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[ Tesi di ricerca in lingua inglese, su argomento inerente una delle linee di ricerca del FoReLab:
[] Trustworthy Artificial and Embodied Intelligence [ ] Human-Centric Systems
[ Future Networks [ ]Smart Materials Devices
Ho sostenuto o sosterro i seguenti esami del percorso ForeLab (min 18CFU):
[ Modellistica e Simulazione di processi di produzione discreti [ ]sistemi subacquei
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