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Mahroboter/Autonome Systeme

Artikel vom 8. Februar 2021
Ferngesteuerte und autonome Méhsysteme

KommTek hat mit MowBot eine sehr komfortable Losung zur autonomen Steuerung
seiner M&her entwickelt; hier in Verbindung mit dem RoboFlail.

Die bisherigen autonomen Mé&hroboter, wie z. B. der Bigmow, kénnen Gras kurzhalten,
benétigen jedoch meist eine aufwendige Installation auf den Flachen und miissen
durchgéngig arbeiten. Die von KommTek entwickelte MowBot-App ist fur jedes
handelstibliche Android-Handy oder Tablet verfiigbar.
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Die MowBot-App ist fur jedes handelsuibliche Android-Handy oder PC-Tablet verfiigbar
(Bilder: KommTek).

Die zur Fernsteuerung notwendige Hardware wird auf dem zu verwendenden
Méahsystem verbaut. Dieses kann beispielsweise eine ferngesteuerte Mahraupe
RoboFlail one sein, der Geratetrager RoboFlail vario oder kiinftig auch ein Zeroturn-
Maher. Die Flachenbestimmung fur Ein- und Anschlussflachen erfolgt durch Umfahren
der zu mahenden Flache per Fernsteuerung oder auch durch Einlesen von
georeferenzierten Daten aus einem GIS-System, dasselbe gilt fiir Ausschlussflachen.
Das System berechnet dann automatisch die Fahrwege, welche zum Mahen abgefahren
werden sollen. Einstellbar ist neben den FahrzeugmafRen auch der Uberschnitt und die
Fahrgeschwindigkeit sowie die Orientierung. Letzteres bedeutetet, das die
Grundausrichtung der Mé&hlinien geandert werden kann und ggf. beim haufigeren
Uberfahren keine Spurenbildung herrscht. Der zu definierende Startpunkt ist auch der
Punkt, zu dem der Maher nach der Arbeit zurlickfahrt. Zum Start des autonomen



Mahens kann entschieden werden, ob und wieviel Au3enrunden gefahren werden, quasi
anlegen des Vorgewendes und Mahen einer exakten Kante. Neben der geplanten
Mahzeit wird auch die abgearbeitete Flache in % angezeigt. Zur Sicherheit wurde ein
Laserscanner (Sick) verbaut, der den Fahrweg tGberwacht. Erkennt er ein Hindernis,
bleibt der Mé@her stehen und wartet kurz, ob sich das Hindernis wegbewegt. Verbleibt es,
wird eine temporare Ausschlussflache gesucht und das Hindernis wird umfahren.
Hindernisse, Hindernisse im Fahrweg sowie eine temporare Ausschlussflache werden
graphisch auf dem Tablet dargestellt. Am Ende des Mahvorgangs fahrt der Maher zum
Startpunkt zuriick, welcher zugleich fiir den nachsten Mahvorgang gilt. Samtliche
Flachen speichert das System ab. Je nach Bedarf kénnen weitere, nitzliche Funktionen
freigeschaltet werden.
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