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Il futuro della tecnologia di diserbo di precisione

Riconoscimento pianta Verde su Verde

Rete neurale Al addestrata per

riconoscere le piante coltivate

Sistema di telecamere multimodali
calcola la posizione esatta dello stelo

Sopportazione alle diverse condizioni
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The future of precision weeding tecnology

Green to Green plant recognition

Al neural network trained to

recognise crop plant

Multi-modal camera system
computes exact stem location

Resilience to varying light
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successfully identifies the crop and

the exact stem location of the crop
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