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Luca Carbonari ottiene la laurea magistrale in Ingegneria Meccanica Industriale presso I'Universita Politecnica
delle Marche nel dicembre 2008. A febbraio 2012 ottiene il Dottorato di Ricerca in Scienze dell'lngegneria,
curriculum Ingegneria Informatica, Gestionale e dell'Automazione presso I'Universita Politecnica delle Marche,
difendendo la tesi “Extended analysis of the 3-CPU reconfigurable class of parallel robotic manipulators”. Da
Maggio ad Agosto 2012 ha partecipato al progetto di ricerca “Algoritmi di controllo avanzato per robot a
cinematica parallela” come collaboratore esterno presso il dipartimento di Ingegneria Industriale e Scienze
Matematiche dell'Universita Politecnica delle Marche con una collaborazione intitolata “Implementazione
algoritmi di controllo basati su reti neurali”. Da ottobre 2012 a settembre 2014 é titolare di assegno di ricerca
presso il DIISM dell'Universita Politecnica delle Marche su un progetto dal titolo “Progettazione integrata di
macchine e dispositivi micro-meccanici”. Da ottobre a dicembre 2014 & collaboratore esterno presso il DIISM
dell'Universita Politecnica delle Marche per un progetto di ricerca dal titolo “Analisi dello stato dell’arte dei
meccanismi riconfigurabili, con particolare riguardo alla manipolazione flessibile". Da gennaio a dicembre 2015
e Post Doctoral Researcher presso il dipartimento di Advanced Robotics dell'lstituto Italiano di Tecnologia di
Genova. Da gennaio 2016 & assegnista di ricerca presso il DIISM dell'Universita Politecnica delle Marche
nell'area Meccanica Applicata alle Macchine - SSD ING-IND/13. Da Gennaio 2016 ¢ affidatario
dellinsegnamento di "Meccanica delle Macchine Automatiche" per studenti dei Corsi di Laurea Magistrale in
Ingegneria Meccanica ed Ingegneria Informatica e dell'’Automazione.

La ricerca di Luca Carbonari si & focalizzata sui temi di analisi cinematica dei robot paralleli, dinamica dei
robot, controllo. Nel campo della cinematica, € stata affrontato lo studio di robot a piena mobilita (6 gradi di
liberta) per ottenere modelli computazionalmente efficienti finalizzati all'implementazione di sistemi di controllo
real-time. Nel campo delle macchine parallele riconfigurabili, sono stati formalizzati ed analizzati i casi
particolari delle architetture 3-CPU e 3-CRU. La ricerca nel campo della dinamica di sistemi robotici ha
riguardato le macchine parallele a mobilita ridotta sia dal punto di vista puramente statico/dinamico che dal
punto di vista vibrazionale. L'analisi di sistemi robotici & stata affiancata ad una fase di sintesi di modelli
semplificati, costruiti allo scopo ultimo di essere implementati su sistemi di controllo real-time.Nel controllo,
l'interesse & stato concentrato sull'implementazione di sistemi di controllo innovativi. Le sperimentazioni hanno
coinvolto principalmente controlli basati su Reti Neurali Artificiali (ANN) e controlli di impedenza. In ultimo,
l'interesse di ricerca & stato rivolto anche a sistemi di controllo avanzati basati su derivate frazionarie.
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