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Istruzione e formazione

Andrea Baldoni ha conseguito il Dottorato di Ricerca cum laude in BioRobotica presso la Scuola Superiore
Sant'Anna di Pisa nel 2019.

Ha conseguito la laurea Magistrale e Triennale in Ingegneria Meccanica presso I'Universita degli Studi di Perugia
rispettivamente nel 2013 e nel 2011.

Esperienza lavorativa

Andrea Baldoni attualmente ricopre una posizione come post-doc all’Istituto di BioRobotica durante la
qguale ha maturato diverse pubblicazioni scientifiche (H index 8 con 262 citazioni) e numerose privative
industriali.
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