automation (ETFA)“ [27] e nel 2010 il “Best Paper Award”
presso “IEEE International Workshop Towards Smart Communications and Network technologies
applied on Autonomous Systems” [52]. E’ stato finalista per il “Best student paper award” nel
2018 presso “IEEE International Conference on Simulation, Modeling, and Programming for
Autonomous Robots (SIMPAR)” [37] e nel 2016 presso “International Conference on Intelligent
Autonomous Systems (IAS)” [41]. Ha inoltre ricevuto nel 2023 il “Best Poster Award” presso
“bth Italian Conference of Robotics and Intelligent Machines”. E’ stato advisor o co-advisor
di 3 studenti di dottorato in Ingegneria Informatica ed ¢ attualmente advisor di 4 studenti di
dottorato in Ingegneria dell’Informazione presso Universita degli Studi di Padova. Il suo profilo
Google Scholar riporta un h-index di 22 e un indice i10 di 33, con 2177 citazioni complessive®. Il
suo profilo Scopus riporta un h-index di 18 con 1314 citazioni complessive* da 1112 documenti
diversi.

Progetti

Pretto ¢ attualmente coordinatore del progetto di ricerca “SubEye” (programma “Uni-Impresa
2020”7, finanziamento 100.000 Euro) e tra il 2016 e il 2018 & stato coordinatore del progetto
europeo FlexSight (programma Echord++/FP7, finanziamento 299.140 Euro). Tra il 2015 e il
2018 ¢ stato “Co-Principal Investigator” del progetto europeo “Flourish” (programma H2020,
finanziamento 4.780.048 Euro). Nel 2012 é risultato vincitore di un finanziamento di 19.500

1Una lista pitt esaustiva delle attivita di ricerca si trova nella sezione “Attivita Scientifica“
thtps ://scholar.google.com/citations?view_op=top_venues&hl=en&vq=eng_robotics
Shttps://scholar.google.it/citations?user=-kX87sgAAAAJ&hl=it
4https://www.scopus.com/authid/detail .uri?authorId=23393749700



Euro nell’ambito del “Progetto Giovani Studiosi” erogato dall’Universita degli Studi di Padova.
Ha inoltre attivamente partecipato in ambito tecnico e scientifico nei progetti europei RoCKln,
ROVINA e 3DComplete (programma FP7) presso Sapienza Universita di Roma e Universita degli
Studi di Padova.

Attivita Professionali in Ambito Editoriale ed Accademico

Pretto ¢ attualmente associate editor della rivista IEEE Robotics & Automation Magazine. E’
stato per quattro volte associate editor per I'IEEE International Conference on Robotics and
Automation (ICRA), la conferenza di riferimento per la ricerca in robotica, e per cinque per
la prestigiosa conferenza IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems
(IROS). Nel 2023 & stato “Area Chair” per la conferenza “International Conference on Image
Analysis and Processing (ICIAP)“. Ha partecipato regolarmente come revisore e membro del
comitato di programma per riviste e conferenze di alto livello, quali IEEE Transactions on
Robotics, IEEE Robotics and Automation Letters, Robotics and Autonomous Systems, IEEE
ICRA, IEEE/RSJ IROS, IJCAI ed altre. E’ stato inoltre revisore di quattro tesi di dottorato.
Pretto ¢ dal 2022 membro dei Collegi di Dottorato in Ingegneria dell’Informazione (Universita degli
Studi di Padova) e "Robotics and Intelligent Machines“ (Universita degli Studi di Genova). E’
stato pilt volte componente di commissioni di procedure selettive e valutative di dottorati nazionali
e membro aggregato di una commissione per ’esame di stato di Ingegneria dell’informazione. E’
stato inoltre membro della Giunta del Dipartimento di Ingegneria dell’Informazione dell’Universita
degli Studi di Padova.

Didattica

Alberto Pretto ha un’assodata esperienza di insegnamento. E’ stato una o piu volte titolare
(o co-titolare) dei seguenti corsi: ”Tecniche di Programmazione* (Corso di Laurea in Ingegneria
Informatica ed Automatica), ”Seminars in Artificial Intelligence and Robotics“ (C. di L. Magistrale
in Intelligenza Artificiale e Robotica), ”Laboratorio di Programmazione“ (C. di L. in Ingegneria
delle Comunicazioni), "Programmazione di Sistemi di Calcolo” (C. di L. in Ingegneria delle
Comunicazioni e Ingegneria Elettronica), “Reti e Sistemi Operativi” (C. di L. in Ingegneria
Informatica), “Linguaggi di programmazione per sistemi industriali” (C. di L. in Ingegneria
Meccatronica), Computer Vision* (C. di L. Magistrale in Ingegneria Informatica), “Fondamenti di
Informatica” (C. di L. in Ingegneria Meccatronica) e “3D Data Processing” (C. di L. Magistrale in
Computer Engineering). Ha insegnato in 12 corsi differenti spaziando in molti ambiti del settore
scientifico disciplinare ING-INF /05 per un totale di circa 1100 ore di lezione in aula, tra lezioni
frontali ed esercitazioni presso Universita degli Studi di Padova e Sapienza Universita di Roma.
E’ stato relatore di 30 tesi di Laurea Magistrale.



Posizioni Ricoperte

Settori di Competenza

Robotica autonoma; percezione 2D e 3D applicata alla robotica; navigazione di robot mobili e
stima dello stato; calibrazione.

Attuale Posizione

Da Nov. 2022 Professore associato presso il Dipartimento di Ingegneria dell’Informazione,
Universita degli Studi di Padova.

Posizioni Precedentemente Ricoperte

Set. 2020 - Ott. 2022 Ricercatore a tempo determinato (RTD-B) presso il Dipartimento
di Ingegneria dell’Informazione, Universita degli Studi di Padova.

Ott. 2018 - Set. 2020 Responsabile ricerca e sviluppo presso I'T-+Robotics Srl, spin-off
dell’Universita degli Studi di Padova.

Gen. 2019 - Set. 2020 Presidente del Consiglio di Amministrazione di FlexSight Srl.

Ott. 2013 - Set. 2018 Ricercatore a tempo determinato (RTD-A) presso il Dipartimento
di Ingegneria Informatica, Automatica e Gestionale “Antonio Ruberti”, Sapienza Universita
di Roma.

Feb. 2016 - Mar. 2016 “Visiting researcher” presso il “Department of Photogrammetry”
diretto dal Prof. Cyrill Stachniss, University of Bonn, Bonn (Germany).

Gen. 2012 - Set. 2013 Assegnista di ricerca senior ai sensi dell’art. 22 Legge 240/2010
presso il dipartimento di Ingegneria dell’informazione, Universita degli studi di Padova, con
progetto di ricerca dal titolo “TTIDY-UP: Enhanced Visual Exploration for Robot Navigation
and Object Recognition”.

Gen. 2011 - Dic. 2011 Consulente scientifico e analista programmatore presso
IT+Robotics Srl, spin-off dell’Universita degli Studi di Padova.

Set. 2010 - Dic. 2011 Professore a contratto/ Docente con responsabilityh presso la
Facolta di Ingegneria di Padova, per lo svolgimento del corso “Linguaggi di programmagzione
per sistemi industriali” nel corso di Laurea in Ingegneria Meccatronica.

Mar. 2012 - Giu. 2012,

Dic. 2010 - Feb. 2011 e

Feb. 2010 - Mag. 2010 “Visiting researcher” presso I’“UCLA Vision Laboratory” diretto
dal Prof. Stefano Soatto, University of California, Los Angeles (USA).

Gen. 2009 - Dic. 2010 Assegnista di ricerca ai sensi dell’art. 51 Legge 449/1997 presso il
Dipartimento di Ingegneria dell’Informazione dell’Universita degli Studi di Padova, Gruppo
di Robotica ed Intelligenza Artificiale (Assegno di Ricerca biennale di Ateneo).

Gen. 2006 - Dic. 2008 Studente di dottorato con borsa di Ateneo presso la Scuola
di Dottorato in Ingegneria Informatica ed Elettronica Industriali, Universita degli Studi di
Padova (dottorato conseguito il 20 Ott. 2009).

Mag. 2005 - Ott. 2008 Socio fondatore, presidente del Consiglio di Amministrazione e
collaboratore tecnico/scientifico di IT+Robotics Srl, spin-off dell’Universita degli Studi di
Padova.

Mar. 2004 - Dic. 2005 Analista programmatore e consulente tecnico presso Padova
Ricerche/Trastec Scpa.



Riconoscimenti, Grant e Contratti

Premi

Best Poster Award presso “5th Italian Conference of Robotics and Intelligent Machines”,
Roma, 20-22 Ottobre 2023

IEEE Robotics & Automation Magazine Best Paper Award (2022)

Emerging Technologies Best WIP Paper Award presso ”25th IEEE International Conference
on Emerging Technologies and Factory Automation“ (ETFA), 8-11 Settembre 2020

Best Student Paper Award finalist (runner up) presso “IEEE International Conference on
Simulation, Modeling, and Programming for Autonomous Robots” (SIMPAR), 16-19 Maggio
2018, Brisbane, Australia.

Best Student Paper Award finalist presso “International Conference on Intelligent
Autonomous Systems” (IAS), 3-7 Luglio 2016 Shanghai, China.

Best Paper Award presso “IEEE International Workshop Towards Smart Communications
and Network technologies applied on Autonomous Systems”, GLOBECOM 2010, 6-10
Dicembre 2010, Florida, USA.

Grant

Da Dic. 2021 Coordinatore del progetto di ricerca “SubEye - Subsea Perception for
New Generation Underwater Vehicles” (programma “Uni-Impresa 20207, in parte erogato
dall’Universita degli Studi di Padova) - Finanziamento complessivo 100.000 Euro

Da Set. 2016 a Giu. 2018 Coordinatore del progetto di ricerca europeo “FlexSight
- Flexible and Accurate Recognition and Localization System of Deformable Objects
for Pick&Place Robots” (programma Echord++/FP7 della Comunitd Europea, “grant
agreement” 601116-ECHORD++) - Finanziamento complessivo 299.140 Euro.

Da Mar. 2015 a Set. 2018 “Co-Principal Investigator” del progetto di ricerca europeo
“Flourish - Aerial Data Collection and Analysis, and Automated Ground Intervention for
Precision Farming” (programma Horizon 2020 della Comunita Europea, “grant agreement”
numero 644227-Flourish) - Finanziamento complessivo 4.780.048 Euro.

2012-2013 Vincitore di un finanziamento di 19.500 Euro nell’ambito del “Progetto Giovani
Studiosi” (erogato dall’Universita degli Studi di Padova) per il progetto di ricerca dal titolo
“TIDY-UP: Enhanced Visual Exploration for Robot Navigation and Object Recognition”,
2012.

Contratti di Ricerca

Responsabile scientifico di un contratto di ricerca commissionata tra Universita degli Studi di
Padova - Dipartimento di Ingegneria dell’Informazione e PlayCast S.r.l. per lo svolgimento
dell’attivita di “Consulenza per la realizzazione di un sistema di rigging da scansioni 3D”
(Corrispettivo: 9.600 Euro + iva)

Responsabile scientifico di un contratto di ricerca commissionata tra Universita degli
Studi di Padova - Dipartimento di Ingegneria dell’Informazione e Esignworld S.r.l. per lo
svolgimento dell’attivita di “Miglioramento dei propri algoritmi di face verification e liveness”
(Corrispettivo: 48.000 Euro + iva)



Abilitazioni

Dal 17/12/2023 al 17/12/2034 Abilitazione Scientifica Nazionale (ASN) a professore di
prima fascia per il Settore Concorsuale 09/H1 (Sistemi di elaborazione delle informazioni)

Dal 30/07/2020 al 30/07/2029 Abilitazione Scientifica Nazionale (ASN) a professore di
seconda fascia per il Settore Concorsuale 09/H1 (Sistemi di elaborazione delle informazioni)

Formazione

20 Ott. 2009 Dottorato di Ricerca in Ingegneria Informatica ed Elettronica Industriali,
presso I’Universita degli Studi di Padova, discutendo la tesi: “Visual-SLAM for Humanoid
Robots”, relatore Prof. Enrico Pagello.

Feb. 2008 - Apr. 2008 “Visiting PhD student” presso I’“Autonomous Intelligent Systems
Laboratory (AIS)” diretto dal Prof. Wolfram Burgard, University of Freiburg (Germany).

21 Ott. 2003 Laurea quinquennale in Ingegneria Informatica, presso I’'Universita degli Studi
di Padova, con il punteggio di 90/110, discutendo la tesi: “Localizzazione di Monte-Carlo in
Ambiente RoboCup”, relatore Prof. Enrico Pagello.

Corsi e Scuole

Corsi di Dottorato

Applied linear algebra

Techniques for the Effective Transmission of Multimedia Signals
Applied functional analysis

Statistical Methods

Pattern Recognition and Machine Learning

3D Reconstruction from Images

Software ed Algoritmi per il Calcolo Scientifico

Summer School

“SLAM Summer School 2006, 27-31 Agosto 2006, University of Oxford, Oxford (UK).

“Summer School on Perception and Sensor Fusion in Mobile Robotics”, 1-7 Settembre 2005,
Ancona (Italia).

“Summer School on Advanced Robotics”, ACAI-2003, International University, Bremen
(Germania).

Attivita Scientifica

Breve Descrizione

Vengono riportati gli argomenti trattati nell’attivita di ricerca svolta, evidenziando per ognuno
alcuni dei contributi forniti. L’elenco delle pubblicazioni e riportato al termine del presente
documento.



Rilevamento, localizzazione 6D e manipolazione di oggetti per applicazioni industriali con
sensori RGB [69], [43], [76], RGB-D [32], [36], [48] e stereo [1]. Proposti nuovi algoritmi
per risolvere il problema della localizzazione di oggetti “textureless”, sfruttando algoritmi di
detection basato su deep-learning e proponendo nuovi algoritmi di object registration basato
su template matching. Proposta una versione differenziabile dell’algoritmo RANSAC per
consentire la stima di punti chiave di oggetti in algoritmi data-driven.

Interpretazione semantica di dati 3D per guida autonoma, con particolare attenzione alle
prestazioni in tempo reale [3], [22], [23]. Proposte efficienti algoritmi di integrazione
gerarchica di salienze geometriche.

Sintesi di nuove viste di una scena 3D con Neural Radiance Field (NeRF)[18]. Introdotto
un nuovo framework che combina molteplici tecniche di regolarizzazione per migliorare la
sintesi in caso di dataset di input composto da poche immagini (“few shot setting”).

Approcci di SLAM (Simultaneous Localization and Mapping) metrico [16] e topologico [12],
[64]. Proposto un metodo incrementale di integrazione delle loop-clousure detection in
grado di gestire valori anomali (outliers) in modo efficace e robusto. Proposta un nuovo
descrittore di immagini bastato su Wavelet Transform da utilizzarsi per attivita di image-
based localization in tempo reale su robot dotati di potenza di calcolo limitata.

Classificazione e segmentazione di immagini basata su CNN (Convolutional Neural Network)
[2] con applicazioni specifiche per robot autonomi agricoli [4], [7], [34],[40],[41],[75]. Proposta
I'integrazione segmentatori “zero shot” basati su prompt in metodi di segmentazione
esistenti. Proposte nuove metodologie di training di CNN e data augmentation per
classificazione semantica di immagini che permettono di minimizzare I'effort di annotazione
dei dati di training.

Calibrazione di sensori: telecamere RGB-D [9], [46], Inertial Measurement Unit (IMU)
[44],[45],[74] e Hand-Eye calibration [19], [21]. Proposta una nuova metodologia unificata
per calibrare telecamere RGB-D che integra una mappa di correzione della distorsione locale
con una mappa di correzione globale dell’errore sistematico. Proposta una variazione alla
tecnica di calibrazione di IMU “multi-position” che permette di automatizzare e migliorare
il processo. Proposte nuove tecniche di calibrazione Hand-Eye multi-robot/multi-sensore
basate su tecniche graph-based optimization.

Task and motion planning per robot antropomorfi e manipolatori mobili operanti in ambienti
dinamici e dotati di sensori non ideali [5]. Si sono sviluppate tecniche approssimate basate
su un orizzonte di azioni mobile e vincoli logici, numerici e geometrici.

Controllo e navigazione di droni autonomi (UAV) basato sulla visione e controllori NMPC
(Nonlinear Model Predictive Control) [30], [37], [39]. Proposti nuovi sistemi di controllo
e pianificazione real-time del moto di UAV che includono vincoli percettivi (es., esempio,
inquadratura costante di un target durante il moto) direttamente all’interno del controllore
NMPC.

Visual based navigation e ricostruzione 3D in ambienti outdoor agricoli [8],[10],[35].
Proposte varie soluzioni di 3D positioning e registrazione di mappe 3D per robot agricoli
eterogenei che sfruttano ridondanza di sensori, specificita dell’ambiente e delle azioni svolte
e rappresentazioni multimodali alternative.

Algoritmi di navigazione e percezione per robot autonomi interattivi [63],[65] e “guiding
robot” [24] con visione omnidirezionale. Proposte, tra le altre, nuove tecniche di people
detection e people tracking su immagini panoramiche con validazione in ambienti e situazioni
reali.



e Visual odometry basata su salienze visuali robuste al motion blur [60],[61] e sull’integrazione
con sensori inerziali [50]: introdotte nuove tecniche di estrazione e descrizione di salienze
visuali che tengono esplicitamente conto degli effetti indesiderati introdotti da movimenti
bruschi della telecamera, con applicazione nell’ambito della vision-based ego-motion
estimation; introduzione nella fase di prediction del filtraggio probabilistico di un motion
model che minimizza le problematiche derivanti da movimenti repentini.

e Visual based navigation e ricostruzione 3D in ambienti outdoor metropolitani [51],[54]:
introdotto un nuovo metodo di ricostruzione 3D da immagini omnidirezionali basato su
triangolazione di Delaunay e minimizzazione diretta dell’errore fotometrico.

e Localization e mapping di robot basata su “smart object” e reti wireless [11], [52], [57].
Gli oggetti del sistema proposto sono dotati di sensori wireless in grado di comunicare con
altri device presenti nell’ambiente circostante e spedire informazioni relative alla propria
appearance utili per localizzare 1'oggetto in questione per mezzo di una telecamera.

e Sensori di visione intelligenti con termocamere [56], [59] e telecamere omnidirezionali [58].
Proposti nuovi “ensamble” di sensori ed attivatori integrati (es. telecamere pan-tilt-
zoom, termocamere, telecamere omnidirezionali) e relativi algoritmi di percezione, al fine
di ricostruire mappe di temperatura di superfici di grandi dimensioni o di effettuare tracking
multiplo di persone (depositato un brevetto [79] che descrive uno di questi sensori).

e Localizzazione di robot mobili basata sulla visione omnidirezionale e algoritmi di Monte-
Carlo [13],[67],[68]. Proposti nuovi algoritmi di interpretazione di immagini omnidirezionali
e nuove tecniche di filtraggio probabilistico basato su particle filter.

Presentazioni Effettuate

Su invito

e “Invited speaker” presso l’evento ”Industrial Forum: From Autonomous Systems to
Intelligent Manufacturing for Industrie 4.0%, July 7, 2016, National Exhibition and
Convention Center, Shanghai, China

Presentazioni di articoli

e 14th International Conference on Computer Vision Systems (ICVS), September 27-29 2023,
Vienna, Austria - Presentazione orale di un articolo

e [-RIM 3D Conference 2022, 13 ottobre 2022, Milano, Italia - Presentazione orale di un
articolo

e European Conference on Mobile Robots (ECMR 2019), Sept. 4-6 2019, Prague, Czech
Republic - Presentazione orale di un articolo

e IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS), Oct. 1-5,
2018, Madrid, Spain - Presentazione orale e interattiva di due articoli

e European Conference on Mobile Robots (ECMR 2017), Sept. 6-8, 2017, Paris, France -
Presentazione orale di un articolo

e 14th International Conference on Intelligent Autonomous Systems (IAS), July 3-7, 2016,
Shanghai, China - Presentazione orale di un articolo

e 10th International Conference on Computer Vision Systems (ICVS) July 6-9, 2015,
Copenhagen, Denmark - Presentazione orale di un articolo



20th IMEKO TC4 International Symposium, Sept. 15-17, 2014, Benevento, Italy -
Presentazione orale di un articolo

IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA), May 31 - June 7, 2014,
Hong Kong, China - Presentazione orale di un articolo

IEEE International Conference on Automation Science and Engineering (CASE), Aug. 17-
21, 2013, Madison, Wisconsin, USA - Presentazione orale di un articolo

IEEE-RAS International Conference on Humanoid Robots, Nov. 29 - Dec. 1, 2012, Osaka,
Japan - Presentazione orale di un articolo

IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA), May 9-13, 2011,
Shanghai, China - Session chair e presentazione orale di un articolo

Robotics: Science and Systems Conference (RSS) - Workshops, June 27-30, 2010, Zaragoza,
Spain - Presentazione di due poster

IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA), May 3-8, 2010,
Anchorage, USA - Presentazione orale di due articoli

IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA), May 12-17, 2009,
Kobe, Japan - Presentazione orale di un articolo

IEEE-RAS International Conference on Humanoid Robots, Nov. 29-Dec. 1, 2007,
Pittsburgh, USA - Presentazione orale di un articolo

Coinvolgimento in Progetti di Ricerca Internazionali

Da Dic. 2021 SubEye - Subsea Perception for New Generation Underwater Vehicles
(programma Uni-IMpresa 2020) - Coordinatore del progetto e responsabile tecnico e
scientifico per il partner Universita degli Studi di Padova

2016-2018 FlexSight - Flexible and Accurate Recognition and Localization System of
Deformable Objects for Pick&Place Robots (programma Echord++/FP7) - Coordinatore
del progetto e responsabile tecnico e scientifico per il partner Sapienza Universita di Roma.

2015-2018 Flourish - Aerial Data Collection and Analysis, and Automated Ground
Intervention for Precision Farming (progetto europeo programma Horizon 2020) - “Co-
Principal Investigator” e responsabile tecnico e scientifico per il partner Sapienza
Universita di Roma.

2013-2016 ROVINA - Robots for Exploration, Digital Preservation and Visualization of
Archeological Sites (progetto europeo programma FP7) - Componente tecnico/scientifico
del partner Sapienza Universita di Roma

2013-2016 RoCKIn - Robot Competitions Kick Innovation in Cognitive Systems and
Robotics (progetto europeo programma FP7) - Componente tecnico/scientifico del partner
Sapienza Universita di Roma

2011 3DComplete - Efficient 3D Completeness Inspection (progetto europeo programma
FP7) - Componente tecnico/scientifico del partner Universita degli Studi di Padova



Advisor di Dottorandi

Dal 2023 Wanmeng Li, Dottorato in Ingegneria dell’Informazione, Universita degli Studi
di Padova

Dal 2022 Daniel Fusaro, Dottorato in Ingegneria dell’Informazione, Universita degli Studi
di Padova

Dal 2021 Emilio Olivastri, Dottorato in Ingegneria dell’Informazione, Universita degli Studi
di Padova

Dal 2021 Matteo Bonotto, Dottorato in Ingegneria dell’Informazione, Universita degli Studi
di Padova

2019-2023 Daniele Evangelista, Dottorato in Ingegneria dell’Informazione, Universita degli
Studi di Padova (co-advisor con il Prof. Emanuele Menegatti)

2016-2020 Marco Imperoli, Dottorato in Ingegneria Informatica, Sapienza Universita di
Roma

2016-2020 Ciro Potena, Dottorato in Ingegneria Informatica, Sapienza Universita di Roma
(co-advisor con il Prof. Daniele Nardi)

Attivita Didattica

Presso Universita degli Studi di Padova

2023-2024 Titolare del corso “3D Data Processing”, Corso di Laurea Magistrale in
Computer Engineering - 48 ore pari a 6 CFU (Crediti Formativi Universitari).

2023-2024 Ciclo di seminari presso il corso “Intelligent Robotics”, Corso di Laurea
Magistrale in Computer Engineering. Argomenti: “Introduzione alla robotica probabilistica,
Robot localization e Simultaneous Localization and Mapping” - 6 ore.

2023-2024 Titolare del corso “Fondamenti di Informatica”, Corso di Laurea in Ingegneria
Meccatronica - 72 ore pari a 9 CFU.

2022-2023 Titolare del corso “3D Data Processing”, Corso di Laurea Magistrale in
Computer Engineering - 48 ore pari a 6 CFU.

2022-2023 Ciclo di seminari presso il corso “Intelligent Robotics”, Corso di Laurea
Magistrale in Computer Engineering. Argomenti: “Introduzione alla robotica probabilistica,
Robot localization e Simultaneous Localization and Mapping” - 6 ore.

2022-2023 Titolare del corso “Fondamenti di Informatica”, Corso di Laurea in Ingegneria
Meccatronica/Ingegneria dell’Innovazione del Prodotto - 72 ore pari a 9 CFU.

2021-2022 Titolare del corso “3D Data Processing”, Corso di Laurea Magistrale in
Computer Engineering - 40 ore pari a 5 CFU.

2021-2022 Ciclo di seminari presso il corso “Robotica Autonoma”, Corso di Laurea
Magistrale in Ingegneria Informatica. Argomenti: “Introduzione alla robotica probabilistica,
Robot localization e Simultaneous Localization and Mapping” - 6 ore.

2021-2022 Titolare del corso “Fondamenti di Informatica”, Corso di Laurea in Ingegneria
Meccatronica/Ingegneria dell’Innovazione del Prodotto - 48 ore pari a 6 CFU.

2020-2021 Docente del corso “Computer Vision” (Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria
Informatica) - 32 ore (frontale) pari a 4 CFU.
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2020 - 2021 Titolare del corso “Fondamenti di Informatica”, Corso di Laurea in Ingegneria
Meccatronica/Ingegneria dell’Innovazione del Prodotto - 48 ore pari a 6 CFU.

2020-2021 Ciclo di seminari presso il corso “Robotica Autonoma”, Corso di Laurea
Magistrale in Ingegneria Informatica. Argomenti: “Introduzione alla robotica probabilistica,
Robot localization e Simultaneous Localization and Mapping” - § ore.

2019-2020 Docente del corso “Computer Vision” (Corso di Laurea Magistrale in Ingegneria
Informatica) - 32 ore (frontale) pari a 4 CFU.

2019-2020 Ciclo di lezioni presso il corso “Robotica Autonoma” (Corso di Laurea Magistrale
in Ingegneria Informatica) con argomenti “Introduzione alla visione 3D” e “La robotica
probabilistica” - 12 ore.

2018-2019 Ciclo di lezioni presso il corso “Robotica Autonoma” (Corso di Laurea Magistrale
in Ingegneria Informatica) con argomento “La robotica probabilistica” - 8 ore.

2013-2014 Docente presso la Facolta di Ingegneria di Padova, per lo svolgimento del corso
“Linguaggi di programmazione per sistemi industriali” nel corso di Laurea in Ingegneria
Meccatronica - 24 ore.

2012-2013 Docente presso la Facolta di Ingegneria di Padova, per lo svolgimento del corso
“Linguaggi di programmazione per sistemi industriali” nel corso di Laurea in Ingegneria
Meccatronica - 24 ore.

2012-2013 Ciclo di lezioni presso il corso “Robotica Autonoma” (Corso di Laurea Magistrale
in Ingegneria Informatica) con argomento “La robotica probabilistica” - 10 ore.

2011-2012 Titolare del corso (fino a 31 Dicembre 2011) presso la Facolta di Ingegneria di
Padova, per lo svolgimento del corso “Linguaggi di programmazione per sistemi industriali”
nel corso di Laurea in Ingegneria Meccatronica - 26 ore.

2010-2011 Titolare del corso (professore a contratto) presso la Facolta di Ingegneria di
Padova, per lo svolgimento del corso “Linguaggi di programmazione per sistemi industriali”
nel corso di Laurea in Ingegneria Meccatronica - 56 ore.

2010-2011 Ciclo di lezioni presso il corso “Robotica Autonoma” (Corso di Laurea Magistrale
in Ingegneria Informatica) con argomento “La robotica probabilistica” - 8 ore.

2010-2011 Ciclo di lezioni presso il corso “Sistemi Informativi” (Corso di Laurea triennale
in Ingegneria Gestionale) con argomento “Introduzione ai sistemi operativi” - 4 ore.

2011-2013 Membro della commissione d’esame per il corso “Calcolatori Elettronici” (Corso
di Laurea triennale in Ingegneria Meccatronica)

2009-2010 Ciclo di lezioni presso il corso “Robotica Autonoma” (Corso di Laurea Magistrale
in Ingegneria Informatica) con argomento “La robotica probabilistica” - 10 ore.

2009-2010 Ciclo di lezioni presso il corso “Automazione Industriale” (Corso di Laurea
triennale in Ingegneria Meccatronica) con argomento “Architetture degli Elaboratori” - 16
ore.

2008-2009 Ciclo di lezioni presso il corso “Programmazione di Sistemi Embedded” (Corso di
Laurea triennale in Ingegneria Meccatronica) con argomento “Programmazione in linguaggio
C” - 20 ore.

2008-2009 Ciclo di lezioni presso il corso “Robotica Autonoma” (Corso di Laurea Magistrale
in Ingegneria Informatica) con argomento “La robotica probabilistica” - 1/ ore.
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e 2007-2008 Ciclo di lezioni presso il corso “Robotica” (Corso di Laurea Magistrale in
Ingegneria Informatica) con argomento “La robotica probabilistica” - 10 ore.

e 2006-2007 Ciclo di lezioni presso il corso “Sistemi Informativi” (Corso di Laurea triennale
in Ingegneria Gestionale) con argomento “Utilizzo di un Database Management System” -
4 ore.

e 2006-2007 Ciclo di lezioni presso il corso “Robotica” (Corso di Laurea Magistrale in
Ingegneria Informatica) con argomento “La robotica probabilistica” - 6 ore.

e 2006-2007 Tutoraggio in laboratorio presso il corso “Robotica” (Corso di Laurea Magistrale
in Ingegneria Informatica) con argomenti: “Fourier Signature Sensor Model”, “Extended
Kalman Filter Mobile Robot Localization” - 12 ore.

Presso Sapienza Universita di Roma

e 2017-2018 Co-titolare del corso “Tecniche di Programmazione” per studenti del corso di
Laurea in Ingegneria Informatica ed Automatica - 48 ore (frontale) + 24 (laboratorio), pari
a 6 CFU sui 9 CFU del corso.

e 2017-2018 Titolare del corso “Seminars in Artificial Intelligence and Robotics” per studenti
del corso di Laurea Magistrale in Intelligenza Artificiale e Robotica - 24 ore (frontale), 3
CFU.

e 2016-2017 Titolare del corso “Tecniche di Programmazione” per studenti del corso di Laurea
in Ingegneria Informatica ed Automatica - 48 ore (frontale) + 24 (laboratorio), 6 CFU.

e 2016-2017 Co-titolare del corso “Seminars in Artificial Intelligence and Robotics” per
studenti del corso di Laurea Magistrale in Intelligenza Artificiale e Robotica - 24 ore
(frontale), pari a 3 CFU sui 6 CFU del corso.

e 2015-2016 Titolare del corso “Laboratorio di Programmazione” per studenti del corso di
Laurea in Ingegneria delle Comunicazioni - 48 ore (frontale) + 24 (laboratorio), 6 CFU.

e 2014-2015 Titolare del corso “Programmazione di Sistemi di Calcolo” per studenti del corso
di Laurea in Ingegneria delle Comunicazioni e Ingegneria Elettronica - 48 ore (frontale) +
24 (laboratorio), 6 CFU.

e 2013-2014 Titolare del corso “Reti e Sistemi Operativi” per studenti del corso di Laurea in
Ingegneria Informatica - 48 ore (frontale) + 24 (laboratorio), pari a 6 CFU sui 9 CFU del
corso.

Attivita di Relatore di Tesi di Laurea Magistrale

Relatore delle seguenti Tesi di Laurea Magistrale:

e “A Practical Multi-sensor Localization and Mapping Approach for the Formula Student
Driverless Competition”, corso di Laurea Magistrale in Computer Enigneering, laureando
Navid Kahalili, 2024

e “A Comparative Analysis of Visual SLAM Algorithms for Accurate Egomotion Estimation:
Case Study with a Quadruped Robot Platform”, corso di Laurea Magistrale in Data Science,
laureando Shab Cesare Akira Pompeiano, 2024

e “Un sistema di navigazione e riconoscimento dei segnali stradali per auto RC autonome”,
corso di Laurea Magistrale in Computer Enigneering, laureando Guglielmo Collizzolli, 2024

e “DiffuWaste: Data Augmentation using Diffusion Model for Waste Semantic Segmentation”,
corso di Laurea Magistrale in Computer Enigneering, laureando Luca Sambin, 2024
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“Scale Recovery for Monocular Depth Estimation: a Semantic Segmentation-based
Approach”, corso di Laurea Magistrale in Computer Enigneering, laureando Davide
Serraggiotto, 2023

“Superpixel labeling for medical image segmentation”, corso di Laurea Magistrale in
Computer Enigneering, laureanda Somayeh Rezaei, 2023

“Exploiting Retentive Networks in 3D LiDAR Semantic Segmentation”, corso di Laurea
Magistrale in Computer Enigneering, laureando Simone Mosco, 2023

“A performance evaluation of pixel-wise voting networks for object pose estimation”, corso
di Laurea Magistrale in Computer Enigneering, laureando Lorenzo Mantovan, 2023

“Visual Anomaly Detection on Circular Plastic Parts Using Generative Adversarial
Networks”, corso di Laurea Magistrale in Computer Enigneering, laureando Nicola Rizzetto,
2023

“Utilizzo di reti GAN per la creazione di immagini di addestramento per I'object pose
estimation”, corso di Laurea Magistrale in Ingegneria dell’Automazione, laureando Roberto
Del Ben, 2023

“CombiNeRF: a Combination of Regularization Techniques for Few-Shot Neural Radiance
Field View Synthesis”, corso di Laurea Magistrale in Computer Enigneering, laureando
Sarrocco Luigi, 2023

“Featuremetric Refined Structure From Motion with a Hand-held Camera and Point Cloud
Registration in Urban Scenarios”, corso di Laurea Magistrale in Computer Enigneering,
laureando Kiavash Ghamsari, 2023

“Design of a perception system for the Formula Student Driverless competition: from vehicle
sensorization to SLAM”, corso di Laurea Magistrale in Computer Enigneering, laureanda
Alessandra Tonin, 2023

“Dataset of Panoramic Images for People Tracking in Service Robotics”, corso di Laurea
Magistrale in Computer Enigneering, laureanda Sepideh Shamsizadeh, 2023

“Toward autonomous visual docking: a visual based solution for underwater drones”, corso
di Laurea Magistrale in Control Systems Enigneering, laureando Almir Smajic, 2023

“A Lightweight CNN Architecture for Face Recognition on Embedded Devices”, corso di
Laurea Magistrale in Computer Enigneering, laureando Filippo Vascellari, 2022

“Rectification Strategies for a Binary Coded Structured Light 3D Scanner”, corso di Laurea
Magistrale in Control Systems Enigneering, laureando Mattia Baro, 2022

“A Multi-view Pixel-wise Voting Network for 6DoF Pose Estimation”, corso di Laurea
Magistrale in Computer Enigneering, laureando Ivano Donadi, 2022

“A Performance Evaluation of Recent Lane Detection Approaches for Intelligent Vehicles
in Real Urban Scenarios”, corso di Laurea Magistrale in Computer Enigneering, laureanda
Iremsu Savas, 2022

“Safe localization and navigation for UAV-based inspection in confined spaces”, corso di
Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica, laureando Giacomo Trovo, 2022

“Design and implementation of a Model Predictive Control algorithm for Ackermann steering
vehicles”, corso di Laurea Magistrale in Ingegneria dell’Automazione, laureando Francesco
Marchetti, 2022
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e “Visual Inspection of industrial products based on anomaly detection and supervised
and unsupervised machine learning algorithms”, corso di Laurea Magistrale in Ingegneria
Informatica, laureando Leonardo Aggio, 2022

e “Deep Learning-Based 6-DoF Object Pose Estimation With Synthetic Data: A Case Study in
Underwater Environments”, corso di Laurea Magistrale in Ingegneria Informatica, laureando
Nicola Valzan, 2022

e “Synthetic-to-Real Domain Adaptation for Underwater Object Detection”, corso di Laurea
Magistrale in Ingegneria Informatica, laureando Riccardo Bastianello, 2021

e “People Tracking in Panoramic Video for Guiding Robots 7, corso di Laurea Magistrale in
Ingegneria Informatica, laureando Filippo Berno, 2021

e “Airborne Point-Cloud Registration in Urban Scenarios”, corso di Laurea Magistrale in
Ingegneria Informatica, laureando Nicolo Cervo, 2021

e “Machine Learning-based Traversability Analysis for Autonomous Driving”, corso di Laurea
Magistrale in Ingegneria Informatica, laureando Daniel Fusaro, 2021

e “Multi-sensor State Estimation for Autonomous Underwater Vehicles”, corso di Laurea
Magistrale in Ingegneria Informatica, laureando Emilio Olivastri, 2021

e “Ricostruzione 3D tramite proiezione di luce strutturata”, corso di Laurea Magistrale in
Ingegneria Informatica, laureando Mattia Piccoli, 2021

e “Learning to grasp unknown objects with a robotic arm from experience”, corso di Laurea
Magistrale in Intelligenza Artificiale e Robotica, laureando Luca Monorchio, 2018

e “Toward deep-learning based detection of deformable texture-less objects”, corso di Laurea
Magistrale in Intelligenza Artificiale e Robotica, laureando Luigi Valente, 2018

e “Evaluating perception in industrial scenarios: tools, metrics and benchmarks”, corso di
Laurea Magistrale in Intelligenza Artificiale e Robotica, laureando Daniele Evangelista, 2018

e “Solving the Pick&Place Problem: a Complete System for an Industrial Mobile
Manipulator”, corso di Laurea Magistrale in Intelligenza Artificiale e Robotica, laureando
Marco Imperoli, 2015

Attivita Professionale in Ambito Editoriale

Attivita di Editor

e “Associate Editor” per la rivista "IEEE Robotics & Automation Magazine” - Da Gennaio
2023

e “Associate Editor” per la conferenza “IEEE International Conference on Robotics and
Automation (ICRA)” - 2021, 2022, 2023, 2024

e “Associate Editor” per la conferenza “IEEE/RSJ International Conference on Intelligent
Robots and Systems (IROS)” - 2015, 2016, 2017, 2023, 2024

e “Area Chair” per la conferenza “International Conference on Image Analysis and Processing
(ICIAP)“ - 2023

e “Associate Editor” per la conferenza “International Conference on Intelligent Autonomous
Systems (IAS)” - 2023
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Comitati di Programma e Altre Attivita

Membro del comitato di programma per la conferenza “International Conference on
Computer Vision Systems (ICVS)” - 2023

Membro del comitato di programma per il workshop “The 1st Workshop on Artificial
Intelligence for Cultural Heritage (AI4CH)” - 2022, 2023

Membro del comitato di programma per la conferenza “International Conference on
Intelligent Autonomous Systems (IAS)” - 2014, 2020, 2022

Membro del comitato di programma per la conferenza “International Joint Conference on
Artificial Intelligence (IJCAI)” - 2015, 2017, 2018, 2019

Membro del comitato di programma per la conferenza “European Conference on Mobile
Robots (ECMR)” - 2013, 2015, 2017, 2019, 2021, 2023

Membro del comitato di programma per la conferenza “IEEE International Symposium on
Robot and Human Interactive Communication (IEEE RO-MAN)” - 2014

“Publicity Chair” per la conferenza “International Conference on Intelligent Autonomous
Systems (IAS) - 2014

Membro del comitato di programma per la conferenza “Robotics: Science and Systems”
(RSS) - 2011

Membro del comitato di programma per il workshop internazionale “IEEE ICRA Workshop
on Omnidirectional Robot Vision” (7 Maggio 2010)

Membro del comitato di programma per il workshop internazionale “Teaching with robotics:
didactic approaches and experiences” - 2008

Membro del comitato di programma per I’*AAMAS Workshop on Formal Models and
Methods for Multi-Robot Systems” - 2008

Attivita di Revisione di Prodotti Scientifici

Referaggi delle seguenti tesi di dottorato

“Robust and Efficient Geometric Methods for Registration, Localization and Mapping”,
candidato Ernesto Fontana, Universita degli Studi di Parma, 2024

“Enhancing Spatio-Temporal Scalability in Graph-based SLAM systems”, candidato Tiziano
Guadagnino, Sapienza Universita di Roma, 2022

“An infrastructure for decision-making to support neonatal clinical care and research”,
candidata Annalisa Cenci, Universita Politecnico delle Marche, 2018

“Vision-Inertial Sensor Fusion for Precise Augmentation on the display device“, candidata
Lakshmi Prabha Nattamai Sekar, Universita degli Studi di Roma ”Tor vergata“, 2016

Referaggi per le seguenti riviste (almeno una revisione per ogni anno riportato)

IEEE Robotics and Automation Letters - 2017, 2018, 2019, 2020, 2021, 2024
Robotics and Autonomous Systems Journal (RAS) - 2009, 2014, 2015, 2017, 2021, 2023
Artificial Intelligence Review - 2020

IEEE Transactions on Robotics - 2009, 2016, 2018, 2022
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IEEE Transactions on Circuits and Systems for Video Technology - 2022

Computer Vision and Image Understanding - 2014

Advanced Robotics (journal) - 2012
e Sensors (journal) - 2011

e IEEE Robotics and Automation Magazine - 2010

Referaggi per le seguenti conferenze (almeno una revisione per ogni anno riportato)

e Robotics: Science and Systems (RSS) - 2024

¢ IEEE International Conference on Robotics and Automation (ICRA) - 2007, 2009, 2012,
2013, 2014, 2015, 2016, 2017, 2019

e IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS) - 2006, 2010,
2011, 2012, 2013, 2014, 2018, 2019, 2020

e IFAC World Congress - 2020

e International Conference on Unmanned Aerial Vehicles in Geomatics (UAV-g) - 2017
e International Joint Conference on Artificial Intelligence (IJCAI) - 2016

o AAAT Conference on Artificial Intelligence - 2012, 2014

e IEEE-RAS International Conference on Humanoid Robots - 2013

e International Conference on Intelligent Autonomous Systems (TAS) - 2012

e European Conference on Mobile Robots (ECMR) - 2011

e European Signal Processing Conference (EUSIPCO) - 2011

e Robocup International Symposium - 2011

e IEEE ICRA Workshop on Omnidirectional Robot Vision - 2010

e International Conference on Simulation, Modeling and Programming for Autonomous
Robots (SIMPAR) - 2010

o Workshop on Humanoid Soccer Robots - IEEE Humanoids conference - 2010
e International Symposium on Mechatronics and its Applications (ISMA) - 2009
e Workshop on ”Teaching with robotics” - SIMPAR, Conference - 2008

e Distributed Autonomous Robotic Systems (DARS) - 2006

e IEEE International Conference on Robotics and Biomimetics (ROBIO) - 2006
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Attivita Professionale in Ambito Accademico

Collegio di Dottorato e Altri Organi Collegiali

Dal 2022 Membro del Collegio di Dottorato in “Robotics and Intelligent Machines” (Ph.D.
program in Information Engineering), Universita degli Studi di Genova

Dal 2022 Membro del Collegio di Dottorato in “Information Engineering” , Universita degli
Studi di Padova

Set. 2021 - Ott. 2022 Membro della Giunta di Dipartimento (Dipartimento di Ingegneria
dell'Informazione, Universita degli Studi di Padova)

2016-2017 Membro del Collegio di Dottorato in ”Engineering in Computer Science”,
Sapienza Universita di Roma

Procedure Selettive

2024 Componente della Commissione giudicatrice per I’ammissione al Corso di Dottorato
di ricerca in “Robotics and Intelligent Machines” - XL ciclo secondo bando (Universita degli
Studi di Genova)secondo bando

2024 Componente della Commissione giudicatrice per 'ammissione al Corso di Dottorato
di ricerca in “Robotics and Intelligent Machines” - XXXIX ciclo secondo bando (Universita
degli Studi di Genova)secondo bando

2023 Componente della commissione giudicatrice della procedura selettiva di chiamata per
n.4 posti di Ricercatore a tempo determinato - Tipologia A per il Settore concorsuale
09/H1 (SSD ING-INF/05), Dipartimento di Ingegneria informatica, automatica e gestionale,
Sapienza Universita di Roma (codice concorso 2023RTDAPNRR002)

2023 Componente della Commissione giudicatrice per I’ammissione al Corso di Dottorato
di ricerca in “Robotics and Intelligent Machines” - XXXIX ciclo (Universita degli Studi di
Genova)

2023 Componente della Commissione giudicatrice per ’ammissione al Corso di Dottorato di
ricerca in Ingegneria dell’Informazione - XXXVIII ciclo (Universita degli Studi di Padova)

Procedure Valutative

2024 Componente della Commissione giudicatrice per l'esame finale di dottorato in
Ingegneria Informatica - XXXVTI ciclo (Sapienza, Universita di Roma)

2023 Componente della Commissione giudicatrice per l'esame finale di dottorato in
Tecnologie dell” Informazione - XXXV ciclo (Universita degli Studi di Parma)

2021 Membro aggregato per l'esame di stato in Ingegneria Informatica (Universita degli
Studi di Padova) - Ia e Ila sessione 2021

Attivita Professionale in Ambito Industriale

Padova Ricerche Scpa

Dopo la Laurea in Ingegneria Informatica, Alberto Pretto ha intrapreso una collaborazione full-
time con la societd Padova Ricerche/Trastec Scpa, societa partecipata dall’Universita degli studi
di Padova, ove ha svolto attivita di consulente tecnico/scientifico e analista programmatore fino a
tutto ’anno 2005, prima di iniziare il Dottorato di Ricerca.
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Presso Padova Ricerche Pretto ha svolto, quasi sempre in maniera autonoma, attivita di ricerca
e sviluppo strettamente correlate con I’esperienza maturata all’interno dell’Universita nel campo
dell’Information Technology, tra le quali:

e Sviluppo di un sistema di supervisione computerizzata del dragaggio di fondali
di canali navigabili.
Il sistema, partendo delle informazioni provenienti dalla sensoristica installata a bordo
delle unita di dragaggio (GPS differenziale, inclinometri, ecoscandaglio, bussola elettronica,
encoder posizionati sui giunti dell’escavatore) ¢ in grado di costruire in tempo reale una
rappresentazione tridimemsionale del fondale, aggiornando tale rappresentazione durante le
operazioni di dragaggio al fine di giungere alla conformazione del fondale desiderata. I1
sistema ¢ dotato di interfaccia grafica con rappresentazione tridimensionale dell’ambiente ed
utilizza algoritmi di sensor fusion e di surface fitting.

e Sistema operativo real-time custom built, basato su Linux OS ed estensione
Linux RTAI
Il sistema, che occupa solamente 14 MB di spazio su disco, ¢ in grado di pilotare in real-time
un elevato numero di dispositivi e nello stesso tempo fornisce funzionalita grafiche avanzate
e servizi e connettivita di alto livello. Tale sistema e stato presentato il 14 maggio 2004
come demo application durante la giornata di studio: “Sistemi Operativi Embedded: stato
dell’arte e prospettive future” organizzata da Unindustria Padova.

¢ “Software Development Kit” (SDK) per scheda elettronica custom-built dotata
di modulo di controllo di motori elettrici e di interfacce di comunicazione su bus
CAN e seriale.
Tale SDK ¢ stato sviluppato con caratteristiche “thread-safe”.

e Sistema di Distance Learning basato su linux OS.
Il sistema & in grado acquisire, gestire e distribuire contemporaneamente 4 flussi audio/video
(codifche MPEG4 e MP3) ad alta qualith e un certo numero di flussi audio/video a
qualitd minore, oltre a fornire tutte le funzionalitd di desktop distribuito (Virtual Network
Computing, VNC). 1l sistema ¢ inoltre dotato di interfaccia di regia con la quale controllare
in tempo reale lo switching e la distribuzione di tutti gli streaming a disposizione. Lo
streaming dei dati avviene utilizzando la tecnologia multicast e I'algoritmo di traffic shaping
“hierarchical token bucket” che permette una ottimale gestione della banda a disposizione.

IT+Robotics Srl

Nel Maggio 2005, assieme ad alcuni ricercatori che operano nell’ambito della robotica ed
dell’intelligenza artificiale, Pretto & stato socio fondatore della societa “IT+Robotics Srl”,
spin-off dell’Universita degli Studi di Padova, con cui ha collaborato come consulente scientifico
e sviluppatore fino al 2020. Pretto e stato presidente del Consiglio di Amministrazione di
IT+Robotics fino a fine 2008.

Tra i progetti a cui ha preso parte, alcuni dei quali svolti in maniera completamente autonoma, si
segnalano:

e Sistema di localizzazione di beni basato su wireless sensor network e ultrasuoni.
Il sistema mira a fornire una localizzazione metrica di un elevato numero di beni (1000-10000)
all’interno di un magazzino (indoor o outdoor). Ad ogni oggetto & applicato un mote dotato
radio trasmettitori (IEEE 802.15.4) e di un modulo rice-trasmettitore di ultrasuoni, mente
I’ambiente ¢ strutturato posizionando alcuni mote in locazioni conosciute. Nella versione
indoor, la posizione viene stimata a partire dalle distanze calcolate accoppiando le due
tecnologie (RF ed ultrasuoni) e misurando il tempo di volo dell’onda sonora. La stima viene
ottenuta come soluzione di un problema di minimizzazione, ove gli outlier (misure totalmente
errate ad esempio a causa della riflessione) vengono scartate utilizzando un algoritmo di tipo
RANSAC. Nella versione outdoor, le distanze vengono stimate a partire dall’RSSI (Received
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signal strength indication) del segnale radio, mentre la posizione viene stimata usando un
algoritmo probabilistico di tip Grid-based.

Implementazione dello stack TCP/IP e di un semplice web server per un sistema
basato su microcontrollore Atmel della famiglia ARM?Y.

Il sistema @ stato implementato a partire da uno stack TCP/IP open source (lwIP) adattata
all’applicazione che non prevedeva 1'uso di un sistema operativo, mente il web server e stato
implementato da zero.

Implementazione hardware e software di un sistema di videosorveglianza basato
sull’accoppiamento di una telecamera omnidirezionale con una telecamera
Pan/Tilt Zoom (PTZ).

Il sistema permette il tracking simultaneo dello stesso target su entrambe le telecamere.

Sistema di controllo visivo della qualita di flaconi di vetro.

Il sistema, basato su algoritmi di machine vision che operano in modalita coordinata con
un sistema di illuminazione attiva, permette di rilevare difetti non rilevabili con gli attuali
sistemi di controllo di qualita del vetro.

Sviluppo dell’infrastruttura software di un sistema di controllo real-time di un
macchinario industriale per dosaggio resine plastiche. Il sistema, basato su Linux
OS ed estensione Linux RTAI e dotato di interfaccia grafica con touch-screen, ¢ in grado di
sincronizzare con vincoli hard real-time ’attivazione delle varie periferiche che compongono
il macchinario, fornendo allo stesso tempo funzionalita di data-logging e connettivita via
interfaccia seriale e bus Ethernet e MODBUS.

Collaborazione nello sviluppo di una scheda carrier-board miniaturizzata per
modulo XScale ARM PXA 270/320 da installare in piccoli robot umanoidi.
La scheda e dotata di interfacce RS-232, USB , Ethernet, WiFi, MicroSD e Quickcapture.

Consulenza e certificazione di software di sicurezza in classe C.

Certificazione e consulenze per vari produttori di schede di controllo per riscaldamento
domestico ed industriale secondo le normative europee EN 298:93, EN 60730, EN 60730-
2-9.

Sviluppo di sistemi di guida robot basati sulla visione per robot manipolatori.
Tali sistemi consentono a robot industriali di operare su oggetti disposti in maniera casuale
su contenitori e/o nastri trasportatori, per operazioni di bin-picking e pick&place. I sistemi
realizzati si basano su algoritmi di visione allo stato dell’arte e su soluzioni originali di
computer vision.

Sviluppo della prima versione di cROS [47],[77], una libreria C mono-thread per
sistemi embedded per interfacciarsi al middleware ROS (www.ros.org).

La libreria cROS permette di interfacciarsi in maniera efficiente e semplificata ai servizi e
funzionalita messe a disposizione dal framework di robotica ROS senza dover disporre di
librerie esterne e/o sistemi operativi multithreading.

Progettazione e sviluppo del firmware di un robot industriale SCARA utilizzato
per attivita di marcatura

Il robot ha 4 gradi di liberta e altrettanti motori passo passo. Il firmware sviluppato &
composto da due livelli: un livello di controllo a basso livello attraverso la generazione real-
time dei treni di passi inviati ai motori, implementato in un FPGA (Field Programmable
Gate Array); un secondo livello di pianificazione del moto ad alto livello (es. cinematica
inversa) e della logica di funzionamento del sistema, implementato su un PC embedded con
sistema operativo real-time Linux.
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FlexSight Srl

Nel Febbario 2019, assieme ad alcuni ricercatori e professionisti che operano nell’ambito della
robotica ed dell’intelligenza artificiale, Pretto ¢ stato socio fondatore della societa “FlexSight
Sr1”, di cui e stato presidente del Consiglio di Amministrazione fino ad Settembre 2020.
Tra i progetti a cui ha preso parte:

e Progettazione e sviluppo dell’hardware e del software di un prototipo di sensore

RGB-D “smart”

Il sensore progettato integra tutti i sensori e un mini computer molto performante in un
design compatto; la ricostruzione 3D e svolta per mezzo di algoritmi di stereo-matching attivo
eseguiti a bordo; il sensore € altresi in grado di eseguire a bordo algoritmi di interpretazioni
delle immagini, quali algoritmi di rilevamento di oggetti o persone o algoritmi di guida
autonoma per veicoli industriali.
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