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VERBALE N.1 DELLA COMMISSIONE ESAMINATRICE DEL CONCORSO PER IL CONFERIMENTO DI N.1 INCARICO
DI COLLABORAZIONE NELL’AMBITO DEL PROGETTO DI RICERCA “Progetto Ermes ” (codice progetto
PNCO0000007 Fit for Medical Robotics Fit4MedRob), INDETTO CON DECRETO N. 327/2026, PER ATTIVITA' DI
RICERCA DAL TITOLO “Sviluppo del software per un deambulatore robotico per la riabilitazione del cammino
in ambiente controllato” PRESSO IL DIPARTIMENTO DI INGEGNERIA INDUSTRIALE E DELL'INFORMAZIONE E DI
ECONOMIA.

La Commissione Esaminatrice del concorso in oggetto, composta dal Prof. Giulio D’Emilia con funzioni di
Presidente, dal Prof. Francesco Durante come componente, e dalla Prof.ssa Emanuela Natale come
componente-segretario, € riunita alle ore 11:00 del giorno 16.07.2026 online, su piattaforma Teams.

In accordo con I’Art. 7 del bando di concorso la Commissione prende atto che la selezione avverra per titoli
e colloquio, secondo le modalita previste dal bando:

e La Commissione giudicatrice disporra di 50 punti, di cui fino a 20 per la valutazione dei titoli e 30 per

il colloquio

VALUTAZIONE DEI TITOLI, MAX 20 PUNTI:

a) voto di laurea Magistrale Max: 2 punti

La Commissione specifica i seguenti punteggi:
e 110/110e Lode, 0110/110 punti?2
e Voto compreso tra99 e 109 puntil

e Votocompresotra66e98 puntiO

b) Dottorato di Ricerca, Max 4 punti:
La Commissione specifica i seguenti punteggi:
e Dottorato di Ricerca conseguito su argomenti pienamente congruenti con le tematiche del
progetto: max 4 punti
e Dottorato di Ricerca conseguito in settori affini alle tematiche del progetto: max 2 punti

e Assenza del titolo: 0 punti
c) Adeguatezza del Curriculum Vitae per lo svolgimento dell’incarico, Max 9 punti:
La Commissione attribuira un punteggio fino a un massimo di 9 punti in relazione alla coerenza del Curriculum

Vitae con le tematiche del progetto e alla qualificazione delle esperienze lavorative e di ricerca.

d) Titoli, periodi di studio, borse di studio, contratti, Max 2 punti:
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La Commissione attribuira un punteggio fino a un massimo di 2 punti in relazione alla coerenza e qualificazione

di titoli, periodi di studio, borse di studio, contratti, nonché alla durata delle esperienze di ricerca.

e) Pubblicazioni scientifiche, Max 3 punti
La Commissione attribuira un punteggio fino a un massimo di 3 punti valutando la coerenza delle pubblicazioni

con le tematiche del progetto, il rigore scientifico dei contributi, e la collocazione editoriale.

SOGLIE PER IL SUPERAMENTO DELLA SELEZIONE

La selezione si intende superata con un punteggio complessivo superiore a 30 punti su 50 punti.

COLLOQUIO, MAX 30 PUNTI
Il colloquio vertera sulla conoscenza degli aspetti meccanici, di quelli elettronici e informatici per la
programmazione e gestione del dispositivo costituente robot mobile collaborativo, per la quale sara attribuito

un punteggio fino ad un massimo di 30 punti.

La Commissione si aggiorna alle ore 10:00 del giorno 20.07.2026, per procedere alla valutazione dei titoli dei

candidati.

La seduta della Commissione ha termine alle ore 11:20 del 16.07.2026.

Letto, approvato e sottoscritto.

L’Aquila, I 16.07.2026

f.to LA COMMISSIONE

Prof. Giulio D’Emilia Presidente
Prof. Francesco Durante Componente
Prof.ssa Emanuela Natale Segretario

*Numero di protocollo, data di registrazione, numero di allegati, titolo, classe e fascicolo, sono riportati nei metadati della
registrazione del documento del sistema di protocollo informatico Titulus.

Il presente documento & conforme al documento originale ed & prodotto per la pubblicazione sul portale istituzionale
nella modalita necessaria affinché risulti fruibile dai software di ausilio, in analogia a quanto previsto dalla legge
sull’accessibilita.

Il documento originale con le firme autografe & a disposizione presso il Dipartimento



