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Responsabile locale di PANDA-Torino/Dtz dal 01-01-2015 fino al 31 dicembre 2016;

Responsabile del rivelatore a pixel di PANDA dal 2005 ad oggi;
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Carlo Ferraresi ha conseguito la laurea in Ingegneria Meccanica presso il Politecnico di Torino nel 1980. Dal 
1983 ha sempre svolto la propria attività presso il Dipartimento di Meccanica del Politecnico di Torino, ora 
Dipartimento di Ingegneria Meccanica e Aerospaziale, prima come Ricercatore e successivamente, dal 1992 
come Professore Associato, dal 2000 come Professore Straordinario e dal 2003 come Ordinario in 
Meccanica Applicata alle Macchine. 
 
DIDATTICA 
Il Prof. Ferraresi ha tenuto, presso le varie sedi del Politecnico di Torino, corsi di Meccanica Applicata alle 
Macchine, Fondamenti di Meccanica Teorica e Applicata, Meccanica dei Robot, Meccanica e Controllo dei 
Sistemi Meccanici, Meccanica Applicata ai Sistemi Biomedici. E' autore di testi riguardanti argomenti di 
Meccanica Applicata, Automazione a Fluido e Controllo dei Sistemi Meccanici. Ha inoltre svolto i seguenti 
incarichi istituzionali presso il Politecnico di Torino: 
1999-2001 – Presidente Vicario del Diploma Universitario In Ingegneria Meccanica. 
1999-2006 – Coordinatore del Dottorato in Meccanica Applicata. 
2003-2012 – Vice Preside della I Facoltà di Ingegneria 
 
RICERCA 
Il Prof. Ferraresi esercita la propria attività di ricerca nei seguenti settori, in cui sono riportati i più 
significativi argomenti affrontati. 
 Robotica: robot mobili a locomozione ibrida per ambienti semistrutturati; strutture robotiche innovative 

di tipo seriale e parallelo; manipolatori e robot mobili azionati da attuatori pneumatici flessibili; robot 
paralleli a cordini; robot subacquei con propulsione a pinna oscillante; mani sensorizzate e 
autoadattative per la presa di oggetti delicati; mani azionate da elementi a memoria di forma. 

 Fluidotecnica: componenti pneumatici innovativi (valvole proporzionali, attuatori a basso attrito, 
attuatori flessibili, servoassi pneumatici); banchi di prova, apparecchiature e metodologie per la 
caratterizzazione sperimentale di componenti; tecniche di controllo innovative per la regolazione del 
flusso; circuiti di rifornimento per veicoli; impianti di alimentazione per motori a combustione interna. 

 Meccatronica: sistemi aptici per telemanipolazione con riflessione di forza; sensori tattili 
elettropneumatici; dispositivi di interfaccia (opto-pneumatici, acustico-pneumatici, a transizione 
laminare-turbolenta di getti); valvole pneumatiche azionate da elementi a memoria di forma. 

 Ingegneria Biomedica: dispositivi di ausilio a disabili; manipolatore di puntamento per neurochirurgia; 
studi numerici e sperimentali della valvola aortica naturale e di protesi biologiche di valvola aortica; 
sistemi pneumatici intermittenti per il miglioramento del ritorno venoso e la riabilitazione 
cardiovascolare, dispositivi ortesici di caviglia ad asse di articolazione flottante, dispositivi per l’analisi 
del controllo posturale. 

 
Il Prof. Ferraresi ha coordinato diverse ricerche finanziate da Enti Pubblici. Si riportano di seguito le più 
significative.  
1989 – (MPI)  “metodi  di  controllo  di  valvole  proporzionali  pneumatiche”  - Responsabile Scientifico di U.O. 
1989 – (contributo  CNR)  “sensorizzazione  di  robot  per  il  riconoscimento  di  forma  e  posizione  di  oggetti”. 
1990 - (contributo  CNR)  “analisi  delle  caratteristiche  dei  regolatori  di  pressione  per  aria  compressa”. 
1992 - (contributo  CNR)  “caratteristiche  della  rigidità  di  accoppiamenti  rotoidali  e  prismatici”. 
1992 – (P.F. Robotica CNR) “realizzazione  di  robot  sperimentale  a  struttura  antropomorfa,  predisposto  per  

l’uso  di  motori  asincroni”  - Responsabile Scientifico di U.O. 
1994 – (MURST)  “Validazione  dei  meccanismi  per  l'automazione  – sistemi di attuazione pneumatici 

integrati”  – Responsabile Scientifico di U.O. 
1994 - (MURST-British  Council)  “progetto  congiunto  con  University  of  Reading  UK”. 
1997 – (ASI)  “sistemi  di  attuazione  innovative  per  applicazioni  spaziali  – I”. 
2000 - (ASI)  “sistemi  di  attuazione  innovative  per  applicazioni  spaziali - II”. 
2000 – (MIUR)  “Sviluppo  di  strutture  robotiche  parallele  a  fili”  – Responsabile Scientifico di U.O. 
2003 – (MIUR)  “Studio  e  realizzazione  di  un  master  per  teleoperazione  a  riflessione  di  forza  con  struttura  

parallela  a  cordini”  – Responsabile Scientifico di U.O. 



2008 – (Regione Piemonte) Bando regionale Sistemi Avanzati di Produzione – “New  technologies  and  
intelligent mechanisms for very high productivity handling and contacting of miniaturized 
semiconductor  devices”  - Responsabile Scientifico di U.O. 

2008 – (MIUR)  “Dispositivo  robotico  biomeccanico  per  il  recupero  della  funzionalità  cardiovascolare  nei  
paraplegici”  – Coordinatore Scientifico del Programma di Ricerca. 

 
Il Prof. Ferraresi ha inoltre partecipato a numerosi contratti di ricerca stipulati tra il Dipartimento di 
Meccanica ed Enti pubblici e privati, tra cui: Centro Ricerche Fiat, Metal Work, Olivetti Accessori, Fiat 
Ferroviaria, Festo K.G., Comau, ENEA, Pirelli, Italgas, Dayco Europe, Ferrari, Sandretto Industrie, Promatech, 
Matrix, SKF, Faiveley, SPEA, Corcos. 
 
Il Prof. Ferraresi fa parte del Comitato Scientifico Internazionale RAAD (Robotics in Alpe-Adria_danube 
Region. 
Il Prof. Ferraresi è revisore delle seguenti riviste scientifiche:  
•  Proceedings of the Institution of Mechanical Engineers Part P Journal of Sports Engineering and 
Technology;  
•  Proceedings  of  the  Institution  of  Mechanical  Engineers  Part  C  Journal  of  Mechanical  Engineering  Science; 
•  Journal  of  Mechanisms  and  Robotics  ASME  Transactions;   
•  Robotica;   
•  Journal  of  Robotic Systems;  
•  BioMedical  Engineering  OnLine;   
•  IEEE  Transactions  on  Robotics  and  Automation;   
•  International  Journal  of  Mechanics  and  Control;   
•  Journal  of  Robotics  and  Computer  Integrated  Manufacturing;   
•  Journal  of  Dinamic  Systems  Measurement  and Control ASME Transactions.  
 
L’attività  di  ricerca  ha  portato  alla  pubblicazione  di  oltre  240 articoli scientifici su riviste nazionali ed 
internazionali e su atti di congressi, oltre al deposito di dieci domande di brevetto industriale. 
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