FLSF - Fordererkreis Landschafts- und Sportplatzbauliche Forschung e.V.

Seit Jahrzehnten in der Einfuhrung -
Automatisierte Grunflachenpflege

Dipl.-Ing. sc. agr. Frank Hemmerich

Universitat Hohenheim, Hochschule Weihenstephan-Triesdorf

28



Kurzbiographie

1990

2000

2004

2019

Heute

Leitbild im Unternehmen

Dipl.-Ing. sc. agr. Frank Hemmerich

Berater Outdoor Robotik
Universitat Hohenheim
Hochschule Weihenstephan-Triesdorf

Im Schlot 42
D-74219 M6ckmuhl

+49 (0)171 6132708

Wirtschaftsgymnasium

Studium der Agrarwissenschaften Fachrichtung
Agrartechnik an der Universitdat Hohenheim

Produktmanager und Leiter After Sales Agria
Werke GmbH

Grindung KommTek Intelligente Lésungen
Moéckmihl/Osterburken

Einstieg in die Automatisierung der
Griunflachenpflege

Verkauf des Unternehmens an die Rapid Holding
AG Schweiz

Lehrbeauftragter an der Universitat Hohenheim
(seit 2003) und Hochschule Weihenstephan-
Triesdorf (seit 2015)

Berater im Bereich Outdoor Robotik

Leidenschaft: die unkonventionelle Problemldsung
Motto: rationelles Arbeiten ist die Basis zum Erfolg

29



Es ist einige Jahrzehnte her als die ersten Serien-Mdhroboter auf den Markt kamen. Viele
Jahre wurde die Technik belédchelt und ein paar wenige Hersteller teilten sich den Markt.

Die Preise waren hoch und die Gerite wurden als absoluter Luxus angesehen. Der Markt
entwickelte sich sehr langsam.

Ein Hersteller traute sich eine groBere Variante auf den Markt zu bringen, so dass groBere
Flaichen insbesondere FuBballplitze ebenfalls automatisiert gepflegt werden kénnen.
Auch hier war eine dhnlich langsame Entwicklung festzustellen, obwohl man schon sehr
frithzeitig bemerkt hat, dass regelmiaBiges Mdhen die Rasenqualitdt deutlich verbessert.

Die ersten Geridte wurden auf Sportplitzen installiert. Einen positiven Ruck gab die
FuBballweltmeisterschaft 2006 in Deutschland. Rasen wurde nicht mehr nur als leidiges
Ubel gesehen, sondern als Schmuckstiick zu Hause und im Verein.

Als die grundlegenden Patente ausgelaufen waren, bewegte sich etwas im Markt und
besonders bei den kleineren Robotern war eine deutliche Preisreduktion festzustellen. Es
waren aber nicht nur Hersteller aus Asien, sondern auch viele europdische Hersteller,
welche nicht nur die Pline der kleinen Gerdte bereits in der Schublade hatten, sondern
Roboter auf den Markt brachten.

Die Pflege von Sportplitzen mittels Roboter ging seinen Weg. Innovativ denkende
Vorstande von Vereinen oder solche denen der Nachwuchs beim Rasenmdhen fehlte
waren die Pioniere.

Heute nach 17 Jahren der ersten Installation sind es jedoch noch keine 10% der
FuBballpldtze, die autonom gemaht werden, die Griinde hierfiir sind vielfaltig.

Dennoch, die Entwicklungen gehen weiter, neue Techniken werden eingesetzt, aber es
werden auch innovative Projektentwicklungen leider wieder abgebrochen.

Die Basis eines Roboters ist die Definition der zu mahenden Flache.

Diese wird bei nahezu allen Geraten mittels einem Signalkabel durchgefiihrt. Es wird in einer Tiefe
von circa 5 cm im Boden verlegt und dient als AuBenkante der Mahflache. Diese AuBenkante wird
jedoch je nach Hersteller ggf. eine definierte Strecke Uberfahren. Werden mehrere Flachen mit
einem Gerat gemaht koénnen weitere Schleifen gelegt werden bzw. Flachen als Haupt- oder
Nebenflache definiert werden.

Es ist eine sichere und bewdhrte Technik, allerdings mit zwei gravierenden Schwachstellen: Zum
einen kann das Kabel beschadigt werden, wobei man eine Durchtrennung und eine Beschadigung
der Isolation unterscheidet. Bei einer Durchtrennung bleibt das Gerat sofort stehen und man kann
diese auch relativ einfach lokalisieren. Bei einer Beschadigung hingegen ist es ein schleichender
Prozess, wobei die Signalstarke immer schwacher wird und zudem sich bei trockenem und feuchtem
Boden unterschiedlich auswirkt. Eine solche Beschadigung ist auch mit guter Technik nicht einfach
zu orten. Ursache kdnnen neben Tieren auch Spaten, Speere und MaBnahmen zur Tiefenlockerung
sein.

Nun sind die Systeme der GNSS (Global Navigation Satellite System) in Verbindung mit RTK (Real-
Time Kinematic) glnstiger und somit auch fiir Mahroboter interessanter geworden.

Alle GNSS-Systeme Ubermitteln Fehler in der Positionsbestimmung, welche bis zu 15 m und mehr
betragen kénnen. Um diesen Fehler zu bestimmen, nutzt man eine feste Empfangsstation in der
Nahe, maximal jedoch 15 km entfernt zum Roboter.

Die Station analysiert die Fehler und Ubermittelt die Korrekturdaten mittels Funks (WLAN,
Bluetooth, etc.) oder auch Uber GSM. Eine RTK Station kann von mehreren Robotern genutzt
werden.
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Quelle: https://www¥.husquarna.com

Mittels dieser Technik kann man die Mahflachen und auch die nicht zu mahenden Flachen
definieren. Auch Strecken zwischen einzelnen Feldern kdénnen definiert werden. Ein weiterer groBer
Vorteil ist, dass dieses exakte Signal auch fiir das langersehnte Parallelfahren genutzt werden kann.
Da allerding bei einer 3-5cm ungenauen Ortung ein Uberschnitt von 6-10 cm notwendig ist macht
es natlrlich erst ab einer gewissen Arbeitsbreite Sinn.

Schwachstellen gibt es jedoch auch hier. In Stadien und Flachen, die an Gebdude angrenzen, kann
die Technik mangels GNSS-Empfangs nur bedingt eingesetzt werden.

Die Nachbildung eines GNSS Systems mittels UWB-Beacon (Funk-Sender im UltraWideBand) wie es
sie in der Freiflachenlagerlogistik seit vielen Jahren gibt, wird kaum eingesetzt.
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Flurférderfahrzeuge in Produktionshallen arbeiten seit Jahren neben dem Abfahren von Leitungen
Farbstreifen oder Magnetbander mittels SLAM Technik. SLAM steht fir Simultaneous Localization
and Mapping. Hierfir kénnen 3D-Laserscanner und Mono/Stereo Kameras wie die Intel Realsense
eingesetzt werden. Die Umgebung wird gescannt und in Bilder umgesetzt, Entfernungen und die
Position bestimmt. Grundsatzlich erfolgt die Kartierung ,,on the fly" oder im Vorfeld des Einsatzes
vom Roboter.

Wadre da nicht die Natur, die sich standig andert, ware es auch ein perfektes System fir
Mahroboter, da auch die Umfeldiberwachung problemlos moéglich ware. Mensch, Tier und
Gegenstand kdnnen sicher erkannt werden, und das Igel Problem ist somit geldst.

Erste Gerate werden dieses Jahr auf den Markt kommen.
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Die Schneidesysteme sind ein weiteres wichtiges Thema. Schnitthéhen von 15 mm bis 150 mm
ware das Optimum. Der Einsatz ware dann von Fairway, Uber Flughafen bis zu dem
insektenfreundlichen Mahen maglich. Allerdings muss man hier immer bedenken, dass man je Meter
Arbeitsbreite nur ca. 300 Watt zur Verfliigung hat im Gegensatz zu 8.000 Watt bei einem
klassischen Rasenmaher.

Feststehende Messer oder fliehend aufgehdngte, eine Frage der Philosophie. Wichtig jedoch sind die
Standzeiten der Messer und auch das Thema was passiert, wenn ein Messer abbricht oder verloren
geht. Eigentlich kann das nicht vorkommen, wenn man kein Hindernis auf den Flachen hat und auch
die Messerkontrolle sorgfaltig durchflihrt. Aber die beliebten Trainingstoren und auch der
Spargedanke ist Uberall vertreten. Ein Magnetbalken kann je nach Hersteller eingesetzt werden.

Unebenheiten sind allgegenwartig, auch wenn man es nicht vermutet. Mahsysteme mit mehreren
Méahkdpfen muissen sich der Bodenunebenheit anpassen kénnen.

Funktionssicherheit, ein spannendes Thema.

Planung, Installation und intensive Einweisung sind das eine, wesentlich beeinflusst wird die
Funktionssicherheit durch die betreuende Person. Fir die Reinigung und Messerkontrolle gibt es
keine verbindliche Richtlinie, sie muss situativ erfolgen. Wasser, Warme und frisch gedlingt: schon
muss das Intervall erhéht werden. Bei Trockenheit klebt weniger Gras am Roboter fest, aber der
Messerverschlei ist durch das trockenere Gras hoher. Das heiBt weniger Reinigung aber ofters
Mahmesser kontrollieren.

Viel Gras im Gerat und stumpfe Messer verursachen mehr Kraftbedarf, dieser verursacht eine
hohere Stromaufnahme und die Mdhzeit wird klirzer. Ist das Gerat an der Leistungsgrenze von der
zu bearbeitenden Flache kann es knapp werden mit dem Kurzhalten der gesamten Flache.
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Zusammenfassend lasst sich sagen das die Automatisierte Griinflachenpflege in groBen Schritten
voran kommt. Flughafen wollen CO; neutral ihre Grinflachen mahen und setzen Mahroboter mit
eigener Photovoltaikanlage ein. Golfplatzpflege und ,work life balance® werden nie in Einklang
kommen, eines der wichtigsten Themen auf der diesjahrigen Golf Industrie Show in Orlando USA.
Die Platzwarte bei kleineren Vereinen werden alter, der Nachwuchs fehlt, denn viele junge
Menschen haben andere Prioritaten. Da jeder Verein den Anspruch in einer Stadt erhebt der Beste
und Wichtigste zu sein, haben es die Mitarbeiter von Bauhéfen nicht leicht, besonders wenn noch
das Wetter nicht mitspielt.

CO; Reduktion wird allgemein eine wichtige Forderung sein.

Last but not Least - die Rasenqualitat

Diese wird auf nahezu allen Flachen besser. Viele Studien im In- und Ausland belegen dies.
Sicherlich gibt es auch den ein oder anderen Punkt bei dem Kritik fallt und immer wieder diskutiert
wird. Das generelle Urteil ist jedoch in jedem Falle positiv.

Zu den haufig diskutierten Punkten zahlen Insekten, Igel und Rasenfilz.

© Dipl.-Ing.sc. Frank Hemmerich 2022
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