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I suoi principali interessi di ricerca riguardano la progettazione di 
sistemi di robotica soffice “soft robotics”, l'interazione uomo-robot, 
avatar, protesi e riabilitazione. I risultati recenti dei suoi contributi 
sono la mano protesica SoftHand Pro; il SoftFoot Pro, un piede 
artificiale per persone e robot umanoidi e Alter-Ego, un robot 
umanoide per l'interazione fisica in contesti autonomi e teleoperati.  
 
Il termine “soffice” riferito alla robotica (dall’inglese soft robotics) 
indica l’utilizzo di materiali diversi da quelli convenzionalmente usati 
in questo campo (metallo e plastica rigida), ma anche un approccio 
“soft” nell’interazioni con l’ambiente circostante e l’uomo o la 
morbidezza dei movimenti.  
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