
CODICE CONCORSO 2023RTDAPNRR006 
 
PROCEDURA SELETTIVA PER IL RECLUTAMENTO DI N. 1 RICERCATORE A TEMPO DETERMINATO DI TIPOLOGIA A PER 
IL SETTORE CONCORSUALE 09/G1, SETTORE SCIENTIFICO DISCIPLINARE ING-INF/04, PRESSO IL DIPARTIMENTO DI 
INGEGNERIA INFORMATICA, AUTOMATICA E GESTIONALE “ANTONIO RUBERTI” DELL’UNIVERSITA’ DEGLI STUDI DI 
ROMA “LA SAPIENZA”, INDETTA CON D.D. N. 341 DEL 15/03/2022 E N. 931 DEL 06/06/2022  
  

VERBALE N. 2 
Riunione valutazione titoli 

 
La Commissione giudicatrice della suddetta procedura selettiva, composta da: 

● Giuseppe ORIOLO, professore ordinario SSD: ING-INF/04 SC: 09/G1 presso il Dipartimento di Ingegneria 
Informatica, Automatica e Gestionale “Antonio Ruberti” dell’Università degli Studi di Roma La Sapienza 

● Costanzo MANES, professore associato SSD: ING-INF/04 SC: 09/G1 presso il Dipartimento di Ingegneria e 
Scienze dell'Informazione e Matematica dell’Università degli Studi dell’Aquila 

● Luigi VILLANI, professore ordinario SSD: ING-INF/04 SC: 09/G1 presso il Dipartimento di Dipartimento di 
Ingegneria elettrica e delle Tecnologie dell'Informazione dell’Università degli Studi di Napoli Federico II. 

si riunisce il giorno 17/02/2023 alle ore 09:00 avvalendosi di strumenti telematici (Zoom) di lavoro collegiale. 
 
Il Presidente informa la Commissione di aver acquisito dal responsabile amministrativo del procedimento l’elenco dei 
candidati alla procedura e la documentazione, in formato elettronico, trasmessa dagli stessi. La Commissione 
giudicatrice dichiara sotto la propria responsabilità che tra i propri componenti e i candidati non sussistono rapporti di 
coniugio, di parentela o di affinità, fino al quarto grado compreso, né altre situazioni di incompatibilità ai sensi degli artt. 
51 e 52 del Codice di Procedura Civile e dell’art. 18, primo comma, lett. b) e c), della legge 30 dicembre 2010, n. 240.  
 
I candidati alla procedura risultano essere i seguenti: 

1. Nicola SCIANCA 
 
La Commissione procede quindi alla valutazione preliminare dell’unico candidato con motivato giudizio sui titoli, sul 
curriculum e sulla produzione scientifica, secondo i criteri definiti dal D.M. n. 243/2011 e fissati in dettaglio nell’allegato 
1 del verbale della seduta del 10/02/2023. 
 
L’elenco dei titoli e la valutazione preliminare del candidato vengono riportati in dettaglio nell’allegato 2, che costituisce 
parte integrante del presente verbale. 
 
Sulla base della valutazione dei titoli e della produzione scientifica, è ammesso a sostenere il colloquio pubblico il 
candidato 

1. Nicola SCIANCA 
 
Il colloquio si terrà il giorno 10/03/2023 alle ore 15:00 per via telematica (Zoom) all’indirizzo  
 
https://uniroma1.zoom.us/j/99914379987?pwd=TXp5SXUxdUN6T1ptZlJVQmJaUU9wUT09 
 
La seduta è tolta alle ore 10:00. 
 
Letto, approvato e sottoscritto per via telematica. 
 
Roma, 17/02/2023 
 
LA COMMISSIONE: 
 
Prof. Giuseppe Oriolo, Presidente     
 
Prof. Luigi Villani 
 
Prof. Costanzo Manes, Segretario     
 



ALLEGATO 2 AL VERBALE 2  
 
PROCEDURA SELETTIVA PER IL RECLUTAMENTO DI N. 1 RICERCATORE A TEMPO DETERMINATO DI TIPOLOGIA A PER 
IL SETTORE CONCORSUALE 09/G1, SETTORE SCIENTIFICO DISCIPLINARE ING-INF/04, PRESSO IL DIPARTIMENTO DI 
INGEGNERIA INFORMATICA, AUTOMATICA E GESTIONALE “ANTONIO RUBERTI” DELL’UNIVERSITA’ DEGLI STUDI DI 
ROMA “LA SAPIENZA”, INDETTA CON D.D. N. 341 DEL 15/03/2022 E N. 931 DEL 06/06/2022  
 
La Commissione giudicatrice della suddetta procedura selettiva, composta da: 

● Giuseppe ORIOLO, professore ordinario SSD: ING-INF/04 SC: 09/G1 presso il Dipartimento di Ingegneria 
Informatica, Automatica e Gestionale “Antonio Ruberti” dell’Università degli Studi di Roma La Sapienza 

● Costanzo MANES, professore associato SSD: ING-INF/04 SC: 09/G1 presso il Dipartimento di Ingegneria e 
Scienze dell'Informazione e Matematica dell’Università degli Studi dell’Aquila 

● Luigi VILLANI, professore ordinario SSD: ING-INF/04 SC: 09/G1 presso il Dipartimento di Dipartimento di 
Ingegneria elettrica e delle Tecnologie dell'Informazione dell’Università degli Studi di Napoli Federico II. 

si riunisce il giorno 17/02/2023 alle ore 09:00 avvalendosi di strumenti telematici (Zoom) di lavoro collegiale. 
 
La Commissione, accertato che i criteri generali fissati nella precedente riunione sono stati resi pubblici per più di sette 
giorni, inizia la verifica dei nomi dei candidati, tenendo conto dell’elenco fornito dal Responsabile del procedimento. 
 
La Commissione, presa visione dell’elenco dei candidati alla procedura selettiva, delle esclusioni e delle rinunce sino ad 
ora pervenute, prende atto che il candidato da valutare ai fini della procedura selettiva è solo uno e precisamente: 

1. Nicola SCIANCA 
 
La Commissione, quindi, procede a esaminare le domande di partecipazione alla procedura selettiva presentate dal 
candidato con i titoli allegati e le pubblicazioni. La Commissione verifica che i titoli allegati alla domanda siano stati 
certificati conformemente al bando. Procede poi ad elencare analiticamente i titoli. Procede poi ad elencare 
analiticamente le pubblicazioni trasmesse dal candidato. La Commissione elenca, per ogni candidato, i titoli e le 
pubblicazioni valutabili (allegato 2/A).  
 
Vengono esaminati i titoli e le pubblicazioni del candidato Nicola SCIANCA. 
 
Il candidato Nicola SCIANCA riporta i seguenti titoli e pubblicazioni: 
 
Titoli 
 
Titoli di studio 

● 2010: Laurea in Ingegneria Meccanica, Sapienza Università di Roma 
● 2014: Laurea magistrale in Ingegneria dei Sistemi, Sapienza Università di Roma 
● 2020: Dottorato di Ricerca in Automatica, Bioingegneria e Ricerca Operativa (curriculum Automatica), Sapienza 

Università di Roma 
 
Altri titoli  

● 4/2019-10/2019: Visiting Scholar presso University of California at Berkeley (USA) 
● 2/2020-1/2021: Assegnista di Ricerca, Dipartimento di Ingegneria Informatica, Automatica e Gestionale, 

Sapienza Università di Roma 
● 3/2021-2/2022: Assegnista di Ricerca, Dipartimento di Ingegneria Informatica, Automatica e Gestionale, 

Sapienza Università di Roma 
● 3/2022-2/2023: Assegnista di Ricerca, Dipartimento di Ingegneria Informatica, Automatica e Gestionale, 

Sapienza Università di Roma 
● 10/2023-11/2023: Visiting Researcher presso University of Tokyo (JPN) 

 
Pubblicazioni 
 
Riviste internazionali 
 



1. L. Penco, N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, S. Ivaldi, A Multimode Teleoperation Framework for 
Humanoid Loco-Manipulation: An Application for the iCub Robot, IEEE Robotics & Automation Magazine, 2019, 
DOI: 10.1109/MRA.2019.2941245  

 
2. N. Scianca, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, MPC for Humanoid Gait Generation: Stability and Feasibility, IEEE 

Transactions on Robotics, 2020, DOI: 10.1109/TRO.2019.2958483  
 

3. N. Scianca, P. Ferrari, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, A behavior-based framework for safe deployment of 
humanoid robots, Autonomous Robots, 2021, DOI: https://doi.org/10.1007/s10514-021-09978-5  

 
4. F. M. Smaldone, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, Feasibility-Driven Step Timing Adaptation for Robust MPC-

Based Gait Generation in Humanoids, IEEE Robotics and Automation Letters, 2021, DOI: 
10.1109/LRA.2021.3059627  

 
5. F. M. Smaldone, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, From Walking to Running: 3D Humanoid Gait Generation via 

MPC, Frontiers in Robotics and AI, 2022, DOI: 10.3389/frobt.2022.876613  
 
Conferenze internazionali 
   

6. N. Scianca, M. Cognetti, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, Intrinsically Stable MPC for Humanoid Gait 
Generation, IEEE-RAS 16th International Conference on Humanoid Robots, 2016, Cancun, Mexico, DOI: 
10.1109/HUMANOIDS.2016.7803336  

 
7. D. De Simone, N. Scianca, P. Ferrari, L. Lanari, G. Oriolo, MPC-based humanoid pursuit-evasion in the presence 

of obstacles, IEEE International Conference on Intelligent Robots and Systems, 2017, Vancouver, Canada, DOI: 
10.1109/IROS.2017.8206415  

 
8. N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, Gait generation via intrinsically stable MPC for a multi-mass 

humanoid model, IEEE-RAS International Conference on Humanoid Robots, 2017, DOI: 
10.1109/HUMANOIDS.2017.8246926  
 

9. A. Aboudonia, N. Scianca, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, Humanoid gait generation for walk-to locomotion 
using single-stage MPC, IEEE-RAS International Conference on Humanoid Robots, 2017, Birmingham, United 
Kingdom, DOI: 10.1109/HUMANOIDS.2017.8239554  
 

10. A. Zamparelli, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, Humanoid Gait Generation on Uneven Ground using Intrinsically 
Stable MPC, Symposium on Robot Control, 2018, Budapest, Hungary, DOI: 
https://doi.org/10.1016/j.ifacol.2018.11.574  

 
11. F. M. Smaldone, N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, Gait Generation using Intrinsically Stable MPC in 

the Presence of Persistent Disturbances, IEEE-RAS 19th International Conference on Humanoid Robots. 2019. 
Toronto, Canada, DOI: 10.1109/Humanoids43949.2019.9035068  

 
12. N. Scianca, U. Rosolia, F. Borrelli, Learning Model Predictive Control for Periodic Repetitive Tasks, European 

Control Conference, 2020, Saint Petersburg, Russia, DOI: 10.23919/ECC51009.2020.9143857  
 

13. M. Cognetti, D. De Simone, F. Patota, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, Real-time pursuit-evasion with humanoid 
robots, IEEE International Conference on Robotics and Automation, 2017, Singapore, Singapore, DOI: 
10.1109/ICRA.2017.7989470  

 
14. P. Ferrari, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, An Integrated Motion Planner/Controller for Humanoid Robots on 

Uneven Ground, 18th European Control Conference, 2019, Napoli, Italy, DOI: 10.23919/ECC.2019.8796196  
 

15. F. M. Smaldone, N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, ZMP Constraint Restriction for Robust Gait 
Generation in Humanoids, IEEE International Conference on Robotics and Automation, 2020, Paris, France, 
DOI: 10.1109/ICRA40945.2020.9197171  

 



16. M. Kanneworff, T. Belvedere, N. Scianca, F. M. Smaldone, L. Lanari, G. Oriolo, Task-Oriented Generation of 
Stable Motions for Wheeled Inverted Pendulum Robots, IEEE International Conference on Robotics and 
Automation, 2022, Philadelphia, USA, DOI: 10.1109/ICRA46639.2022.9812317  
 

17. A. S. Habib, F. M. Smaldone, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, Handling Non-Convex Constraints in MPC-Based 
Humanoid Gait Generation, IEEE/RSJ International Conference on Intelligent Robots and Systems, 2022, Kyoto, 
Japan, DOI: 10.1109/IROS47612.2022.9981419 

 
La Commissione inizia la valutazione dei titoli, delle pubblicazioni e della tesi di dottorato del candidato. Il Presidente 
ricorda che le pubblicazioni redatte in collaborazione possono essere valutate sulla base dei criteri individuati nella 
prima riunione.  
 
Da parte di ciascun Commissario, si procede all’esame dei titoli e delle pubblicazioni ai fini della formulazione dei singoli 
giudizi da parte degli stessi commissari. Ciascun Commissario formula il proprio giudizio individuale e la Commissione 
quello collegiale. I giudizi dei singoli Commissari e quello collegiale sono allegati al presente verbale quale sua parte 
integrante (allegato 2/B). 
 
La Commissione, dopo aver effettuato una discussione collegiale sul profilo e sulla produzione scientifica dell’unico 
candidato Nicola SCIANCA, lo ammette alla fase successiva della procedura. 
 
Il Presidente invita il Responsabile del procedimento a comunicare al suddetto candidato la convocazione per lo 
svolgimento del colloquio in forma seminariale previsto dal bando per il giorno 10/03/2023 alle ore 15:00 per via 
telematica (Zoom) all’indirizzo  
 
https://uniroma1.zoom.us/j/99914379987?pwd=TXp5SXUxdUN6T1ptZlJVQmJaUU9wUT09 
 
Letto, approvato e sottoscritto per via telematica. 
 
Roma, 17/02/2023 
 
LA COMMISSIONE: 
 
Prof. Giuseppe Oriolo, Presidente     
 
Prof. Luigi Villani 
 
Prof. Costanzo Manes, Segretario     
  



ALLEGATO 2/A 
 
TITOLI E PUBBLICAZIONI VALUTABILI  
 
PROCEDURA SELETTIVA PER IL RECLUTAMENTO DI N. 1 RICERCATORE A TEMPO DETERMINATO DI TIPOLOGIA A PER 
IL SETTORE CONCORSUALE 09/G1, SETTORE SCIENTIFICO DISCIPLINARE ING-INF/04, PRESSO IL DIPARTIMENTO DI 
INGEGNERIA INFORMATICA, AUTOMATICA E GESTIONALE “ANTONIO RUBERTI” DELL’UNIVERSITA’ DEGLI STUDI DI 
ROMA “LA SAPIENZA”, INDETTA CON D.D. N. 341 DEL 15/03/2022 E N. 931 DEL 06/06/2022  
 
La Commissione giudicatrice della suddetta procedura selettiva, composta da: 

● Giuseppe ORIOLO, professore ordinario SSD: ING-INF/04 SC: 09/G1 presso il Dipartimento di Ingegneria 
Informatica, Automatica e Gestionale “Antonio Ruberti” dell’Università degli Studi di Roma La Sapienza 

● Costanzo MANES, professore associato SSD: ING-INF/04 SC: 09/G1 presso il Dipartimento di Ingegneria e 
Scienze dell'Informazione e Matematica dell’Università degli Studi dell’Aquila 

● Luigi VILLANI, professore ordinario SSD: ING-INF/04 SC: 09/G1 presso il Dipartimento di Dipartimento di 
Ingegneria elettrica e delle Tecnologie dell'Informazione dell’Università degli Studi di Napoli Federico II. 

si riunisce il giorno 17/02/2023 alle ore 09:00 avvalendosi di strumenti telematici (Zoom) di lavoro collegiale. 
 
La Commissione prende atto dei titoli per i quali è stata presentata idonea documentazione ai sensi dell’art. 3 del bando. 
 
CANDIDATO: Nicola SCIANCA 
 
Verifica Titoli Valutabili 
 

● Laurea in Ingegneria Meccanica, Sapienza Università di Roma: VALUTABILE 
● Laurea magistrale in Ingegneria dei Sistemi, Sapienza Università di Roma: VALUTABILE 
● Dottorato di Ricerca in Automatica, Bioingegneria e Ricerca Operativa (curriculum Automatica), Sapienza 

Università di Roma: VALUTABILE 
● Visiting Scholar presso University of California at Berkeley (USA): VALUTABILE 
● 2/2020-1/2021: Assegnista di Ricerca, Dipartimento di Ingegneria Informatica, Automatica e Gestionale, 

Sapienza Università di Roma): VALUTABILE 
● 3/2021-2/2022: Assegnista di Ricerca, Dipartimento di Ingegneria Informatica, Automatica e Gestionale, 

Sapienza Università di Roma): VALUTABILE 
● 3/2022-2/2023: Assegnista di Ricerca, Dipartimento di Ingegneria Informatica, Automatica e Gestionale, 

Sapienza Università di Roma: VALUTABILE 
● Visiting Researcher presso University of Tokyo (JPN): VALUTABILE 

 
Verifica Pubblicazioni Valutabili 
 

1. L. Penco, N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, S. Ivaldi, A Multimode Teleoperation Framework for 
Humanoid Loco-Manipulation: An Application for the iCub Robot, IEEE Robotics & Automation Magazine, 2019, 
DOI: 10.1109/MRA.2019.2941245: VALUTABILE 

2. N. Scianca, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, MPC for Humanoid Gait Generation: Stability and Feasibility, IEEE 
Transactions on Robotics, 2020, DOI: 10.1109/TRO.2019.2958483: VALUTABILE 

3. N. Scianca, P. Ferrari, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, A behavior-based framework for safe deployment of 
humanoid robots, Autonomous Robots, 2021, DOI: https://doi.org/10.1007/s10514-021-09978-5: VALUTABILE  

4. F. M. Smaldone, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, Feasibility-Driven Step Timing Adaptation for Robust MPC-
Based Gait Generation in Humanoids, IEEE Robotics and Automation Letters, 2021, DOI: 
10.1109/LRA.2021.3059627: VALUTABILE  

5. F. M. Smaldone, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, From Walking to Running: 3D Humanoid Gait Generation via 
MPC, Frontiers in Robotics and AI, 2022, DOI: 10.3389/frobt.2022.876613: VALUTABILE  

6. N. Scianca, M. Cognetti, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, Intrinsically Stable MPC for Humanoid Gait 
Generation, IEEE-RAS 16th International Conference on Humanoid Robots, 2016, Cancun, Mexico, DOI: 
10.1109/HUMANOIDS.2016.7803336: VALUTABILE  

 



7. D. De Simone, N. Scianca, P. Ferrari, L. Lanari, G. Oriolo, MPC-based humanoid pursuit-evasion in the presence 
of obstacles, IEEE International Conference on Intelligent Robots and Systems, 2017, Vancouver, Canada, DOI: 
10.1109/IROS.2017.8206415: VALUTABILE 

8. N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, Gait generation via intrinsically stable MPC for a multi-mass 
humanoid model, IEEE-RAS International Conference on Humanoid Robots, 2017, DOI: 
10.1109/HUMANOIDS.2017.8246926: VALUTABILE 

9. A. Aboudonia, N. Scianca, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, Humanoid gait generation for walk-to locomotion 
using single-stage MPC, IEEE-RAS International Conference on Humanoid Robots, 2017, Birmingham, United 
Kingdom, DOI: 10.1109/HUMANOIDS.2017.8239554: VALUTABILE  

10. A. Zamparelli, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, Humanoid Gait Generation on Uneven Ground using Intrinsically 
Stable MPC, Symposium on Robot Control, 2018, Budapest, Hungary, DOI: 
https://doi.org/10.1016/j.ifacol.2018.11.574: VALUTABILE  

11. F. M. Smaldone, N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, Gait Generation using Intrinsically Stable MPC in 
the Presence of Persistent Disturbances, IEEE-RAS 19th International Conference on Humanoid Robots. 2019. 
Toronto, Canada, DOI: 10.1109/Humanoids43949.2019.9035068: VALUTABILE  

12. N. Scianca, U. Rosolia, F. Borrelli, Learning Model Predictive Control for Periodic Repetitive Tasks, European 
Control Conference, 2020, Saint Petersburg, Russia, DOI: 10.23919/ECC51009.2020.9143857: VALUTABILE  

 
Consistenza complessiva della produzione scientifica 
Il candidato presenta una produzione complessiva pari a n. 17 pubblicazioni. 
 
Letto, approvato e sottoscritto per via telematica. 
 
Roma, 17/02/2023 
 
LA COMMISSIONE: 
 
Prof. Giuseppe Oriolo, Presidente     
 
Prof. Luigi Villani 
 
Prof. Costanzo Manes, Segretario     
  



ALLEGATO 2/B 
 
GIUDIZI INDIVIDUALI E COLLEGIALI 
 
PROCEDURA SELETTIVA PER IL RECLUTAMENTO DI N. 1 RICERCATORE A TEMPO DETERMINATO DI TIPOLOGIA A PER 
IL SETTORE CONCORSUALE 09/G1, SETTORE SCIENTIFICO DISCIPLINARE ING-INF/04, PRESSO IL DIPARTIMENTO DI 
INGEGNERIA INFORMATICA, AUTOMATICA E GESTIONALE “ANTONIO RUBERTI” DELL’UNIVERSITA’ DEGLI STUDI DI 
ROMA “LA SAPIENZA”, INDETTA CON D.D. N. 341 DEL 15/03/2022 E N. 931 DEL 06/06/2022  
 
La Commissione giudicatrice della suddetta procedura selettiva, composta da: 

● Giuseppe ORIOLO, professore ordinario SSD: ING-INF/04 SC: 09/G1 presso il Dipartimento di Ingegneria 
Informatica, Automatica e Gestionale “Antonio Ruberti” dell’Università degli Studi di Roma La Sapienza 

● Costanzo MANES, professore associato SSD: ING-INF/04 SC: 09/G1 presso il Dipartimento di Ingegneria e 
Scienze dell'Informazione e Matematica dell’Università degli Studi dell’Aquila 

● Luigi VILLANI, professore ordinario SSD: ING-INF/04 SC: 09/G1 presso il Dipartimento di Dipartimento di 
Ingegneria elettrica e delle Tecnologie dell'Informazione dell’Università degli Studi di Napoli Federico II. 

si riunisce il giorno 17/02/2023 alle ore 09:00 avvalendosi di strumenti telematici (Zoom) di lavoro collegiale. 
 
La Commissione procede a elaborare la valutazione individuale e collegiale dei titoli e delle pubblicazioni dell’unico 
candidato. 
 
CANDIDATO: Nicola SCIANCA 
 
GIUDIZI INDIVIDUALI 
 
COMMISSARIO 1: Giuseppe Oriolo 
 
Titoli  
Il candidato ha conseguito la laurea magistrale nel 2016 e, dopo una momentanea esperienza lavorativa, il dottorato di 
ricerca nel 2020. Da allora è stato impegnato come assegnista di ricerca presso il Dipartimento di Ingegneria Informatica, 
Automatica e Gestionale. La sua attività di ricerca si è focalizzata sul controllo di robot umanoidi, sia negli aspetti 
fondamentali (locomozione stabile) che in quelli applicativi (sicurezza in contesti di coesistenza con umani). Nel 
complesso, i titoli sono da considerarsi adeguati al presente bando. 
 
Pubblicazioni presentate 
 

1. L. Penco, N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, S. Ivaldi, A Multimode Teleoperation Framework for 
Humanoid Loco-Manipulation: An Application for the iCub Robot, IEEE Robotics & Automation Magazine, 2019, 
DOI: 10.1109/MRA.2019.2941245: ottima, pertinente 
 

2. N. Scianca, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, MPC for Humanoid Gait Generation: Stability and Feasibility, IEEE 
Transactions on Robotics, 2020, DOI: 10.1109/TRO.2019.2958483: ottima, pertinente 

 
3. N. Scianca, P. Ferrari, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, A behavior-based framework for safe deployment of 

humanoid robots, Autonomous Robots, 2021, DOI: https://doi.org/10.1007/s10514-021-09978-5: ottima, 
pertinente 

 
4. F. M. Smaldone, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, Feasibility-Driven Step Timing Adaptation for Robust MPC-

Based Gait Generation in Humanoids, IEEE Robotics and Automation Letters, 2021, DOI: 
10.1109/LRA.2021.3059627: ottima, pertinente 

 
5. F. M. Smaldone, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, From Walking to Running: 3D Humanoid Gait Generation via 

MPC, Frontiers in Robotics and AI, 2022, DOI: 10.3389/frobt.2022.876613: ottima, pertinente 
 

6. N. Scianca, M. Cognetti, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, Intrinsically Stable MPC for Humanoid Gait 
Generation, IEEE-RAS 16th International Conference on Humanoid Robots, 2016, Cancun, Mexico, DOI: 
10.1109/HUMANOIDS.2016.7803336: buona, pertinente 



 
7. D. De Simone, N. Scianca, P. Ferrari, L. Lanari, G. Oriolo, MPC-based humanoid pursuit-evasion in the presence 

of obstacles, IEEE International Conference on Intelligent Robots and Systems, 2017, Vancouver, Canada, DOI: 
10.1109/IROS.2017.8206415: buona, pertinente 

 
8. N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, Gait generation via intrinsically stable MPC for a multi-mass 

humanoid model, IEEE-RAS International Conference on Humanoid Robots, 2017, DOI: 
10.1109/HUMANOIDS.2017.8246926: buona, pertinente 

 
9. A. Aboudonia, N. Scianca, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, Humanoid gait generation for walk-to locomotion 

using single-stage MPC, IEEE-RAS International Conference on Humanoid Robots, 2017, Birmingham, United 
Kingdom, DOI: 10.1109/HUMANOIDS.2017.8239554: buona, pertinente 

 
10. A. Zamparelli, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, Humanoid Gait Generation on Uneven Ground using Intrinsically 

Stable MPC, Symposium on Robot Control, 2018, Budapest, Hungary, DOI: 
https://doi.org/10.1016/j.ifacol.2018.11.574: buona, pertinente 

 
11. F. M. Smaldone, N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, Gait Generation using Intrinsically Stable MPC in 

the Presence of Persistent Disturbances, IEEE-RAS 19th International Conference on Humanoid Robots. 2019. 
Toronto, Canada, DOI: 10.1109/Humanoids43949.2019.9035068: buona, pertinente 

 
12. N. Scianca, U. Rosolia, F. Borrelli, Learning Model Predictive Control for Periodic Repetitive Tasks, European 

Control Conference, 2020, Saint Petersburg, Russia, DOI: 10.23919/ECC51009.2020.9143857: buona, 
pertinente 

 
Consistenza complessiva della produzione scientifica 
Nel complesso, la produzione scientifica del candidato, che si articola nell’arco temporale dal 2016 (inizio del dottorato 
di ricerca) a oggi, è di buon livello, sia da un punto di vista qualitativo che quantitativo. Gli indici bibliometrici del 
candidato sono discreti. Le pubblicazioni del candidato presentano contributi pienamente riconducibili alle tematiche 
del bando. Pertanto la valutazione delle pubblicazioni ai fini del bando in oggetto è buona.  
 
COMMISSARIO 2: Luigi Villani 
 
Titoli  
Il candidato ha conseguito il dottorato di ricerca nel 2020. In seguito è stato assegnista di ricerca presso il Dipartimento 
di Ingegneria Informatica, Automatica e Gestionale. Ha effettuato due soggiorni di ricerca all’estero, uno negli USA e 
l’altro in  Giappone. La sua attività di ricerca è stata incentrata sui robot umanoidi, con diversi contributi sul controllo 
predittivo di questi sistemi. Nel complesso, i titoli sono da considerarsi adeguati allo svolgimento delle ricerche previste 
dal presente bando. 
 
Pubblicazioni presentate 
 

1. L. Penco, N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, S. Ivaldi, A Multimode Teleoperation Framework for 
Humanoid Loco-Manipulation: An Application for the iCub Robot, IEEE Robotics & Automation Magazine, 2019, 
DOI: 10.1109/MRA.2019.2941245: ottima, pertinente 
 

2. N. Scianca, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, MPC for Humanoid Gait Generation: Stability and Feasibility, IEEE 
Transactions on Robotics, 2020, DOI: 10.1109/TRO.2019.2958483: ottima, pertinente 

 
3. N. Scianca, P. Ferrari, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, A behavior-based framework for safe deployment of 

humanoid robots, Autonomous Robots, 2021, DOI: https://doi.org/10.1007/s10514-021-09978-5: ottima, 
pertinente 

 
4. F. M. Smaldone, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, Feasibility-Driven Step Timing Adaptation for Robust MPC-

Based Gait Generation in Humanoids, IEEE Robotics and Automation Letters, 2021, DOI: 
10.1109/LRA.2021.3059627: ottima, pertinente 

 



5. F. M. Smaldone, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, From Walking to Running: 3D Humanoid Gait Generation via 
MPC, Frontiers in Robotics and AI, 2022, DOI: 10.3389/frobt.2022.876613: ottima, pertinente 
 

6. N. Scianca, M. Cognetti, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, Intrinsically Stable MPC for Humanoid Gait 
Generation, IEEE-RAS 16th International Conference on Humanoid Robots, 2016, Cancun, Mexico, DOI: 
10.1109/HUMANOIDS.2016.7803336: buona, pertinente 

 
7. D. De Simone, N. Scianca, P. Ferrari, L. Lanari, G. Oriolo, MPC-based humanoid pursuit-evasion in the presence 

of obstacles, IEEE International Conference on Intelligent Robots and Systems, 2017, Vancouver, Canada, DOI: 
10.1109/IROS.2017.8206415: buona, pertinente 

 
8. N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, Gait generation via intrinsically stable MPC for a multi-mass 

humanoid model, IEEE-RAS International Conference on Humanoid Robots, 2017, DOI: 
10.1109/HUMANOIDS.2017.8246926: buona, pertinente 

 
9. A. Aboudonia, N. Scianca, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, Humanoid gait generation for walk-to locomotion 

using single-stage MPC, IEEE-RAS International Conference on Humanoid Robots, 2017, Birmingham, United 
Kingdom, DOI: 10.1109/HUMANOIDS.2017.8239554: buona, pertinente 

 
10. A. Zamparelli, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, Humanoid Gait Generation on Uneven Ground using Intrinsically 

Stable MPC, Symposium on Robot Control, 2018, Budapest, Hungary, DOI: 
https://doi.org/10.1016/j.ifacol.2018.11.574: buona, pertinente 

 
11. F. M. Smaldone, N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, Gait Generation using Intrinsically Stable MPC in 

the Presence of Persistent Disturbances, IEEE-RAS 19th International Conference on Humanoid Robots. 2019. 
Toronto, Canada, DOI: 10.1109/Humanoids43949.2019.9035068: buona, pertinente 

 
12. N. Scianca, U. Rosolia, F. Borrelli, Learning Model Predictive Control for Periodic Repetitive Tasks, European 

Control Conference, 2020, Saint Petersburg, Russia, DOI: 10.23919/ECC51009.2020.9143857: buona, 
pertinente 

 
Consistenza complessiva della produzione scientifica 
Considerata l’anzianità di ricerca del candidato, la sua produzione scientifica è di discreto livello, sia da un punto di vista 
qualitativo che quantitativo. Gli indici bibliometrici del candidato sono adeguati. Le pubblicazioni del candidato 
presentano contributi pienamente riconducibili alle tematiche del bando. Pertanto la valutazione delle pubblicazioni ai 
fini del bando in oggetto è buona.  
 
COMMISSARIO 3: Costanzo Manes 
 
Titoli  
Dopo la laurea magistrale in ingegneria dei sistemi nel 2016, e una breve esperienza lavorativa, il candidato è stato 
ammesso al dottorato di ricerca, che ha conseguito nel 2020. Da allora è stato senza soluzione di continuità assegnista 
di ricerca presso il Dipartimento di Ingegneria Informatica, Automatica e Gestionale. La sua attività di ricerca è quasi 
totalmente incentrata sulla robotica umanoide, con contributi relativi alla generazione di andature, al controllo della 
locomozione e alla sicurezza nell’interazione con umani. Nel complesso, il profilo scientifico del candidato appare 
adeguato alle esigenze del presente bando. 
 
Pubblicazioni presentate 
 

13. L. Penco, N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, S. Ivaldi, A Multimode Teleoperation Framework for 
Humanoid Loco-Manipulation: An Application for the iCub Robot, IEEE Robotics & Automation Magazine, 2019, 
DOI: 10.1109/MRA.2019.2941245: ottima, pertinente 
 

14. N. Scianca, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, MPC for Humanoid Gait Generation: Stability and Feasibility, IEEE 
Transactions on Robotics, 2020, DOI: 10.1109/TRO.2019.2958483: ottima, pertinente 

 



15. N. Scianca, P. Ferrari, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, A behavior-based framework for safe deployment of 
humanoid robots, Autonomous Robots, 2021, DOI: https://doi.org/10.1007/s10514-021-09978-5: ottima, 
pertinente 

 
16. F. M. Smaldone, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, Feasibility-Driven Step Timing Adaptation for Robust MPC-

Based Gait Generation in Humanoids, IEEE Robotics and Automation Letters, 2021, DOI: 
10.1109/LRA.2021.3059627: ottima, pertinente 

 
17. F. M. Smaldone, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, From Walking to Running: 3D Humanoid Gait Generation via 

MPC, Frontiers in Robotics and AI, 2022, DOI: 10.3389/frobt.2022.876613: ottima, pertinente 
 

18. N. Scianca, M. Cognetti, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, Intrinsically Stable MPC for Humanoid Gait 
Generation, IEEE-RAS 16th International Conference on Humanoid Robots, 2016, Cancun, Mexico, DOI: 
10.1109/HUMANOIDS.2016.7803336: buona, pertinente 

 
19. D. De Simone, N. Scianca, P. Ferrari, L. Lanari, G. Oriolo, MPC-based humanoid pursuit-evasion in the presence 

of obstacles, IEEE International Conference on Intelligent Robots and Systems, 2017, Vancouver, Canada, DOI: 
10.1109/IROS.2017.8206415: buona, pertinente 

 
20. N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, Gait generation via intrinsically stable MPC for a multi-mass 

humanoid model, IEEE-RAS International Conference on Humanoid Robots, 2017, DOI: 
10.1109/HUMANOIDS.2017.8246926: buona, pertinente 

 
21. A. Aboudonia, N. Scianca, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, Humanoid gait generation for walk-to locomotion 

using single-stage MPC, IEEE-RAS International Conference on Humanoid Robots, 2017, Birmingham, United 
Kingdom, DOI: 10.1109/HUMANOIDS.2017.8239554: buona, pertinente 

 
22. A. Zamparelli, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, Humanoid Gait Generation on Uneven Ground using Intrinsically 

Stable MPC, Symposium on Robot Control, 2018, Budapest, Hungary, DOI: 
https://doi.org/10.1016/j.ifacol.2018.11.574: buona, pertinente 

 
23. F. M. Smaldone, N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, Gait Generation using Intrinsically Stable MPC in 

the Presence of Persistent Disturbances, IEEE-RAS 19th International Conference on Humanoid Robots. 2019. 
Toronto, Canada, DOI: 10.1109/Humanoids43949.2019.9035068: buona, pertinente 

 
24. N. Scianca, U. Rosolia, F. Borrelli, Learning Model Predictive Control for Periodic Repetitive Tasks, European 

Control Conference, 2020, Saint Petersburg, Russia, DOI: 10.23919/ECC51009.2020.9143857: buona, 
pertinente 

 
Consistenza complessiva della produzione scientifica 
La produzione scientifica del candidato appare buona sia sotto il profilo quantitativo che sotto quello della qualità delle 
sedi di pubblicazione. Gli indici bibliometrici del candidato sono soddisfacenti. L’ambito scientifico delle pubblicazioni è 
pienamente riconducibile alle tematiche del bando. Pertanto, la valutazione della produzione scientifica del candidato 
ai fini del bando in oggetto è buona.  
 
GIUDIZIO COLLEGIALE  
 
Titoli  
Il candidato ha conseguito il dottorato di ricerca nel 2020. Da allora, è stato assegnista di ricerca presso il Dipartimento 
di Ingegneria Informatica, Automatica e Gestionale di Sapienza Università di Roma. Ha effettuato due soggiorni di ricerca 
all’estero, uno negli USA e l’altro in Giappone. La sua attività di ricerca si è incentrata sulla robotica umanoide, con 
contributi relativi alla generazione di andature, al controllo della locomozione e alla sicurezza nell’interazione con 
umani. Nel complesso, i titoli sono da considerarsi adeguati allo svolgimento delle ricerche previste dal presente bando. 
 
Pubblicazioni presentate 
 



1. L. Penco, N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, S. Ivaldi, A Multimode Teleoperation Framework for 
Humanoid Loco-Manipulation: An Application for the iCub Robot, IEEE Robotics & Automation Magazine, 2019, 
DOI: 10.1109/MRA.2019.2941245: ottima, pertinente 
 

2. N. Scianca, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, MPC for Humanoid Gait Generation: Stability and Feasibility, IEEE 
Transactions on Robotics, 2020, DOI: 10.1109/TRO.2019.2958483: ottima, pertinente 

 
3. N. Scianca, P. Ferrari, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, A behavior-based framework for safe deployment of 

humanoid robots, Autonomous Robots, 2021, DOI: https://doi.org/10.1007/s10514-021-09978-5: ottima, 
pertinente 

 
4. F. M. Smaldone, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, Feasibility-Driven Step Timing Adaptation for Robust MPC-

Based Gait Generation in Humanoids, IEEE Robotics and Automation Letters, 2021, DOI: 
10.1109/LRA.2021.3059627: ottima, pertinente 

 
5. F. M. Smaldone, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, From Walking to Running: 3D Humanoid Gait Generation via 

MPC, Frontiers in Robotics and AI, 2022, DOI: 10.3389/frobt.2022.876613: ottima, pertinente 
 

6. N. Scianca, M. Cognetti, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, Intrinsically Stable MPC for Humanoid Gait 
Generation, IEEE-RAS 16th International Conference on Humanoid Robots, 2016, Cancun, Mexico, DOI: 
10.1109/HUMANOIDS.2016.7803336: buona, pertinente 

 
7. D. De Simone, N. Scianca, P. Ferrari, L. Lanari, G. Oriolo, MPC-based humanoid pursuit-evasion in the presence 

of obstacles, IEEE International Conference on Intelligent Robots and Systems, 2017, Vancouver, Canada, DOI: 
10.1109/IROS.2017.8206415: buona, pertinente 

 
8. N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, Gait generation via intrinsically stable MPC for a multi-mass 

humanoid model, IEEE-RAS International Conference on Humanoid Robots, 2017, DOI: 
10.1109/HUMANOIDS.2017.8246926: buona, pertinente 

 
9. A. Aboudonia, N. Scianca, D. De Simone, L. Lanari, G. Oriolo, Humanoid gait generation for walk-to locomotion 

using single-stage MPC, IEEE-RAS International Conference on Humanoid Robots, 2017, Birmingham, United 
Kingdom, DOI: 10.1109/HUMANOIDS.2017.8239554: buona, pertinente 

 
10. A. Zamparelli, N. Scianca, L. Lanari, G. Oriolo, Humanoid Gait Generation on Uneven Ground using Intrinsically 

Stable MPC, Symposium on Robot Control, 2018, Budapest, Hungary, DOI: 
https://doi.org/10.1016/j.ifacol.2018.11.574: buona, pertinente 

 
11. F. M. Smaldone, N. Scianca, V. Modugno, L. Lanari, G. Oriolo, Gait Generation using Intrinsically Stable MPC in 

the Presence of Persistent Disturbances, IEEE-RAS 19th International Conference on Humanoid Robots. 2019. 
Toronto, Canada, DOI: 10.1109/Humanoids43949.2019.9035068: buona, pertinente 

 
12. N. Scianca, U. Rosolia, F. Borrelli, Learning Model Predictive Control for Periodic Repetitive Tasks, European 

Control Conference, 2020, Saint Petersburg, Russia, DOI: 10.23919/ECC51009.2020.9143857: buona, 
pertinente 

 
Consistenza complessiva della produzione scientifica 
Nel complesso, la produzione scientifica del candidato, che si articola nell’arco temporale dal 2016 (inizio del dottorato 
di ricerca) a oggi, è da ritenersi di buon livello sia sotto il profilo quantitativo che sotto quello della qualità delle sedi di 
pubblicazione. Gli indici bibliometrici del candidato sono discreti. Le pubblicazioni del candidato presentano contributi 
pienamente riconducibili alle tematiche del bando. Pertanto la valutazione delle pubblicazioni ai fini del bando in 
oggetto è buona.  
 
Letto, approvato e sottoscritto per via telematica. 
 
Roma, 17/02/2023 
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