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Apriby 2022 - Satbembra 2022
Unnersiia degh Sludi di Frenze incoliaborazions con Isttuto Don Grooshi o Firerze

Univarsia

Tasi maghtralke

Urilzzare due bpokoge di sanson (camera RGE0 e aser 20) presentisuun rabot mobie per
Esuguine due lasks: N prime biego lrobot deve essers in gradoedi segquire auloncmarmente una
perscna target, iilizzanco teeniche di compaber wision (YOLOw], Mobiehat ...} e algositmi per
il fracking dale gambe, in sacondo heogo, 1 robat deve esserain gradodimenilorarala
cammingia dela persana wlozands i dall proweranli dal laser e da dei tenzori nerziali

[ SencFoot), ullizzandn anche brede opansoures [ DoenPose) perlo scheletro iradiong,

Ghgno 2022 - Lugho 2022
Coenitato Obmpien Nazionale lalana [CONIL Via Ilanda 5, 50126, Frerze, izta

Seflora amminisirativa
Cdiabaratore
Angiarramento banca dali

Dicernbang 2021 - Marz 2022
Universth degh Sludidi Frenze

Universita
Tiroanio

Swvilippo g appicativ robotic s piattaforma ROS {Rabot Operating System)., con sviuppodi
sibermi dmaulali g aigortmidi visione.

Apthe 2021 - Lugho 2021
Padeasr . via Coroglo 57, 80124, Napol, Hzia


ale.delogu
Timbro


« Tipo di azienda o sattore
* Tipo di mpega
» Principai mansoni e responsabdi

lsTRUZIONE E FORMATIONE

« Date [da-a)

» Mome ¢ lipo di isttato diistruzione
o jormazneng

+ Principiai maberia | abiilh
profassional ngoetho dell shudio

= Cualifica aongeguita

s [ate {da— &}

= Mpene e hipa di glituis di Bliruzone
a formazione

« Pringpali meterie f abita
professinak aggetto telo studis

» Dluatfic cansaguila

CHPACITAE COMPETENZE
PERSOMNALI

MADRELINGUA,

BALTRE LINGUE

» Capacia di ietiura
» Capacis di saritbura
= Capaciia di espressone orale

CAPAGITA E COMPETENZE
RELAZIOMALI

CAPACITAE COMPETEMZE
ORGANIZZATIVE

CAPACITAE COMPETENZE
TECHICHE

Pagiea 7 < Curmoulom wlie di
Vean heoolh

R obotcs educalii

Tirloer g rabalica

Astivita can bamibini defle scucle primaria g meda par avignarkal mondo Geka roboica e dela
ROGTAMMETNNE.

20182022
Unharsita dagl Studi di Firenza

Acquieie abdta inerenti aila programmaziont & simuiadone deirobot e alimpiEnentazions o
ghgariimi di maching learning.
Dioffore magisirale i ingegnena mecsanica |percanse robebca)

2012 -4
Linivarsia degh St di Firenze

Acuisite abifta nerant ala modellazione 30 e ala progetiazions MECCENIcE.

Diattare riermak: in Ngegnena Meccanca

Ho svolin dverse atindta riguardant i robofics, sa riguardantala prOGEAmmaiore
& lo swiuppa di akgor il dimachine kearning, sa riguardante | cantrodo dai regol,
Durants 1 percorso socademios, ho utiizzato deiserson EMG Earr!'n_plenwnlm
mracel thdasshcazans come KHN p.mmmnadaimnmn divisone per
imgplamenlans iecriche dicompules wsen, _

Hi svollo anche vane simubazoni dirabat 5ia manipalaton che robot mobdyin—
amibienti virtusl (come Gaseba), ulzzando strument come Movall perla parte di
onndnalio. :
Infinie, ho sequia corsi extra-gurriculan sula peltalerma Deaquest, rguarcark la
data science, imparando a gestie idatabase, o in genedale a alaborang 1dati par
implemardare vari tipi dd modedidi machine [Earning,

ITALIAMND

IwaLESE
ECLELLEMTE
BuRO
BiHOD

Capachi 1 lavorare in gruppo {acquisiadurants § percorso accademics & gT.a.liEl abe o)
Busnacapacta di adequarsi ad ambieng mulicullur sl | acouisita graze sllunivarsta, alospatte
& viaogil

Buona esperienza nela gestons di progeti (oraze al wEri progids swoll duranka il percerso
accadamicn ) & chgrupp: grecie AANES o bubor)

ROS (Ronnt Oparating System)
Simulazicns rabalica | Gazebo)
Linguagg di programmazine [Pyihan, £ )
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Machine Learning
Computer Vision
Database [S0L}
kicrosoll Excel
CAD {Solidworks)
LAE [Hypermesh)
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