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ESPERIENZA LAVORATIVA 1 
 

Periodo  Dal 18 febbraio 2018 

Tipo di attività  Ingegneria 

Nome e indirizzo del datore 
di lavoro 

 Politecnico di Torino - Corso Duca degli Abruzzi 24, 10129 Torino, Italia 

Settore di attività  Università 

Ruolo  Professore Associato  

Principali attività e 
responsabilità 

 Insegnamento: responsabile di corsi nell’ambito della Meccanica Applicata e 
delle Macchine (Fondamenti di Meccanica Teorica e Applicata, Sistemi 
Meccatronici, Controllo automatico nei sistemi di trasporto, Materiali e 
componenti per il design); attività di supporto nei corsi di Meccatronica, 
Regolazione e controllo dei sistemi meccanici e Automazione a fluido 
 
Ricerca: sviluppo di ricerche nell’ambito della meccatronica, dei sistemi di 
trasporto e distribuzione di fluidi, della robotica, e dell’energia. 
 
Argomenti trattati nel corso delle ricerche svolte: 
 

• Automazione industriale 

• Automazione e robotica flessibile in ambito industria 4.0 

• Robotica industriale 

• Robotica collaborativa 

• Robotica di servizio 

• Dispositivi meccatronici per applicazioni automotive, aerospaziali, navali 
e industriali 

• Generatori eolici on-shore e off-shore 

• Sistemi per lo stoccaggio, il trasporto e la distribuzione del gas naturale 

• Sistemi per l’upstream in ambito petrolifero 

• Dispositivi innovativi per l’industria meccano tessile 

• Dispositivi per la generazione e trasmissione del moto 

• Trasmissioni di potenza 

• Sistemi fotovoltaici di terza generazione 



 

ESPERIENZA LAVORATIVA 2 
  

Periodo  Dal 1 settembre 1995 al 17 febbraio 2018 

Tipo di attività  Ingegneria 

Nome e indirizzo del datore 
di lavoro 

 Politecnico di Torino - Corso Duca degli Abruzzi 24, 10129 Torino, Italia 

Settore di attività  Università 

Ruolo  Ricercatore universitario  

Principali attività e 
responsabilità 

 Insegnamento: responsabile di corsi nell’ambito della Meccanica Applicata e 
delle Macchine (Fondamenti di Meccanica Teorica e Applicata, Sistemi 
Meccatronici, Controllo automatico nei sistemi di trasporto, Materiali e 
componenti per il design); attività di supporto nei corsi di Meccatronica, 
Regolazione e controllo dei sistemi meccanici e Automazione a fluido 
 
Ricerca: sviluppo di ricerche nell’ambito della meccatronica, dei sistemi di 
trasporto e distribuzione di fluidi, della robotica, e dell’energia. 
 
Argomenti trattati nel corso delle ricerche svolte: 
 

• Automazione industriale 

• Automazione e robotica flessibile in ambito industria 4.0 

• Robotica industriale 

• Robotica collaborativa 

• Robotica di servizio 

• Dispositivi meccatronici per applicazioni automotive, aerospaziali, navali 
e industriali 

• Generatori eolici on-shore e off-shore 

• Sistemi per lo stoccaggio, il trasporto e la distribuzione del gas naturale 

• Sistemi per l’upstream in ambito petrolifero 

• Dispositivi innovativi per l’industria meccano tessile 

• Dispositivi per la generazione e trasmissione del moto 

• Trasmissioni di potenza 

• Sistemi fotovoltaici di terza generazione 
 

Organizzazione e gestione: membro del CdA nel periodo 2001-2003.  

 

 

ESPERIENZA DI LAVORO 3 
  

Periodo  Dal maggio 2002 

Tipo di attività  Ingegneria 

Settore di attività  Valutazione di progetti di ricerca 

Ruolo  Consulente 

Principali attività e 
responsabilità 

 Consulente Tecnico del MIUR, del Ministero dell’Economia, della Regione 
Veneto e della Regione Toscana per la valutazione ex-ante, in itinere ed ex-post 
di programmi di ricerca 

 

Membro dell’Albo degli Esperti del MIUR di cui al D.D. 1201/2011 ric dal 
2/8/2002 

 

Membro dell’Albo degli Esperti presso il Ministero dello Sviluppo Economico 
dal 2006 

Membro dei valutatori di programmi scientifici di RSE (Ricerca di Sistema 
Elettrico) 

 



Programmi valutati: 

1) 2022, Committente Regione Veneto tramite AVEPA, Bando per il sostegno a 

progetti sviluppati da aggregazioni di imprese. FSC 2014-2020,  

Descrizione attività: valutazione ex ante, in itinere ed ex post 

Sintesi progetto: 34 progetti presentati da aggregazioni di imprese per lo sviluppo 

di nuovi prodotti o processi 

2) 2022, Committente Regione VdA, programma “Accordo regionale per 

l’insediamento e lo sviluppo”, progetto Tech-Bat 

Descrizione attività: valutazione ex ante 

Sintesi progetto: sviluppo di tecnologie innovative per l’assemblaggio di pacchi 

batteria per l’autotrazione 

 

3) 2021, Committente Regione Umbria, Avviso a sostegno dei progetti di ricerca 

industriale e sviluppo sperimentale 2020, Progetto “Studio e sviluppo di 

robotizzazioni evolute integrate per sistemi di scarico auto complessi e pesanti ad 

alto valore aggiunto” – REI 

Descrizione attività: valutazione ex ante 

Sintesi progetto: studio di un sistema robotizzato per la movimentazione di sistemi 

di scarico auto complessi 

 

4) 2020, Committente Regione Puglia, Bando Innoprocess 

Descrizione attività: valutazione ex ante 

Sintesi progetto: valutazione di n° 10 progetti finalizzati alla digitalizzazione dei 

sistemi produttivi 

5) 2020, Committente Regione VdA, Bando “Start the valley up” 

Descrizione attività: valutazione ex ante 

Sintesi progetto: sviluppo di un sistema integrato per la produzione di energia 

elettrica da fonte solare ed eolica 

6) 2015, Committente MISE, progetti PON, progetto “Componenti avanzati per la 

riduzione della resistenza all’avanzamento   

Descrizione Attività: valutazione supplementare 

Sintesi progetto: sviluppo di soluzioni per la riduzione della resistenza 

all’avanzamento di autoveicoli 

7) 2015, Committente MISE, progetti PON, progetto “STEM-STELO Sviluppo e messa 

a punto di sistemi e tecnologie per la realizzazione di macchine e per il 

miglioramento della logistica di progetto e dei trasporti eccezionali” 

Descrizione Attività: valutazione supplementare 

Sintesi progetto: sviluppo di soluzioni innovative modulari per la movimentazione 

di grandi carichi 

8) 2013, Committente RSE, progetto “Energia elettrica da fonte eolica e dal mare. 

Descrizione attività: valutazione ex post 

Sintesi progetto: Il progetto è finalizzato a mettere a punto, sperimentare e 

diffondere strumenti, metodologie ed informazioni atti a supportare lo sviluppo 

della produzione energetica da fonte eolica e dai moti marini. 

9) 2013, Committente RSE, progetto “Energia elettrica da fonte solare” 

Descrizione attività: valutazione ex post 

Sintesi progetto: Il progetto si pone l’obiettivo generale di sviluppare la tecnologia 

del fotovoltaico con elevato fattore di concentrazione (HCPV) 

10) 2013, Committente RSE, progetto “Energia elettrica da biomasse” 

Descrizione attività: valutazione ex post 

Sintesi progetto: L’obiettivo generale del progetto è quello di fornire un supporto 

allo sviluppo della generazione elettrica a partire da biomasse 

11) 2012-2015, Committente MISE, programma FIT, progetto “: Progettazione e 

sperimentazione di un nuovo sistema di guida luci al suolo per aeromobili 

(S.M.G.C.S.)” 

Descrizione attività: valutazione ex ante, in itinere e ex post 

Sintesi progetto: sviluppo di soluzioni innovative basate sull’utilizzo integrato di 

dati e dell’illuminazione di pista per la guida automatica dei velivoli nelle fasi di taxi 

12) 2007 – 2010, Committente Regione Veneto tramite Veneto Innovazione 
S.p.A., progetto “Piattaforma elevatrice telescopica per disabili” 

Finanziamento a valere sulla legge 598/94 



Descrizione attività: valutazione ex-ante ed ex-post 

Sintesi progetto: realizzazione di un sistema di sollevamento domestico di persone 

diversamente abili, facilmente realizzabile dal punto di vista produttivo, senza 

difficoltà di sistemazione in ambito casalingo in quanto svincolato dall'effettiva 

presenza di un locale o di un foro appositamente realizzato nei pavimenti 

13) 2007-2010, Committente Regione Veneto tramite Veneto Innovazione S.p.A., 
progetto “Progettazione e realizzazione di un nuovo carro trinciamiscelatore di tipo 

orizzontale e distributore semovente dotato di dispositivo di carico e scarico, di 

altezza ridotta” 

Finanziamento a valere sulla legge 598/94 

Descrizione attività: valutazione ex-ante ed ex-post 

Sintesi progetto: progetto e realizzazione di un nuovo carro trinciamiscelatore di tipo 

orizzontale e distributore semovente dotato di dispositivo di carico e scarico, di 

altezza ridotta e capacità di carico di almeno  12-13 m3 , con costo similare a quello 

dei carri trainati. 

14) 2007-2010, Committente Regione Veneto tramite Veneto Innovazione S.p.A., 
progetto “Studio, sperimentazione, sviluppo di un nuovo sistema automatico per la 

preparazione e distribuzione di pop corn” 

Finanziamento a valere sulla legge 598/94 

Descrizione attività: valutazione ex-ante ed ex-post 

Sintesi progetto: Progettazione e realizzazione di una macchina automatica per la 

preparazione ed erogazione del popcorn con cottura senza olio per vitare problemi 

di digeribilità, conservazione e cambio dell'olio di cottura. 

15) 2007-2010, Committente Regione Veneto tramite Veneto Innovazione S.p.A., 
progetto “Studio, ingegnerizzazione sperimentazione e sviluppo di carrelli elevatori 

laterali, ad elevato contenuto di innovazione, rispetto agli standard esistenti, per 

livello di comfort, ergonomia, flessibilità funzionale, versatilità d’uso, modularità,”, 

Finanziamento a valere sulla legge 598/94 

Descrizione attività: valutazione ex-ante ed ex-post 

Sintesi progetto: Il progetto intende sviluppare una nuova linea di carrelli elevatori 

caratterizzati dalla modularità della cabina, dall’uso parallelo di volante e joystick 

per le gestione del veicolo e dall’uso di trazione elettrica 

16)   2007-2010, Committente Regione Veneto tramite Veneto Innovazione 
S.p.A., progetto “Tecniche innovative per la sanificazione e per il riempimento 

automatico di contenitori per liquidi alimentari”, Finanziamento a valere sulla legge 

598/94 

Descrizione attività: valutazione ex-ante ed ex-post 

Sintesi progetto: il progetto prevede lo sviluppo di dispositivi innovativi per 

macchine lavabottiglie e per macchine riempitrici, con l’obiettivo migliorare 

l’esecuzione e il monitoraggio del processo 

17) 2007-2010, Committente Regione Veneto tramite Veneto Innovazione 
S.p.A., progetto “Analisi progettuale e applicativa e sviluppo sperimentale di un 

sistema di manipolazione autonomo per ambienti ostili, con applicazione 

all’asservimento di presse per stampaggio a caldo”, 

Finanziamento a valere sulla legge 598/94 

Descrizione attività: valutazione ex-ante ed ex-post 

Sintesi progetto: Analisi, progettazione e realizzazione prototipale di un sistema 

pilota dedicato alla manipolazione per l’asservimento di presse per lo stampaggio a 

caldo. 

18) 2010, Committente Regione Veneto tramite Veneto Innovazione S.p.A., 
Progetto “PBL”,  
Finanziamento a valere su fondi FESR 2007-13 Az 1.1.2 Regione Veneto 

Descrizione attività: valutazione ex-ante 

Sintesi progetto: Il progetto ha lo scopo di realizzare una piegatrice per lamiere 

azionata principalmente da attuatori elettrici in luogo dei tradizionali attuatori a 

fluido, conseguendo il duplice risultato di semplificare l'impiantistica di bordo ed 

eliminare i fluidi per la trasmissione di potenza che notoriamente comportano 

notevoli problemi di gestione. Inoltre si stima che l'utilizzo di azionamenti elettrici 

possa consentire una significativa riduzione dei consumi energetici. 

19) 2010, Committente Regione Veneto tramite Veneto Innovazione S.p.A., 
Progetto “Progettazione fluidodinamica di un ventilatore centrifugo”,  
Finanziamento a valere su fondi FESR 2007-13 Az 1.1.2 Regione Veneto 



Descrizione attività: valutazione ex-ante 

Sintesi progetto: si prevedeva di realizzare un nebulizzatore con prestazioni 

incrementate in termini di minor consumo ed emissioni acustiche 

20) 2010, Committente Regione Veneto tramite Veneto Innovazione S.p.A., 
Progetto “Ricerca e Sperimentazione per lo Sviluppo Ecocompatibile e ad Alto 

Rendimento di Guarnizioni auto/moto ”,  
Finanziamento a valere su fondi FESR 2007-13 Az 1.1.2 Regione Veneto 

Descrizione attività: valutazione ex-ante 

Sintesi progetto: il progetto si concentra sullo studio di materiali e trattamenti 

superficiali finalizzati al miglioramento delle prestazioni delle guarnizione 

auto/moto in termini di durata e impatto ambientale del processo 

21) 2010, Committente Regione Veneto tramite Veneto Innovazione S.p.A., 
Progetto “Soluzioni innovative per l’automazione: Confezionamenti ad Alta 

Velocità”,  
Finanziamento a valere su fondi FESR 2007-13 Az 1.1.2 Regione Veneto 

Descrizione attività: valutazione ex-ante 

Sintesi progetto: Il progetto si pone l'obiettivo di aggiornare alla della tecnologia 

attuale degli azionamenti e della saldatura di materie plastiche i macchinari per il 

confezionamento di spaghetti prodotti dalla proponente. 

22) 2010, Committente Regione Veneto tramite Veneto Innovazione S.p.A., 
Progetto “Save Energy” 

Finanziamento a valere sulla legge 9/2007 Regione Veneto 
Descrizione attività: valutazione ex-ante 

Sintesi progetto: Il progetto riguardava lo studio, progettazione e sviluppo di una 

nuova famiglia di elettropompe complete di motore ed azionamento ad elevato 

rendimento energetico, destinate ad applicazioni civili ed industriali 
23) 2003 – 2008, Committente MIUR, Progetto “VAS-SIST Ricerca di 

metodologie e tecniche per lo sviluppo di un SISTema integrato di supporto 
per la Valutazione Ambientale Strategica” 
Finanziamento a valere sulla legge 297/99 
Descrizione attività: valutazione ex-ante, in itinere ed ex-post 

Sintesi progetto: sviluppo di metodologie e algoritmi finalizzati allo sviluppo della 

valutazione ambientale strategica.  

24) 2005, Committente Ministero Attività Produttive, Progetto “Star Tech” 

Finanziamento a valere sul bando “PIA Innovazione – II edizione” 

Descrizione attività: valutazione ex-ante 

Sintesi progetto: sviluppo di un polarizzatore per l’ottimizzazione del 
rendimento di motori a combustione interna 

25) 2005, Committente Ministero Attività Produttive, Progetto “PELICAN, 
Pitturazione Emissioni e Logistica – Innovazioni Che Assistono la 

Navigazione” 
Finanziamento a valere sul bando “PIA Innovazione – II edizione” 

Descrizione attività: valutazione ex-ante 

Sintesi progetto: il progetto si concentra sullo studio di tecniche di gestione 
dei motori di imbarcazioni cargo con lo scopo di ridurne le emissioni 

 

ESPERIENZA DI LAVORO  4   

Periodo  Dal gennaio 2001 - corrente 

Tipo di attività  Consulente Tecnico del Giudice o del Pubblico Ministero 

Nome e indirizzo del datore 
di lavoro 

 Attività svolta per conto di Tribunali e Procure in Italia 

Settore di attività  Ingegneria 

Ruolo  Consulente Tecnico 

   

 

PROGETTI DI RICERCA  • Progetti di ricerca con finanziamento pubblico 

• 2021 – in corso, Eurofusion, partecipazione allo sviluppo del 

sistema di manutenzione remota di una centrale a fusione nucleare 



• 2017-2019, Smart 3D – filiera produttiva dispositivi polimerici 

Smart 3D, sviluppo di dispositivi per la produzione in additive 

manufacturing di componenti polimerici intelligenti, progetto di 

ricerca finanziato dalla Regione Piemonte 

• 2013-2015, Luben PRO, Riduzione dei consumi energetici 

mediante ottimizzazione dei sistemi di lubrificazione (macchine 

per la produzione di carta), sviluppo del progetto Luben, progetto 

di ricerca finanziato dalla Regione Piemonte, responsabile 

• 2012, Luben e, Riduzione dei consumi energetici mediante 

ottimizzazione dei sistemi di lubrificazione (macchine per la 

produzione di carta), progetto di ricerca finanziato dalla Regione 

Piemonte, responsabile 

• 2012-2014, BHS, Blue Hybrid System, progetto di ricerca 

finanziato dalla Regione Piemonte, responsabile 

• 2011-2013 “M10Flow - Sviluppo di rubinetteria meccatronica per 
la razionalizzazione dei consumi di acqua calda sanitaria”, II 
programma annuale dei Poli di Innovazione, Regione Piemonte 

• 2011-2013 “Solarbuild, Dispositivo  Fotovoltaico a 
Concentrazione per Applicazioni Domestiche con Recupero di 
Calore”, II programma annuale dei Poli di Innovazione, Regione 
Piemonte  

• 2009-2011, “ASK - Innovative auxiliary steering knob including 

vehicle function activation for drivers with disabilities”, Bando 

sistemi avanzati di produzione 2008, Regione Piemonte 

• 2001,  Sviluppo di modelli matematici per la compensazione delle 

forze di aderenza e attrito in servosistemi pneumatici,  programma 

“Giovani Ricercatori” del Politecnico di Torino, finanziamento 

MIUR  

• 2000, Studio di strategie di gestione e controllo per frizioni a secco 

in cambi semiautomatici robotizzati per uso automobilistico, 
programma “Giovani Ricercatori” del Politecnico di Torino, 

finanziamento MIUR 

• 1999, Modellazione dinamica e termica di frizioni ad attrito secco 

per uso automobilistico, programma “Giovani Ricercatori” del 

Politecnico di Torino, finanziamento MIUR 

b) progetti di ricerca con finanziamento privato 

• 2021 – in corso, sviluppo di sistema di recupero per sistemi di 

ispezione di condotte per gas e olio, committente ENI SpA 

• 2020 – in corso, sviluppo di sistema attivo per il controllo delle 

vibrazioni in un sedile per veicoli commerciali leggeri, 

committente Martur Italy SpA 

• 2020 – 2021, studio di sistema robotizzato per lo scarico di 

macchine di taglio lamiera, committente Alma Italia SRL 

• 2019 – in corso, sviluppo di sistema di diagnosi e prognostica per 

pozzi di stoccaggio gas, Committente STOGIT SpA 

• 2019, sviluppo di sistemi di latching per un veicolo ibrido 

terrestre/aereo, Committente Italdesign SpA 



• 2019 – in corso, sviluppo di attuatori innovativi per robot di 

manutenzione per pipeline, committente ENI SpA 

• 2018 – in corso, metodologie di progettazione per centrale di 

compressione, committente SNAM SpA 

• 2018 – in corso, analisi dell’interazione tra tubazione, escavatori 

e frane in reti di trasporto gas,  committente SNAM SpA 

• 2017 – 2019, studio di un sistema robotizzato per la riparazione di 

pipeline per petrolio, committente ENI SpA 

• 2017, studio di un sistema di energy harvesting per un sistema 

robotizzato per ispezione di pipeline, committente ENI SpA 

• 2017-in corso, studio di una metodologia per la determinazione 

dello stile di guida sulla base di dati accelerometrici, committente 

Alfaevolution SpA 

• 2016-2018, supporto allo sviluppo di una metodologia per la stima 

del rischio sociale della rete di trasporto del gas, committente 

SNAM Rete Gas SpA 

• 2014, studio di banco prova per il sensore di velocità e quota in 

atmosfera marziana, la missione Exomars, Committente 

Aerosekur SpA 

• 2006, Studio di dispositivi di azionamento innovativi per porte di 

autobus, committente Bodesud s.p.a.,  

• 2006, Studio di dispositivi per il recupero della frazione metallica 

nello sfrido derivante dalla segagione di materiali lapidei, 

committente Cofiplast s.p.a.,  

• 2005, Sviluppo di un impianto digitale per la stampa 

tampografica, committente Ghelco s.r.l.,  

Partecipazione a progetti di ricerca come partecipante 

• 2020 – in corso, studio di braccio robotizzato per operazioni in 

ambiente spaziale, Committente Thales Alenia Space Italy SpA 

• 2020 – in corso, studio di sistema di latching per un modulo di 

allunaggio, Committente Thales Alenia Space Italy SpA 

• 2019 – in corso, sistemi robotizzati per la manutenzione (SIC-O-

MAN), finanziato da INAIL 

• 2017 – in corso, sviluppo di sistemi innovativi per la raffinazione 

dello zucchero e del cacao, committente Ferrero SpA 

• 2016-in corso, applicazioni di robotica collaborativa per 

l’industria alimentare, committente Ferrero SpA 

• 2016-in corso, STRONG, sviluppo di uno space tug, capofila 

Thales Alenia Space Italia 

• 2015-2017, CADET, Capture and De-Orbiting Technologies, 

capofila Airbus  

• 2005, Analisi di dispositivi fly-by-wire per comandi primari di 

elicotteri, Progetto di Ricerca in collaborazione con partner 

industriale e finanziato dalla Regione Piemonte,  responsabile 

Prof. Massimo Sorli 

• 2005,    Studio di dispositivi per la trasmissione del moto in sistemi 

brake-by-wire, Contratto industriale con SKF S.p.A., , 

Responsabile Prof. Massimo Sorli 



• 2005, Progetto KRISTAL – Knowledge-based Radical Innovation 

Surfacing for Tribology and Advanced Lubrication, Integrated 

Project finanziato dall’UE, Partecipante, Responsabile per il 

Politecnico di Torino: Prof. Guido Belforte, Coordinatore Dr. 

Manuel Gimenez, TRW Corporation. 

• 2003/4, Studio di ugelli interlacciatori a basso consumo, Contratto 

industriale con Sinterama S.p.A., Partecipante, Responsabile prof. 

Guido Belforte 

• 2003/4, Studio di dispositivi pneumatici innovativi per la 

compattazione finale in impianti di cardatura, Contratto 

industriale con OCTIR S.p.A., Partecipante, Responsabile prof. 

Guido Belforte 

• 1998-2003, Studio della trasmissibilità di frizioni 

automobilistiche a secco, Contratto industriale con Magneti 

Marelli s.p.a., Partecipante, Responsabile prof. Guido Belforte 

• 2000, Misura delle forze d’attrito in cilindri pneumatici, Contratto 

industriale con Pneumax S.p.A., Partecipante, Responsabile prof. 

Guido Belforte 

• 1998, Studio di fattibilità per l’asciugatura in atmosfera 

controllata di tessuti in macchine di tintura in corda, Contratto 

industriale con Brazzoli S.p.A., Partecipante, Responsabile prof. 

Guido Belforte 

• 1998, Sviluppo di un nuovo sistema di acquisizione per banco 

misura portata in componenti pneumatici, Contratto industriale 

con Metalwork S.p.A., Partecipante, Responsabile prof. Guido 

Belforte 

• 1997, Studio di otturatori per valvole regolatrici di flusso, 

Contratto industriale con Italvalvole S.p.A., Partecipante, 

Responsabile prof. Guido Belforte 

• 1996, Studio di sospensioni laterali attive per veicoli ferroviari, 

Contratto industriale con Fiat Ferroviaria S.p.A., Partecipante, 

Responsabile prof. Guido Belforte 

• 1992-1995: Studio di organi di presa innovativi per applicazioni 

di robotica agricola, nell’ambito del Progetto Finalizzato Robotica 

– CNR, Partecipante, Responsabile prof. Guido Belforte 
 

 

PROGETTI DI FORMAZIONE  
 

 Stefano Mauro ha partecipato ad alcuni piani di formazione professionale 
finanziati da fondi interprofessionali con compiti di progettazione, supervisione e 
monitoraggio. 
 

• Sicurezza e consapevolezza, 2014 

• SicuraMente, 2014 

• Destinazione Sicurezza, 2014 

• R Innovare, innovazione, 2016 

• Si Simula, innovazione, 2017 

• Surveillance Robot and Safety Automation, innovazione, 2018 

• F.L.I.P. Piemonte Formare Lavoratori Innovando Professionalità, 2018 

• F.L.I.P. Veneto Formare Lavoratori Innovando Professionalità, 2018 

• Innovazione tecnologica dei processi di pressofusione, 2020 

• Digital manufacturing per l’innovazione tecnologica in CPA, 

2020 

• FlexMod, 2020 



 

EDUCAZIONE E 

FORMAZIONE 
 

• Periodo  dal: 11 / 1991 al:  10 / 1994 

• Tipo di studi  Ingegneria 

• Istituzione  Politecnico di Torino, Corso Duca degli Abruzzi 24, 10129 Torino, 

• Principali competenze 
acquisite 
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