
Dott. Freddi Alessandro

Docente non Universitario

Esperienze
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dell'Informazione dell'Università Politecnica delle Marche (Ancona, Italia).
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Politecnica delle Marche (Ancona, Italia).
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- “Strumentazione per l’automazione” (9CFU, SSD ING-INF/04) – Corso di Laurea magistrale in Ingegneria 
Informatica e dell’Automazione;
- “Modellistica e simulazione” (9CFU, SSD ING-INF/04) – Corso di Laurea in Ingegneria Informatica e 
dell’Automazione.
Da Ottobre 2014 collabora con il Dipartimento di Ingegneria dell'Informazione dell'Università Politecnica delle 
Marche in qualità di ricercatore.

Le sue attività di ricerca sono:
- individuazione e isolamento di guasti in sistemi lineari e non lineari, tramite tecniche basate su modello, con 
applicazioni ai veicoli senza pilota e ai sistemi industriali;
- controllo tollerante ai guasti di sistemi lineari e non lineari, tramite tecniche basate su modello, con 
applicazioni ai veicoli senza pilota e ai sistemi industriali;
- controllo di veicoli autonomi in formazione tramite tecniche basate su modello;
- studio e sviluppo di soluzioni robotiche assistive per facilitare l’interazione e le attività quotidiane.

Ha partecipato ai seguenti progetti di ricerca:
- SHELL (CTN01_00128_111357) del cluster nazionale per le Tecnologie per gli Ambienti di Vita (TAV);
- HICMO (Bando regionale DGR 1464 del 7/11/2011), per lo studio di soluzioni domotiche intelligenti per una 
longevità attiva ed indipendente dell'anziano;
- SMILING (Bando RIDITT Ministero Attività Produttive), per lo studio di metodi e strumenti di progettazione per 
la supervisione del comfort in ambito domestico;
- FP7-REGIONS-JADE, per la mappatura delle competenze europee nelle soluzioni assistive per l'utenza 
anziana.

Ha collaborato con le seguenti aziende, università e/o enti di ricerca:
- Spes S.c.p.a., per lo sviluppo di una piattaforma per il porting di linguaggio di alto livello su architetture 
embedded e relativa applicazione nell’ambito del progetto FP7-KBBE-CAFE;
- Control System Lab dell’University of Manchester, per lo sviluppo di leggi di controllo tolleranti ai guasti per 
velivoli quadrirotori;
- INRCA, per la definizione delle specifiche del progetto “Casa Intelligente” per la domotica studiata per 
l’utenza anziana.
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