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Esperienze

- Nel marzo 2006 si è laureato in Ingegneria Meccanica presso l’Università Politecnica delle Marche.
- Nel periodo novembre 2006 – ottobre 2009 ha frequentato il Corso di Dottorato in Ingegneria Meccanica, VIII 
ciclo, presso l’Università Politecnica delle Marche.
- Dal 1 dicembre 2009 al 25 marzo 2010 è stato titolare di Assegno di Ricerca presso il Dipartimento di 
Meccanica dell’Università Politecnica delle Marche, nell’ambito del settore ING-IND/13.
- Dal 25 marzo 2010 è ricercatore a tempo determinato nel settore ING-IND/13 presso l'Università degli Studi 
eCampus.
- Nel AA 2010-2011 è stato titolare del corso di "Meccanica Applicata alle Macchine” del corso di laurea in 
“Ingegneria e Gestione della Produzione” presso l’Università Politecnica delle Marche, sede di Pesaro.
- Negli AA 2011-2012 e 2012-2013 è stato titolare del corso di "Fondamenti di Meccanica Teorica e Applicata" 
del corso di laurea in "Ingegneria Biomedica" presso l’Università Politecnica delle Marche.
- L’attività di ricerca svolta da Giacomo Palmieri è stata rivolta ad aspetti dell’ingegneria meccanica legati alla 
meccanica sperimentale ed alla meccanica applicata: caratterizzazione dei materiali, metodi ottici per la misura 
di deformazioni, robotica parallela, mini robotica, controllo visuale per il controllo di robot, biomeccanica del 
movimento. 
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