
Projekt: Mähstrategie
Datei: Mähstrategie.pap
Ersteller: F. Müller
Diagramm: geordnete Strategie
Erstellt: 23.11.17  Geändert: 23.11.17

nein

ja

geordnete Strategie

Start

Ardumower_Start = TRUE

ArduMower auf 1. nicht gemähtes  
element der Karte fahren.

ArduMower nach Westen ausrichten

Ardumower bis zum letztes  
Flächenelement vor der  
Perimeterschleife fahren

E

ArduMower hat Zielposition  
erreicht

Ardumower nach Norden Ausrichten

Nächstes zu Mähendes  
Flächenelement anfahren

E

ArduMower hat Zielposition  
erreicht

ArduMower nach Osten ausrichten

Ardumower bis zum letztes  
Flächenelement vor der  
Perimeterschleife fahren

E

ArduMower hat Zielposition  
erreicht

Ardumower nach Norden Ausrichten

Nächstes zu Mähendes  
Flächenelement anfahren

E

ArduMower hat Zielposition  
erreicht

Ende der
Karte erreicht?

A
Fahrt zur Ladestation starten

Mähen_beendet = TRUE

Ardumower_Start == FALSE
or Hinderniss == TRUE

or Mähen_beendet == TRUE

Ende

Ardumower_Start ist eine Globale  
Variable
wird durch Interface, Ladezustand  
oder Hindernisserkennung gesetzt  
bzw. zurückgesetzt


