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1. Dati biografici
Cognome e nome:

Frontoni Emanuele

Codice fiscale: 

FRNMNL78E15D542K
Luogo e data di nascita: 

Fermo il 15/05/1978
Residenza: 


Via S.Croce 8/A 63020 Montappone (AP)

Telefoni: 

ab. 0734760131      cell. 3478628601
E-mail: 

frontoni@diiga.univpm.it
2. Stato di servizio
•
Posizione attuale: Assegnista di Ricerca presso l’Università Politecnica delle Marche, Facoltà di Ingegneria, Dipartimento di Ingegneria Informatica, Gestionale e dell’Automazione (DIIGA).

•
15 Dicembre 2006: ottiene il Dottorato di Ricerca in Sistemi Artificiali Intelligenti (V ciclo), presso il Dipartimento di Ingegneria Informatica, Gestionale e dell’Automazione (DIIGA), Facoltà di Ingegneria, Università Politecnica delle Marche, Ancona. La tesi di dottorato, dal titolo “Vision Based Mobile Robotics”, tratta temi di intelligenza e visione artificiale applicati alla robotica mobile.
•
2006: svolge un periodo di ricerca presso l’Autonomous System Lab dell’EPFL di Losanna (Svizzera) coordinato dal prof. Roland Siegwart occupandosi di stima del moto di veicoli autonomi intelligenti basati su sensori visivi.

•
A.A. 2001/02: consegue la laurea in Ingegneria Elettronica presso L'Università degli Studi di Ancona con voto 110/110 e Lode. Svolge la tesi di laurea dal titolo “Metodi per l’estrazione di informazione da sequenze di DNA” nel settore della bioinformatica, applicando tecniche di data mining a set di dati biologici, in collaborazione con l’Istituto di Elettronica ed Automatica della Facoltà di Ingegneria e con L’istituto di Genetica della Facoltà di Medicina e Chirurgia.
•
1997: consegue la maturità scientifica presso il Liceo Scientifico G.Galilei di Macerata con votazione di 54/60.

3. Attività di ricerca scientifica

Dal 2003 ha frequentato il Dottorato di Ricerca in Sistemi Artificiali Intelligenti nell’Ingegneria dell’Informazione e nell’Ingegneria Industriale, presso il Dipartimento di Ingegneria Informatica, Gestionale e dell'Automazione - Facoltà di Ingegneria dell'Università Politecnica delle Marche. 
La visione artificiale è l’oggetto primario di tale attività, affrontandone sia aspetti teorici sia applicativi. La visione robotica e, in particolare, i sistemi di autolocalizzazione e navigazione per robot mobili rappresentano il tema centrale dell’attività di ricerca in svolgimento negli ultimi anni. 

Le principali tematiche affrontate sono riportate con più dettaglio di seguito.

►   Sistemi di auto-localizzazione e navigazione per robot mobili basati su sensori visivi 
Negli ultimi anni, la visione nella robotica mobile ha costituito l’aspetto più importante dell’attività di ricerca svolta. In particolare, si è seguito l’approccio appearance-based, tramite cui la localizzazione di un robot è effettuata senza usare modelli di oggetti espliciti, ma confrontando la vista corrente con quelle disponibili da precedenti esplorazioni dell’ambiente. Il matching tra le immagini viene effettuato considerando sia gli attributi cromatici dei color-set nelle immagini che le mutue relazioni spaziali, calcolate con la tecnica dei weighted-walkthrough. I risultati del matching sono poi utilizzati per aggiornare un valutatore di posizione stocastico (MDP, Markov Decision Process o MCL, Monte Carlo Localization) [J06a, J06b, C05b, C05a, C04]. Sono stati introdotti e studiati approcci attivi alla localizzazione al fine di permettere al robot la scelta dell’azione migliore per ottenere la migliore localizzazione [C06e, C05b]. Infine sono stati studiati sistemi basati sull’estrazione delle feature di un’immagine per la stima del movimento e per la localizzazione di un robot mobile; in particolare è stato introdotto un approccio migliorativo al SIFT [C06f] realizzato in collaborazione con l’Intelligent Autonomous System Lab dell’EPFL di Losanna, Svizzera. 
3.1. Elenco delle pubblicazioni

Di seguito si riporta l’elenco delle pubblicazioni scientifiche di Emanuele Frontoni suddivise per categorie INSPEC e in ordine cronologico inverso.
►  Libri (Book)

Informatica - tematiche generali

P. ZINGARETTI - E. FRONTONI

Edizioni Simple

ISBN 978-88-89177-79-2

►  Pubblicazioni su riviste (Journal-article)

[J06b]
P.Zingaretti, E.Frontoni, "A rotational invariant similarity metric for omnidirectional images", Robotics and Autonomous Systems, Elsevier, 54 (9), pp. 750-757, September 2006, ISSN 0921-8890.
[J06a]
P.Zingaretti, E.Frontoni, "Appearance-based robot localization in partially explored environments", IEEE Robotics & Automation Magazine, 13 (1), pp.59 – 68, March 2006, ISSN 1070-9932.
►  Pubblicazioni su atti di conferenze (Conference-paper)

[C07h]
P. Zingaretti, E. Frontoni, G. Forlani, C. Nardinocchi, Automatic extraction of LIDAR data classification rules, ICIAP 2007 - 14th International Conference on Image Analysis and Processing, Modena, Italy, Semptember 2007

[C07g]
E. Frontoni, P. Zingaretti, Visual feature group matching for autonomous robot localization, ICIAP 2007 - 14th International Conference on Image Analysis and Processing, Modena, Italy, Semptember 2007

[C07f]
P. Zingaretti, A. Mancini, E. Frontoni, S. Longhi  Autonomous helicopter for surveillance and security, 3rd ASME/IEEE International Conference on Mechatronic and Embedded Systems and Applications, Las Vegas, Nevada, USA, September 2007

[C07e]
A. Mancini, E. Frontoni, S. Longhi, P. Zingaretti, UAV helicopter prototype for cooperative rescue, IEEE/ASME International Conference on Advanced Intelligent Mechatronics (AIM 2007), ETH Zürich, Switzerland, September 2007

[C07d]
E. Frontoni, P. Zingaretti, Comparison and fusion of vision and range measurements for robot pose estimation, Mediterrean Conference on Control and Automation  (MED'07), Athens, Greece, June 2007.

[C07c]
P. Zingaretti, A. Mancini, E. Frontoni, Vision based approach for active selection of robot’s localization, Mediterrean Conference on Control and Automation (MED'07), Athens, Greece, June 2007.

[C07b]
S. Longhi, P. Zingaretti, F. Caponetti, E. Frontoni, A. Monteriu, A. Mancini, Safe flying for an UAV Helicopter, Mediterrean Conference on Control and Automation (MED'07), Athens, Greece, June 2007.

[C07a]
E. Frontoni, P. Zingaretti, Adaptive and Fast Scale Invariant Feature Extraction, Second International Conference on Computer Vision Theory and Applications, Workshop on Robot Vision, Barcelona, March 2007
[C06f]
E. Frontoni, P. Zingaretti, Feature extraction under variable lighting conditions, CISI 2006, Ancona, Italy, September 2006.
[C06e]
E. Frontoni, P. Zingaretti, A. Mancini, F. Caponetti, Fast mobile robot localization using low cost sensors, IFAC Symposium on Robotics and Control - Syroco 2006, Bologna, Italy, September 2006.
[C06d]
E. Frontoni, P. Zingaretti, Aliasing maps for robot localization, European Conference on Artificial Intelligence, ECAI 2006, Trento, Italy, August 2006.
[C06c]
P. Zingaretti, E. Frontoni, Vision and sonar sensor fusion for mobile robot localization in aliased environments, IEEE/ASME International Conference on Mechatronic and Embedded Systems and Applications, MESA 2006, Beijing, China, August 2006.
[C06b]
E.Frontoni, P. Zingaretti, Polar Weighted Walktrough for image retrieval by visual content, Italian Symposium on Advanced Database Systems, SEBD 2006, Portonovo, Italy, June 2006.

[C06a]
E. Frontoni, F. Caponetti, A. Mancini, P. Zingaretti, An efficient framework for simulations and tests of mobile robotics tasks, IEEE Mediterrean Conference on Control - MED 2006, Ancona, Italy, June 2006. 

[C05c]
E. Frontoni, P. Zingaretti , A rotational invariant similarity metric for appearance based robot localization, European Conference on Mobile Robots - ECMR 2005, Ancona - Italy, September 2005.

[C05b]
E. Frontoni, P. Zingaretti , A vision based algorithm for active robot localization, IEEE CIRA 2005, International Symposium on Comutational Intelligence in Robotics and Automation, Helsinky, Finland, pp. 347 – 352, June 2005.

[C05a]
A. Borella, G. Cancellieri, E. Frontoni, V. Pallotta, A 4-colorable mapping for a class of crosstalkfree permutations in dilated networks for photonic switching; Proceedings of the 8th International Conference on Telecommunications, ConTEL 2005. June 2005. 

[C04]
E. Frontoni, P. Zingaretti , "Robot navigation and perceptual aliasing", CISI-04, Conferenza Italiana sui Sistemi Intelligenti, Perugia, 2004. 
►   Rapporti tecnici (selezione tra i più significativi)

[TR06]
E. Frontoni, S. Longhi, R. Siegwart, P. Zingaretti, Vision For Mobile Robotics
[TR05b]
E. Frontoni, S. Longhi, The ability to sense and make sense. A survey on image sensors for time critical robotics applications. Technical Report, Dottorato di Ricerca in Sistemi Artificiali Intelligenti

[TR05a]
M. Anderlucci, E. Frontoni, Filtro di Kalman: analisi di casi applicativi, Technical Report, Dottorato di Ricerca in Sistemi Artificiali Intelligenti

[TR02]
E. Frontoni “User Profiling: applicazione ad un caso reale”

[TR01]
E. Frontoni, S. La Porta, A. Candria  “Implementazione di un riconoscitore facciale tramite Eigenfaces”

[TR01]
E. Frontoni, A. Larocca “Mix ottimo di produzione in un’azienda di cappelli”

►   Lezioni a livello internazionale (Invited Lectures)
[I06b]
E. Frontoni, Feature extraction using SIFT: tutorial and exercices, EURON PSFMR 2006 Summer School, Fermo, Italy, September 2006. 
[I06a]
E. Frontoni, The ability to sense and make sense, Intelligent Autonomous System Lab EPFL, Lausanne, Switzerland, February 2006.

[I05]
E. Frontoni, Tutorial and exercises on mobile robots localization, EURON PSFMR 2005 Summer School, Ancona, Italy, Sptember 2005.

E’ membro di Program Commitee Internazioni :
RoboCup International Symposium 2006
RoboCup International Symposium 2007

European Conference on Mobile Robots 2005

European Conference on Mobile Robots 2007

4. Attività didattica

Svolge attività didattica come docente dei corsi: 
Informatica: applicazioni avanzate (A.A. 2004/2005), Alfabetizzazione Informatica (A.A. 2005/2006), Laboratorio di Comunicazione per il Web (A.A. 2005/2006), Laboratorio di tecniche per la ricerca e la diffusione di informazioni sul web (A.A. 2005/2006), presso l’Università degli Studi di Macerata, Facoltà di Scienze della Comunicazione. 
Laboratorio di Informatica Grafica, (dall’A.A. 2006/2007) dell’Università Politecnica delle Marche, nei corsi di Laurea di Ingegneria Edile Architettura.

Svolge attività didattica come coadiutore dei corsi di: 

“Fondamenti di Informatica” presso l’Università Politecnica delle Marche, nei corsi di Laurea di Ingegneria Informatica e dell’Automazione, Ingegneria Elettronica, Ingegneria delle Telecomunicazioni, Ingegneria Biomedica; (dall’ A.A. 2002/2003 )

“Fondamenti di Informatica I” e “Fondamenti di Informatica II”, nel Corsi di laurea in Ingegneria informatica e dell’automazione a distanza - NETTUNO; (dall’ A.A. 2002/2003 )

“Servizi di Telecomunicazioni” e “Teoria dei Segnali” presso la sede di Fermo dell’Università Politecnica delle Marche, nei corsi di Laurea di Ingegneria Informatica e dell’Automazione, Ingegneria delle Telecomunicazioni e Ingegneria Gestionale. 

Ha svolto un ciclo di seminari sull’intelligenza artificiale e la robotica alle quinte classi del Liceo Scientifico “G. Galilei” di Macerata nel corso dell’A.S. 2003- 2004.

5. Attività di organizzazione

Emanuele Frontoni svolge attività di organizzazione in collaborazione con il Dipartimento di Ingegneria Informatica, Gestionale e dell’Automazione dell’Università Politecnica delle Marche:

►
organizzando incontri nazionali ed internazionali e/o partecipando a comitati scientifici:

•
2006: è organizzatore e Segretario Scientifico della scuola internazionale per giovani ricercatori "Perception and Sensor Fusion in Mobile Robotics – PSFMR 2006", Ancona, 11-16 settembre 2006 (http://psfmr.univpm.it/);

•
2005: è organizzatore e Segretario Scientifico della "2nd European Conference on Mobile Robots – ECMR’05", Ancona, 7-10 settembre 2005 (http://ecmr05.univpm.it/);

•
2005: è organizzatore e Segretario Scientifico della scuola internazionale per giovani ricercatori "Perception and Sensor Fusion in Mobile Robotics – PSFMR 2005", Ancona, 1-7 settembre 2005 (http://psfmr.univpm.it/2005);

►
quale revisore di riviste internazionali:

•
 tra cui IEEE Transactions on Robotics e Elsevier Robotics and Autonomous Systems;

►
collaborando con associazioni scientifiche nazionali ed internazionali:

•
dal 2005 è membro della IEEE (Institute of Electrical and Electronics Engineers) e di altre sue singole società;

•
dal 2004 è socio dell’ AI*IA (Associazione Italiana per l’Intelligenza Artificiale).
6. Altre attività
Le principali attività di trasferimento tecnologiche e professionali svolte da Emanuele Frontoni sono le seguenti:

· Dal 2000 è un libero professionista nel settore della consulenza informatica e nella fornitura di software per aziende con partita IVA n° 01746240447. In questo ambito ha svolto attività di consulenza su tutto il territorio nazionale nell’ambito dello sviluppo di applicazioni per il web, nella realizzazione di software applicativi e nella progettazione di sistemi per l’interoperabilità.
· E' consulente e responsabile dei Sistemi Informatici della Federazione Italiana Giuoco Calcio; dal 2001 gestisce la rete mista PC-AS400 per l'amministrazione dei Campionati di Calcio Regionali, della Giustizia Sportiva e della Contabilità nelle sedi di Ancona, Pesaro, Macerata ed Ascoli Piceno ed è nel gruppo di esperti per lo sviluppo di sistemi innovativi della FIGC-LND.
· E' un giornalista e scrive mensilmente per la rivista sportiva L'Arbitro e per le riviste di divulgazione informatica Idea Web e Win Magazine.
· Ha curato la pubblicazione dei libri "Corrispondenze dagli undici metri" e “Segniamo di testa”, editi dalla Grapho5editrice di Fano, di cui ha scritto le introduzioni e due racconti.
· Dal 2005 è membro del Comitato di Gestione del progetto TECUT del Comune di Fermo, rientrante nella prima fase dei progetti nazionali per l’e-government. 
· Conosce i linguaggi di programmazione: C, C++, Visual Basic .NET, Delphi, ASP, PHP. Ha realizzato progetti software sia in ambito accademico che aziendale. 

Montappone, 20 maggio 2007

Firma


(Emanuele Frontoni)
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Autorizzo al trattamento dei dati personali ai sensi della legge 675/96.
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