geordnete Strategie

Start
I Ardumower_Start ist eine Globale

Variable
Ardumower_Start = TRUE wird durch Interface, Ladezustand
oder Hindernisserkennung gesetzt
l bzw. zuriickgesetzt

ArduMower auf 1. nicht gemahtes
element der Karte fahren.

v

—> ArduMower nach Westen ausrichten

.

Ardumower bis zum letztes
Flachenelement vor der
Perimeterschleife fahren

v

ArduMower hat Zielposition /

erreicht
v

Ardumower nach Norden Ausrichten

.

Né&chstes zu M&hendes
Flachenelement anfahren

v

ArduMower hat Zielposition
erreicht

v

ArduMower nach Osten ausrichten

.

Ardumower bis zum letztes
Flachenelement vor der
Perimeterschleife fahren

ArduMower hat Zielposition
erreicht

.

Ardumower nach Norden Ausrichten

v

Néchstes zu Mahendes
Flachenelement anfahren

v

ArduMower hat Zielposition /

erreicht
v

Ende der
—_ K rreicht?
nein arte erreicht

ja
Fahrt zur Ladestation starten /

.

Mahen_beendet = TRUE ‘

or Hinderniss == TRUE
or Mahen_beendet == TRUE

.

Ende

Ardumower_Start == FALSE ‘
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