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La nascita di Canopies

• Dicembre 2018 1° FIRA;

• Incontro a Dicembre 2019 
con Prof. Andrea Gasparri;

• Giugno 2020 sottomissione
della Proposal;

• Settembre 2020 vincita 
bando H2020.
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Obiettivi di Canopies

Riduzione dei costi di raccolta

Effettuare una raccolta selettiva: raccogliere un 
prodotto che abbia le caratteristiche 
qualitative desiderate

Fronteggiare l’elevata carenza di manodopera 
a livello globale



La Vision di Canopies

2 Robot che lavorano 
in maniera 
collaborativa fra loro e 
con gli operatori.

Harvest Robot 

Logistic Robot



Robot - Overview
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o Mobile base;

o Reachability study;

o Dual Arm system;

o Torso;

o End effector;

o Box Exchange mechanism;

o Human - Robot interaction;

o Virtual reality;



Robot - Mobile base
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Robot - Dual arms system & Torso
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Robot - Reachability study
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Robot - End Effector
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RGB-D sensors + GNSS + 
Multispectral sensor

Agronomic perception
• Rilevamento grappolo e peduncolo

• Rilevamento tralci;

• Determinazione della qualità dell’uva, 
relativa maturazione e presenza di 
difetti/imperfezioni.



Robot - Box exchange mechanism
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Robot - HR Interaction
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Robot - Virtual Reality
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