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Cambios de version

2026_01_27: Se afiade Seguimiento 3D Simple — para drones DJI en interiores
2025_11_07: Mejoras menores
2025_10_07: Mejoras menores
2023_07_07_v1.2: Mejoras menores
2023_07_03_v1.1:
" Afadida Arquitectura Split-Modem
Actualizada Arquitectura Multi-Modem
Mejoras menores
2022_04_04_v1:
" Enlaces afiadidos a la Descripcién
Todos los enlaces actualizados a los pertinentes
Foto del Starter-Set cambiada
Todos los casos actualizados de Starter Set HW v4.9 a Starter Set Super-MP-3D
Afiadida instalacién 2D para Starter Set-Super-MP-3D
Afadida instalacion 3D simple del Starter Set Super-MP-3D
Eliminada instalacién 3D simple del Mini-RX Starter Set (producto fuera de produccion)
Diapositiva de dron de inspeccidén auténomo (IA, 2D, TDMA, Vertical-XZ) — eliminada temporalmente

2020_07_13_v0.09: Renombrado "Habitacion con columnas (IA, 2D, TDMA)" -> "Submapas completamente superpuestos (IA, 2D, TDMA)"

2019_08_15_v0.08: Se afiadieron diapositivas Tunel 1200x25m, inspeccion auténoma (NIA, 2D)

2019_07_15_v0.07: Se afiadieron diapositivas Sala con columnas (IA, 2D, TDMA), Salas + pasillo (IA, 2D, TDMA), Salas con columnas + pasillo (1A, 2D, TDMA), Dron de inspeccidn auténoma (IA, 2D, TDMA, Vertical-XZ)
2018_11_07_v0.06: Se afiadio la diapositiva Seguimiento en tiempo real: reduciendo el retardo

2018_10_03_v0.05: Se afiadio la diapositiva Pasos mas alla de la configuracion predeterminada

2018_06_25_v0.04: Se afiadié el conjunto de diapositivas Area de 100x100m con seguimiento mediante submapas

2018_06_25_v0.04: Se afadio el conjunto de diapositivas Seguimiento de larga distancia — drea de 30x30m

2018_06_19_v0.03: Se afiadio el caso Multi-modem 1.5D — seguimiento de vehiculos bajo tierra

2018_06_07_v0.02: Se afiadid el caso Centro de negocios

2018_05_30_v0.01: Versidn inicial
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Descripcion

El manual ofrece consejos practicos y ejemplos sobre cdmo montar el Sistema de Posicionamiento Interior Preciso (+2cm) para lograr el mejor rendimiento
en diferentes aplicaciones y configuraciones

Antes del primer arranque, consulte: 8 pasos bésicos desde el desembalaje hasta la conduccién/vuelo auténomo
Para obtener mds informacién sobre los sistemas de posicionamiento interior, consulte: Cémo funcionan los sistemas de posicionamiento interior
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Ola: Seguimiento 2D simple — por ejemplo, un coche

Soporte
magnétic
(o]

Girado 45
grados
respecto a la
pared

Super-Beacon
movil

- Colocado sobre
una carretilla

elevadora/robot o []

persona

Side

2

Ty N
2
e

view

Top

@ |

view

=4-6m

=6-10m

@)v

Super -Beacon estacionario

Se debe colocar en un soporte
magnético especial girado 45 grados
respecto a la pared para minimizar las
sombras en la cobertura ultrasénica.
Habilite solo los sensores necesarios —
para mejorar la sensibilidad y la
inmunidad al ruido externo. Cada
sensor tiene un haz de ~90°

Modem HW v5.1

Debe estar siempre alimentado
cuando se requiera el
seguimiento

Puede colocarse a decenas o
cientos de metros de distancia
de los beacons, dependiendo de
la antena y del RSSI resultante

Sala
Comience con un mapa de tamafio
medio, de 6x4 a 6-10 m
aproximadamente

- El tamafio maximo del mapa para el
Starter Set es de hasta 1000 m?

RC en interiores

Configuracion:
- Starter Set Super-MP-3D:

2 x Super-Beacon estacionarios con
diferentes frecuencias de las 8 frecuencias
disponibles: 19kHz, 22kHz, 25kHz, 28kHz,
31kHz, 34kHz, 37kHz, 45kHz

1 x Super-Beacon movil

1x Modem HW v5.1

- 2 xSoporte magnético

Notas:

- Disefiado para seguimiento 2D (X,Y)

Un coche RC en una habitacién
Un robot de una rueda
Una persona

- No es adecuado para drones — se requiere
seguimiento 3D (X,Y,Z)

Arquitectura:

- NIA (Recomendado para familiarizarse con el sistema
y 1 beacon movil)

- IA (Recomendado para >2-4 beacons moviles)

Cémo montar el Super-Beacon
Para mas informacién, consulte Ayuda: cémo
colocar los beacons
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https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/

O1b: Beacons emparejados 2D — Ubicacion + Direccion

Direccion de
desplazamiento

Paired Mobile
Super-Beacons-

forklift/robot ]

Vista lateral

n *7
%5 5 2%
2

7yl

Vista superior

Sem

Sal

=6-10m

Super-Beacon estacionario

Deben colocarse en paredes o techo
— para minimizar sombras en la
cobertura ultrasénica

Active solo los sensores necesarios —
para mejorar la sensibilidad y la
inmunidad al ruido externo. Cada
sensor tiene un haz de ~90°

Modem HW v5.1

Debe estar siempre alimentado
cuando se requiera el
seguimiento

Puede colocarse hasta decenas o
cientos de metros de distancia
de los beacons, dependiendo de
la antenay el RSSI resultante

a
Comience con un mapa de tamafio
mediano de 6x4 a 6-10 m
aproximadamente
El tamafio maximo del mapa para el
Starter Set es de hasta 1000 m?

Cémo montar el Super-Beacon
Para mas informacién, consulte la Ayuda: como
colocar los beacons

Configuracidn:
- Starter Set Super-MP-3D + Super-Beacon m
ovil:

- 2 xSuper-Beacon estacionarios con
diferentes frecuencias de las 8 frecuencias
disponibles: 19kHz, 22kHz, 25kHz, 28kHz,
31kHz, 34kHz, 37kHz, 45kHz

- 2 xSuper-Beacon moviles

- 1xModem HW v5.1

- 2 xSoporte magnético

requiere la ubicaciéon, como en un GPS convencional,
sino también la direccion

Utiliza beacons mdviles emparejados instalados en el
robot/dron y no depende de la brijula, que puede
dar resultados erréneos en interiores con mucho
metal alrededor

Cuanto mayor sea la base entre los beacons moviles,
mayor precision direccional se puede lograr. Precision
direccional razonable con una base >20cm. Muy
recomendado — 0.5m o mas

Video de demostracién sobre la configuracién de la f
uncion

Para obtener mas informacion sobre
direccidn/orientacién, consulte: IMU

Arquitectura:
- A
- NIA (Recomendado para >2-4 beacons moviles)
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https://www.youtube.com/watch?v=aBWUALT3WTQ
https://www.youtube.com/watch?v=aBWUALT3WTQ
https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/
https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/

02a: Seguimiento 3D simple — por ejemplo, dron en interiores

Super-Beacon
movil

- Colocado en un
dron/copter o
persona

Vista lateral

Sem

4-6 m

Super-Beacon estacionario

Debe colocarse en paredes o techo,
para minimizar las sombras en la
cobertura ultrasénica

Habilite solo los sensores necesarios,
para mejorar la sensibilidad y la
inmunidad al ruido externo. Cada
sensor tiene un haz de ~90°

Modem HW v5.1

Debe estar siempre encendido
cuando se requiera el
seguimiento

Puede colocarse a decenas o
cientos de metros de distancia
de los beacons, dependiendo de
la antena y del RSSI resultante

Sala
Comience con un mapa de tamafio
mediano, de 6x4 a 6-10m
aproximadamente

- El tamafio maximo del mapa para el
Starter Set es de hasta 1000m?

Notas

Cémo montar el Super-Beacon
Para mas informacién consulte Ayuda: cémo colocar
beacons

Configuracion:

Starter Set Super-MP-3D:

4 x Super-Beacon estacionarios con
diferentes frecuencias entre las 8
frecuencias disponibles: 19kHz, 22kHz,
25kHz, 28kHz, 31kHz, 34kHz, 37kHz,
45kHz

1 x Super-Beacon movil

1x Modem HW v5.1

4x Soporte magnético

Adm|te 3D (X,Y,2) + 1 redundancia
Disefiado para la evaluacién répida del "GPS" Interior Preciso
(+20m) con IMU:

1A

Drones

Cascos VR

Sistemas que requieren una alta tasa de
actualizacion o que trabajan en entornos
desafiantes, cuando la navegacion basada en
ultrasonido debe verificarse con navegacion
basada en IMU

Fusion de sensores IMU+ultrasonido => puede
soportar una tasa de actualizacidn de hasta
100Hz

Util para el filtrado adicional de saltos de
ubicacién en entornos desafiantes

Cuando se necesita IMU en general

Arquitectura:

NIA (Recomendado para drones y helicopteros)
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https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/

02b: Seguimiento 3D Simple — para Drones DJI en Interiores

Super-Beacon
movil

- Colocado en un
dron

Dron DJI

- La integracion

funciona a
través del DJI
SDK

Dashboard

- Utilizado para la
configuracion del sistema.
Seguimiento visual del
dron. Transmite a su ERP y
WMS

Super-Beacon estacionario

Debe colocarse en paredes o techo,
para minimizar las sombras en la
cobertura ultrasénica

Habilite inicamente los sensores
necesarios, para mejorar la
sensibilidad y la inmunidad al ruido
externo. Cada sensor tiene un haz de
~90°

Modem HW v5.1
Debe estar siempre encendido
cuando se necesite el seguimiento

- Puede colocarse desde decenas hasta
cientos de metros de distancia de los
beacons, dependiendo de la antena 'y
del RSSI resultante

Apllcauon Marvelmind + DJI RC
Aplicacién especial de Marvelmind
para Android que permite controlar
un sistema de forma remota. Se
conecta a un DJI RC

Cémo montar el Super-Beacon

Para mas informacién, consulte Help: how to place
beacons

Configuracién:
- Starter Set Super-MP-3D :
4 x Super-Beacon estacionarios con
diferentes frecuencias de las 8 frecuencias
disponibles: 19kHz, 22kHz, 25kHz, 28kHz,
31kHz, 34kHz, 37kHz, 45kHz
1 x Super-Beacon movil

- 1xModem HW v5.1
4 x Soporte magnético
-  1xDronDlJI
1 x DJI RC + teléfono Android con la aplicaciéon
Marvelmind DJI
1 x portatil con Windows/Linux

NotaS'
Consulte el Marvelmind DJI Autonomous Flight
Manual para obtener mas informacion

- Elrequisito para el dron DJI es la compatibilidad con
MSDK 5.0+. Para mas informacidn sobre los drones
compatibles, consulte el DJI MSDK Tutorial

Arquitectura:
- NIA
- MFNIA
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https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/
https://www.youtube.com/watch?v=WY0HkLzmjys
https://www.youtube.com/watch?v=WY0HkLzmjys

02c: Beacons emparejados 3D — Ubicacion + Direccion

Direccién de
desplazamiento

Paired Mobile
Super-Beacons-

drone/copter [}

Vista lateral

Super-Beacon estacionario

- Debe colocarse en paredes o techo —
para minimizar las sombras en la
cobertura ultrasénica

Habilite solo los sensores necesarios —
para mejorar la sensibilidad y la
inmunidad al ruido externo. Cada
sensor tiene un haz de ~90°

Modem HW v5.1

- Debe estar siempre encendido
cuando se requiera seguimiento

- Puede colocarse a decenas o
cientos de metros de distancia
de los beacons segln la antena y
el RSSI resultante

Habitacién
Comience con un mapa de tamafio
medio de 6x4 a 6-10 m
aproximadamente

- El tamafio maximo del mapa para el
Starter Set es de hasta 1000 m?

Cémo montar el beacon estacionario
Para mas informacién, consulte Ayuda: cémo
colocar los beacons

Configuracidn:

Starter Set Super-MP-3D + Super-Beacon m
ovil:

4 x Super-Beacon estacionarios con
diferentes frecuencias entre las 8
frecuencias disponibles: 19kHz, 22kHz,
25kHz, 28kHz, 31kHz, 34kHz, 37kHz,
45kHz
2 x Super-Beacon méviles

- 1xModem HW v5.1
4 x Soporte magnético

v e

Disefiado para casos en los que no solo se requiere la
ubicacién, como en un GPS convencional, sino
también la direcciéon

Utiliza beacons mdviles emparejados instalados en el
robot/dron y no depende de la brdjula, que puede
dar resultados erréneos en interiores con mucho
metal alrededor

Cuanto mayor sea la base entre los beacons moviles,
mayor sera la precisién de direccién que se puede
lograr. Precisién direccional razonable con una base
>20cm. Altamente recomendado: 0,5m o mas

Video demostrativo sobre la configuracién de la funci
on

Para obtener mas informacion sobre
direccidn/orientacién, consulte: IMU, ¢ Cudntos

Araffﬁéim\pgas necesito por dron?

1A
NIA (Recomendado para drones y cdpteros)
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https://www.youtube.com/watch?v=aBWUALT3WTQ
https://www.youtube.com/watch?v=aBWUALT3WTQ
https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/
https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/

02d: Patron del micréfono RX1

Super-Beacon estacionario Notas:
~  Debe CP'QC?FSP—F” pareges o teld‘ol ~  Esta diapositiva muestra el patrén del micréfono RX1.
para minimizar fas sombras en la Estd basado en la arquitectura 3D IA. En la imagen

cobertura ultrasénica . . P
Habilite solo los sensores necesarios inferior se puede ver que el Super-Beacon mévil no

para mejorar la sensibilidad y la puede escuchar al Super-Beacon estacionario porque
inmunidad al ruido externo. Cada el angulo hacia el micréfono es demasiado pequefio
sensor tiene un haz de ~90 grados ~ Intente evitar estos casos colocando los beacons

estacionarios lo mas alto posible o no volando
demasiado cerca del plano de los beacons
estacionarios

Para mas informacidn sobre el micréfono, consulte el

!VIOdem HW Y5.1 ) capitulo 3.6.1 de nuestro Manual de Operacién y
Debe estar siempre encendido nuestra Ayuda: video del diagrama del micréfono
cuando se requiera el
seguimiento

Puede colocarse a decenas o
cientos de metros de distancia
de los beacons, dependiendo del
RSSI resultante

'_‘\ \ Qi“‘?\
’s'; il 2 Super-Beacon estacionario
\\\ R - El Super-Beacon es invisible para
s

el beacon mévil ya que el angulo
n hacia el micréfono es muy
pequeiio

® - Esto puede conducir a un
seguimiento deficiente o a
ningun seguimiento en absoluto

Cémo montar el beacon estacionario e
Para mas informacién, consulte la Ayuda: como
colocar los beacons a rve m I n

robotics




03: Seguimiento de aceras, tuneles, metros, minas en 2D

X1
TX2
TX3
TX4

5l

Ejemplo de vehiculo pequefio de reparto

Ejemplo de transporte ferroviario subterraneo

|

1
RN

11

\‘ Tunel (subterraneo, mina, etc.)

\Tren/TroIebUs \‘QAL:?)\QLBeacon \‘ Super-Beacon estacionario

Super-Beacon estacionario

- Deben colocarse en la parte alta de los postes de luz
para minimizar las sombras en la sefial ultrasénica
Habilite solo los sensores necesarios para mejorar la
sensibilidad y la inmunidad al ruido externo

Poste de luz
Modem HW v5.1

- Debe estar siempre encendido cuando se requiera el
seguimiento
Puede ubicarse a decenas o cientos de metros de distancia de
los beacons

Submapas ligeramente superpuestos

Area de la acera

Submapa

Configuracidn:

- Starter Set Super-MP-3D + N Super-Beacon
st

- Nx Super-Beacon estacionario
- N x Super-Beacon movil
- 1xModem HW v5.1
- N xSoporte magnético
- NxAntena de tamafio completo
- Nx Omni-Microphone-IP67 (Recomendado)

Notas:

- Casos en exteriores: Parque, estacionamiento, ferrocarril

- Casos en interiores: Metro, tunel, almacén largo

Seguimiento 2D (colocacién lineal)

- Consulte la Ayuda: Video del diagrama del micréfono

- Para una mejor cobertura se puede utilizar Omni-
Microphone-IP67

Radio limitado hasta 400 m con una antena de tamafio
completo y hasta 1 km con una antena direccional especial en
cada direccion (2 km en espacio abierto)

Se puede ampliar ain mas en sistemas Multi-modem

Cémo montar una baliza estacionaria
Para mas informacién consulte Ayuda: cémo colocar

‘m) Marvelmind
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https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/
https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/

04: Submapas en 2D

Modem HW v5.1
Colocado de forma central para una
cobertura de radio 6ptima

Submapa/zona de servicio ﬂ\

Submapa/zona de servicio 4

Vista superior

Super-Beacon estacionario

- Debe colocarse en alto en la
pared o el techo, para minimizar
las sombras en el ultrasonido

- Habilite solo los sensores
necesarios, para mejorar la

=60-100m

sensibilidad y la inmunidad al
ruido externo

<

Habitaciéon 1

A

Super-Beacon movil

Habitacion 2

Habitacion 4ﬁ/
« »

@

v

\1 Edificio

Submapa/zona de servicio 2 / /
Submapa/zona de servicio 3

12

\

Submapa/zona de servicio 5

Zonas de servicio superpuestas

Configuracion:

Starter Set Super-MP-3D + Super-Beacons:

_No

Cémo montar la baliza estacionaria
Para mas informacién, consulte Ayuda: cémo
colocar balizas

- 10 x Super-Beacon estacionario
- 1xSuper-Beacon movil
- 1xModem HW v5.1

10 x Soporte magnético

tas:

Disefiado para edificios con varias habitaciones

Esta configuracion en particular admite el seguimiento en 2D.
También puede realizarse en 3D si, en lugar de submapas 2D, se
construyen submapas 3D. Consulte Simple 3D Tracking
Consulte el Manual de Funcionamiento

Consulte el Video de Ayuda sobre Submapas

Consulte Simple 2D Tracking para construir mapas 2D correctos
Consulte en nuestro sitio web
https://marvelmind.com/download/ =>

Cémo crear mapas de navegacion en interiores

Cdmo construir grandes sistemas de posicionamiento en interior
es

4COmo crear mapas mas grandes de 30x30m?

‘Q]J Marvelmind
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https://marvelmind.com/how_create_indoor_navigation_maps/
https://marvelmind.com/how_to_build_large_indoor_positioning_systems/
https://marvelmind.com/how_to_build_large_indoor_positioning_systems/
https://marvelmind.com/how_to_build_larger_maps/
https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/

05: Robot con ruedas en un area de 46x5m (navegacion 2D)

Opciodn 1: Conservadora 6ptima, 2D

/ 15m

/ i

Opciodn 3: Conservadora 6ptima, 3D

15m 15m
g 1 2 P 3 g
o :
46m

>

2D

Submapas/zonas de servicio
superpuestos para una
transferencia fluida entre

-
«
3

46m

Coémo construir submapas y zonas de servicio:

Video de ayuda: uso de submapas para construir mapas grandes

Opcioén 4: Conservadora, 2D

Opciodn 2: Extendida, submapas
g / 20m E 20m / 11m / 11m / 11m / 11m
o~ 5 ok ¥ " -
g . 2 = g 1 E-I 2 H 3 4
i :16rr: ) < = dom ' 5|
Habilite TX1 (orientado a la derecha) y TX4 (orientado al frente). Y Cologue los beacons estacionarios con el USB en la parte inferior. Habilite solo los sensores Nota:

deshabilite TX2/TX3/TX5. Estos apuntan hacia abajo, a la izquierda y
hacia arriba, donde el robot no puede estar. Deshabilitar los sensores
innecesarios aumenta la sensibilidad/alcance y reduce la cantidad de

ruido/eco que captara el beacon

11

necesarios por beacon. Aqui, por ejemplo, habilite TX1 (orientado a la derecha), TX4
(orientado al frente), TX3 (orientado a la izquierda). Y deshabilite TX2/TX5. Estos apuntan -
hacia arriba y hacia abajo, donde el robot no puede estar. Deshabilitar los sensores

innecesarios aumenta la sensibilidad/alcance y reduce la cantidad de ruido/eco que captara

el beacon

Vista del sistema

Cémo montar el beacon estacionario
Para mas informacién consulte Ayuda: cémo colocar
los beacons

Comprobar Robot de Entrega Auténomo —

‘Q]J Marvelmind
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https://www.youtube.com/watch?v=FXvlDZkxkUU
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06a: Area del centro de negocios — Seguimiento de personas en 2D

=

]
14.00 17.91
41 42
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8 11.87 2
2.95 - 316 e p——— e
4 3 P 5 @ o
%3 = 103 7 '
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i i S =T - —1 \-H"_ll A

Expectativas del cliente:
- Cubrir todas las zonas azules con el Marvelmind Indoor GPS Tracking System para rastrear personas
Mostrar como colocar los beacons correctamente

Mostrar submapas

Mostrar la configuracion del sensor

Las zonas 1y 4 deben cubrirse con seguimiento 3D
Las zonas 2 y 3 deben cubrirse con seguimiento 2D

*Todas las distancias se indican en metros

Nota:
Consulte el video Demo: Seguimiento interior preciso multinivel
Consulte el video Demo: seguimiento de cuatro trabajadores de
almacén

Cémo montar el beacon estacionario

Para més informaciélr:);:%nesauclll;?yuda: cémo colocar m M a rvel m I n d

robotics
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06b: Area de centro de negocios — Seguimiento de personas en 2D
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Configuracidn:
- 14 x Super-Beacon
- 1xModem HW v5.1
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Habilite TX1 (orientado a la derecha) y TX4 (orientado al frente). Y
deshabilite TX2/TX3/TX5. Estan orientados hacia abajo, a la
izquierda y hacia arriba, donde el robot no puede estar.
Deshabilitar los sensores innecesarios aumenta la
sensibilidad/alcance y reduce la cantidad de ruido/eco que
captard el beacon

*Todas las distancias se indican en metros

Cologue los beacons estacionarios con el USB en la parte

T
Ny S-j

sensores en caso de diferentes alturas y
distancias cortas. El seguimiento 3D es
necesario para rastrear los cambios de
altura al subir escaleras

TXLTXS

TXL-TXS

Submapa de seguimiento 3D 1

Submapa de seguimiento [jlgmo construir submapas y zonas de servicio:

Video de ayuda: uso de submapas para construir mapas grandes

Como crear mapas de navegacion en interiores

inferior. Habilite solo los

sensores necesarios por beacon. Aqui, por ejemplo, habilite TX1 (orientado a la
derecha), TX4 (orientado al frente), TX3 (orientado a la izquierda). Y deshabilite
TX2/TX5. Estén orientados hacia arriba y hacia abajo, donde el robot no puede
estar. Deshabilitar los sensores innecesarios aumenta la sensibilidad/alcance y

reduce la cantidad de ruido/eco que captard el beacon

Cémo montar un beacon estacionario

Para mas informacion consulte Ayuda: cémo colocar

beacons

‘(]]J Marvelmind

robotics



https://www.youtube.com/watch?v=FXvlDZkxkUU&t=313s
https://marvelmind.com/how_create_indoor_navigation_maps/

7: Area de 100x100m con seguimiento usando submapas

Las siguientes diapositivas explican los ajustes para el seguimiento en grandes almacenes de espacio abierto mediante el uso del "GPS" interior de
Marvelmind en NIA con la funcién de submapa.

También contiene algunos consejos de montaje e instrucciones de configuracion. Damos algunos ejemplos, con sus ventajas y desventajas. Dado que el
sistema es bastante flexible, se presentan varias opciones.

Obtenga mas informacidn en nuestros articulos:

Cémo construir grandes sistemas de posicionamiento interior

¢Cémo construir mapas mas grandes gue 30x30m?

‘Q]J Marvelmind

16 robotics


https://marvelmind.com/how_to_build_large_indoor_positioning_systems/
https://marvelmind.com/how_to_build_larger_maps/

7.1: Seguimiento 2D grande (100x100m) — multiples submapas

Aqui hay un ejemplo de seguimiento en un almacén de espacio abierto utilizando NIA. Super-Beacons estacionarios montados en el techo boca abajo. El
beacon movil se monta en una carretilla elevadora orientada hacia arriba. El sistema proporciona la posicién precisa (x2cm) en tiempo real del beacon maévil
(carretilla elevadora) en tiempo real (1-6Hz), almacena su trayectoria y todas las ubicaciones en un archivo .CSV para su posterior procesamiento y analisis.
También permite alarmas en tiempo real y comunicacidn bidireccional (hasta 1-2kbps) desde el sistema a la carretilla elevadora y viceversa.

Super-Beacon (mounted upside- Notas:
down) - Casos: almacenes grandes de espacio abierto
- Seguimiento 2D (x, y)
‘ZOO - Muiltiples submapas
X /)) - Hay colocacién usando NIA

También puede utilizar la configuracion IA para este mapa, si

-
>

tiene Super-Beacons con diferentes frecuencias de las 8
frecuencias disponibles: 19kHz, 22kHz, 25kHz, 28kHz, 31kHz,
34kHz, 37kHz, 45kHz

Mobile beacon (mounted on the forklift)

‘0]) Marvelmind

17 robotics
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7.2: Vista detallada del sistema

Todo el territorio que requiere seguimiento esta cubierto con Super-Beacons estacionarios. Los beacons se colocan en el techo con una cuadricula que
permite una distancia de menos de 30m desde 2 o mas Super-Beacons estacionarios en el techo hasta un Super-Beacon movil en la carretilla elevadora en
cualquier punto donde se requlera el seguimiento. Las zonas de servicio se superponen para una transfergncwﬂutda. Este es un ejemplo de mapa 2D en NIA,

|< =100m _ K
Y | @ S Y
I h 1 k
S 1 2 3 41 5
al b Y 1 )
v! 5 1
Am ] ] . & e P
€ ! E RIS ",|
S| | 46 7 8 P9 o 1@
u| » : \\IL
y 5 : RN
Ty i bl . - .
I i q &
§' 1 12 13 14 § 15 118
Rl = e
i 1
L= . ] (] ] u
I 1
g1 16 17 18 19 20 |
|k 1
Y. . " ] . u
i 1
g ¢
S : 21 22 23 24 25 : Overlapping service zones
al k 1
[} v
- Ne o - Me T Tl T T T Number of the submap
7 =20m | =20m | =20m | =20m | =20m =

Working half-plane indicator

- También puede utilizar la configuracidn IA para este
mapa, si tiene Super-Beacons con diferentes
frecuencias (8 frecuencias disponibles: 19kHz, 22kHz,
25kHz, 28kHz, 31kHz, 34kHz, 37kHz, 45kHz)

Beacon

‘Q]J Marvelmind

robotics



7.3: Vista detallada del montaje del beacon

Los beacons se colocan en el techo boca abajo. El sensor en funcionamiento es RX4. Cuando los otros sensores (RX1, RX2, RX3, RX5) estan desactivados, el beacon

tiene la mayor sensibilidad en direccion RX4 y resistencia al ruido desde otras direcciones. La altura en el ejemplo es de 10m.

Los beacons pueden funcionar con la bateria LiPol integrada, pero se recomienda proporcionar una fuente de alimentacion externa (USB regular) o un convertidor

~110/220=>5V USB

Beacon Ceiling

Power cable (USB)\

Enable only RX4 sensor for
highest sensitivity

‘Q]J Marvelmind

robotics
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7.4: Configuracion 2D 6ptima
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Notas:

Dado que la configuracion es para 2D, solo proporciona coordenadas X e Y.

La configuracién estd disefiada para el seguimiento, por ejemplo, de carretillas
elevadoras en almacenes de espacio abierto sin estanterias altas.

Ventajas:

- Seguimiento sélido

- Muy preciso (+2cm)

- Disefiado para montacargas

Contras:

- Mas beacons (precio) que en las configuraciones extendidas

Configuracion: Consulte los videos:

100x100m "2D 6ptimo™: - Robot Auténomo de Entrega — Vista del sistema
- 30 x Super-Beacon estacionario - Seguimiento en vivo: posicionamiento interior

- 1xSuper-Beacon movil preciso
- 1xModem HW v5.1 - Como rastrear con precision (+2cm) 10 montac
argas

‘0]) Marvelmind

robotics


https://www.youtube.com/watch?v=qxtj7zStqwU
https://www.youtube.com/watch?v=tE3nQakaDf4
https://www.youtube.com/watch?v=tE3nQakaDf4
https://www.youtube.com/watch?v=eqrxv6pMi4U
https://www.youtube.com/watch?v=eqrxv6pMi4U
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7.5: 2D extendido
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Notas:

La configuracidon "2D extendido" es en realidad la misma que "2D 6ptimo", pero
funciona con distancias mas largas entre beacons. Sin embargo, el seguimiento
puede interrumpirse por ruido externo o simplemente por una sefial ultrasénica
demasiado débil.

También es en 2D, por lo que solo proporciona las coordenadas X e .

Ventajas:

- Coste total inferior al de la configuracién 2D Optimal

Desventajas:

- Seguimiento potencialmente menos sélido que el de la configuracién 2D Optimal

Configuracion:
100x100m "2D stretched":

- 20 x Super-Beacon estacionario
- 1xSuper-Beacon movil

- 1xModem HW v5.1

‘0]) Marvelmind

robotics
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7.6: 2D super-stretched
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Notas:

La configuracidn "2D super-stretched" tiene el mejor precio, ya que las distancias
son las mayores.

Es 2D, por lo que solo proporciona las coordenadas X e Y.

- Ventajas:

- El coste total mas bajo entre las tres configuraciones

- Desventajas:

- Puede requerir ajustes mas manuales y precisos que otras configuraciones

Configuracion:
100x100m "2D super-stretched":

- 12 x Super-Beacon estacionario
- 1xSuper-Beacon movil
- 1xModem HW v5.1

‘0]) Marvelmind
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7.7: 3D 6ptima
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Notas:

La configuracidn "3D éptima" esta equilibrada en la relacion precio-rendimiento.

La configuracién es 3D, por lo que ofrece posicionamiento (X,Y,Z).

Tiene redundancia 3+1. Esto significa que, si 1 de los 4 beacons del submapa estd
bloqueado, el seguimiento 3D sigue existiendo.

La configuracién es adecuada para el seguimiento, por ejemplo, no solo de
carretillas elevadoras, sino también de drones en almacenes de espacios abiertos sin
estanterias altas.

Ventajas:

- Seguimiento sélido

- Adecuado para drones — ofrece 3D (x, y, z)
Desventajas:

- Mas beacons que en las configuraciones extendidas
Configuracion:

100x100m "3D 6ptima":

- 36 x Super-Beacon estacionario

- 1xSuper-Beacon movil

-~ 1xModem HW v5.1

‘(m Marvelmind

robotics
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7.8: 3D extendida
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Notas:

La configuracidn "3D stretched" es en realidad la misma que "3D optimal”, pero
funciona con distancias mas largas. Eso da una ventaja en precio, pero el rastreo
puede interrumpirse con ruido. La configuracién es 3D, por lo que proporciona
posicionamiento (X,Y,Z).

Tiene redundancia 3+1. Esto significa que, si 1 de los 4 beacons en el submapa esta
blogueado, el rastreo 3D aun existe.

La configuracidn es adecuada para el rastreo, por ejemplo, no solo de montacargas,
sino también de drones en almacenes de espacios abiertos sin estanterias altas.

Ventajas:

- Menores costos que en la configuracién 3D optimal

Desventajas:

- Configuracion mas compleja y rendimiento menos sélido que en la configuracién 3D optimal

Configuracion:

100x100m "3D stretched":

- 25xSuper-Beacon estacionarios
1 x Super-Beacon movil

1x Modem HW v5.1

‘(m Marvelmind

robotics
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7.9: 3D super-stretched
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Notas:

La configuracidn "3D super-stretched" tiene el mejor precio ya que las distancias son
las mas grandes, pero estd disefiada principalmente para futuras versiones HW/SW.
Es 3D, por lo que nos da solo las coordenadas X e Y.

Tiene redundancia 3+1. Esto significa que, si 1 de los 4 beacons en el submapa esta
blogueado, el rastreo aun existe.

Ventajas:
- El menor costo total entre las tres configuraciones

Desventajas:
- Puede requerir mas ajustes manuales y finos que otras configuraciones

Configuracion:

"3D super-estirado" de 100x100m:
- 16 x Super-Beacon estacionario

1 x Super-Beacon movil

1x Modem HW v5.1

‘0]) Marvelmind
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7.10: Resumen — area de 100x100m

Presentamos diferentes configuraciones para el seguimiento de activos méviles (vehiculos, montacargas, drones) en un almacén de 100x100m con una

precisién de +2cm.

También ofrecimos algunas recomendaciones de montaje y configuracion del sistema:
- 2D 6ptimo

- 2D estirado

- 2D super-estirado

- 3D 6ptimo

- 3D estirado

- 3D super-estirado

26
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8a: Submaps totalmente superpuestos (lA, 2D)

Super-Beacon estacionario 19 kHz

Zonas de servicio \%)\

Vista superior

Zona de servicio del Submap 1 (azul)

totalmente cruzadas Ne3

Columna F\_

Beacon Mini-RX (mévil)

<

Submapa 1 (Ne3+Ne4) Super-Beacon estacionario 31 kHz
Vista lateral
'
[y il . J-:.-L -
< 4 1_;_{ @
Ned / o3 Ned.

58
o

>

@ 5

A 2 /
Super-Beacon estacionario 34 kHzéa de servicio del Submap 0 \ Submap 0 (Ne1+Ne2) \ Super-Beacon estacionario 25kHz
Configuracion: Notas: _ o o
. Si un submap queda obstruido, otro submap proporcionara un seguimiento
Architecture (I1A): solido

- Inverse

27

2 x Super-Beacon estacionario 19 kHz
2 x Super-Beacon estacionario 25 kHz
2 x Super-Beacon estacionario 31 kHz
2 x Super-Beacon estacionario 34 kHz

1 x Mini-RX como baliza mévil (o mas Mini-RX

para mas objetos moviles)
1x Modem HW v5.1

En un mismo submap, la frecuencia de cada beacon no debe repetirse (por
ejemplo, no puede haber dos beacons de 31 kHz, 37 kHz, etc. en un mismo
submap)

Cine

Cémo montar una baliza estacionaria
Para mas informacién, consulte la Ayuda: como
colocar las balizas

Consulte el seguimiento preciso (+2 cm) de visitantes en el video del Museo del

‘m) Marvelmind

robotics


https://marvelmind.com/pics/architectures_comparision.pdf

8b: Submapas totalmente superpuestos (IA, 2D, TDMA)

Super-Beacon estacionaria 19 kHz Zona de servicio del Submapa 1 (azul) Submapa 1 (N.2 3 + N.94) Super-Beacon estacionaria 31kHz
Vista superior Vista lateral
) \ [r il =" 4+ | d
Zonas de servicio \@ P8 SoN | raml| @ f @
totalmente cruzadas N \Y% o ) s s
1 . .

Columna %\_\E‘

Bali . -
aliza Mini-RX (mavil) g e
(=]
A N
< >
v []
- o1 /'\ o2
S A ® <l
/ £ Yy v
Super-Beacon estacionaria 19 kHz| Zona de servicio del Submapa 0 \ Submapa 0 (Ne1+Ng2) \ Super-Beacon estacionaria 31 kHz
Configuracion: Notas: Ajustes TDMA:
Funcién TDMA, que ayuda a mejorar la calidad del seguimiento en situaciones - i ; -
- Arqwtectura Inversa (I1A) con TDMA: C;m'le a queayu ) ' guimi ituaci Longitud de secuencia TOMA =2
omple) ) . i o - Posicién TDMA en la secuencia:
2 x Super-Beacon estacionaria 19kHz - Siunsubmapa queda obstruido, otro submapa proporcionara un seguimiento Submap 0=0
- 2xSuper-Beacon estacionaria 31kHz solido i ) i Submap1=1
- 1xMini-RX como baliza mévil (o mas Mini-RX - Enun mismo submapa no debe repetirse la frecuencia de cada baliza (por
, - o ejemplo, no puede haber dos balizas de 31kHz, 37kHz, etc. en un mismo
para mas objetos moviles) submapa)
- 1xModem HW v5.1 - Consulte el Manual de Operacion para mas detalles sobre TDMA (Capitulo 6.2)

- Consulte el video en interiores Track of Marvelmind Jacket
- Consulte el video en interiores Tracking of visitors in Cinema Museum

Cémo montar el beacon estacionario
Para mas informacion, consulte la Ayuda: cémo
colocar los beacons

28
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https://marvelmind.com/pics/architectures_comparision.pdf
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9: Habitaciones + pasillo (1A, 2D)

25kHz 31kHz 45kHz
Top View [ . o o T el 1
£
wn
~_ ﬁ- S~ S T
- Ne5
45kHz 22kHz
22kHz
1
Room 1 > Room 2 Room 3 Room 4 £
19kHz
N N
Notas.

- Inverse Architecture (IA) con 8 frecuencias:
1 x Super-Beacon estacionario 19kHz -
- 2xSuper-Beacon estacionario 22kHz
- 1xSuper-Beacon estacionario 25kHz R
- 2xSuper-Beacon estacionario 28kHz

1 x Super-Beacon estacionario 31kHz
2 x Super-Beacon estacionario 34kHz
2 x Super-Beacon estacionario 37kHz
2 x Super-Beacon estacionario 45kHz

= 1x Mini-RX como beacon mévil (0 mas Mini-RX

para mas objetos moviles)
- 1xModem HW v5.1

[Beacon|

Cémo montar un beacon estacionario
Para mas informacién consulte Ayuda: cémo colocar
los beacons

Disefiado para el seguimiento de personas o robots en la oficina

- Esta configuracion en particular admite 2D

- Puede cambiar las configuraciones segun desee.

- En un mismo submapa, la frecuencia de cada beacon no debe repetirse (por
ejemplo, no puede haber dos beacons de 31kHz, 37kHz, etc. en un mismo
submapa)

- Consulte el Manual de Operaciéon para mas detalles sobre TDMA (Capitulo 6.2)

- Consulte el Video de Ayuda sobre Submapas

- Consulte el video Tracking 4 warehouse workers

‘Q]) Marvelmind
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9a: Habitaciones + pasillo (IA, 2D, TDMA)

19kHz 25kHz 31kHz 45kHz 19kHz
Top view N0 V4 Nell 7 Neld 1
£
wn
— A
\% \% A
Ne3
31kHz
£
Room 1 Room 4 S
19kHz
O Cémo montar el beacon estacionario
No2 Para mas informacion consulte Ayuda: coémo colocar
[Beacon beacons
\ 4
I: »
Notas: Ajustes de TDMA:
_ Inverse Architecture (IA) con TDMA: Disefiado para el seguimiento de personas o robots en la oficina - Longitud de la secuencia TDMA = 2

6 x Super-Beacon estacionario 19kHz

- 1xSuper-Beacon estacionario 25kHz

- 5xSuper-Beacon estacionario 31kHz

- 1xSuper-Beacon estacionario 45kHz

= 1x Mini-RX como beacon mévil (0 mas Mini-RX
para mas objetos moviles)

- 1xModem HW v5.1

- Esta configuracion en particular admite 2D -
- Enunsubmapa, la frecuencia de cada beacon no debe repetirse (por ejemplo,
no puede haber dos beacons de 31kHz, 37kHz, etc. en un mismo submapa)
- Consulte el Manual de Operacion para mas detalles sobre TDMA (Capitulo 6.2)
- Consulte el video de ayuda sobre Submaps
- Consulte el video demostrativo de TDMA en el Museo
- Consulte el video de seguimiento de 4 trabajadores de almacén

Posicion TDMA en la secuencia:
- Submap 0-3=0
- Submap4-7=1

‘m) Marvelmind
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10: Habitaciones con columnas + pasillo (IA, 2D, TDMA)

Top view [

19kHz

- Arqwtectura Inversa (I1A) con TDMA:

19kHz

19kHz 25kHz / 31kHz / 45kHz
Ne18 Vg Ne19 Vo Ngzﬂﬁ V1o Nguq V11 Ne22 4
Pasillo &
A 4
I A
Ne3 Ne! % 015 o
31kHz ; 5
o Habitacion Habitacion ; Habitacion 2f\¢ Habitacion |7} ¢
1 2 3 3 f 4 ”
\QQ& . E
Ne2 Nea B m\mm

»!

10 x Super-Beacon estacionario 19kHz
- 1xSuper-Beacon estacionario 25kHz
- 9 xSuper-Beacon estacionario 31kHz
- 1xSuper-Beacon estacionario 45kHz
= 1x Mini-RX como baliza mévil (o mas Mini-RX

para mas objetos moviles)
- 1xModem HW v5.1

NotaS'

Disefiado para el seguimiento de personas o robots en la oficina

- Esta configuracion en particular soporta 2D

- Enun submapa la frecuencia de cada beacon no debe repetirse (por ejemplo,
no puede haber dos beacons de 31kHz, 37kHz, etc. en un mismo submapa)

- Consulte el Manual de Operacion para mas detalles sobre TDMA (Capitulo 6.2)

- Consulte el video de ayuda sobre Submapas

- Consulte el video demostraciéon de TDMA en Museo

- Consulte el video de seguimiento de 4 trabajadores de almacén

Como montar una baliza estacionaria
Para mas informacion consulte la Ayuda: como

colocar las balizas

Ajustes de TDMA:

Longitud de secuencia TDMA =3
Posicion TDMA en la secuencia:

Submapa0, 2,4,6=0
Submapal,3,57=1

Submapa 8,9,10,11=2

‘m) Marvelmind
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11: Tunel 1200x25m, inspeccion autéonoma (NIA o A, 2D)

Vista general (vista superior)

- IR O N R PN S A T T TN N N g - - TR - - R TP - - D o s
YF L 0112311405116 7ii8ii9i110{i111112i1131i14{{15/{16:+171i18}119{1201iJ141221i231i24}{i25!i26{{27!128{i29}i30/{31{i32}i33{i34}i35{i36{/37{(38 |
< e 1200m T >
25m 25m 25m A Submapa 2D
\/ ! \/ ! \/ ] Beacon estacionario HW v4.9

Trayectoria de movimiento (2D) y\

Configuracion:

- Non-Inverse Architecture (NIA) o Inverse Architecture (IA): )

Y I\

Vista ampliada (vista superior)

Notas:

- 40 x Super-Beacon estacionario (con 8 frecuencias para IA)

- 1xModem HW v5.1

- Nx Super-Beacon como beacon movil R

Modem con antena Yagi

1 por sistema, colocado en el centro.

La antena potente ayuda a mantener una
intensidad de sefial fuerte

Disefiado para la inspeccion auténoma de tuneles
En IA, la frecuencia de cada baliza no debe repetirse en un mismo submapa
(por ejemplo, no puede haber dos balizas de 31kHz, 37kHz, etc. en un mismo

submapa)

Colocados linealmente, en las paredes

Zona de servicio
Ligeramente cruzdndose entre si

Dron de inspeccion

Con beacon mévil instalado

- Consulte el Manual de Operacion para mas detalles (capitulo TDMA)
Consulte el video de ayuda sobre submapas

Cémo montar el beacon estacionario
Para mas informacién, consulte la Ayuda: como
colocar los beacons

‘Q]J Marvelmind
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https://marvelmind.com/pics/architectures_comparision.pdf

12: Seguimiento en tiempo real: reduccion del retraso

Utilice esta instruccion si necesita el menor retraso posible

1. Desactive el Real-time player

Real-time player es una funcién que hace que la trayectoria de
seguimiento sea mas suave. Como mira hacia atras y hacia adelante,
tiene un pequefio retraso. Desactivelo si necesita menos retraso.
Real-time player configurado en 0/0 o deshabilitado. Ventana de
promediado Real-time en la configuracién del Modem establecida
en 0 en lugar del valor predeterminado 4

2. Cambie el perfil de radio a mayor velocidad => 500kbps en lugar de los
38kbps predeterminados

3. Cambie la limitacién de distancias

Vaya a la configuracidn de submapa y cdmbiela de Auto a Manual, y
establézcala en la mayor distancia entre el beacon movil y los beacons
estacionarios en el submapa - 10-15m - lo que tenga. La latencia serd
1.2..1.5/Tasa de actualizacién, es decir, para una tasa de actualizacién
ultrasénica de 16Hz, tiene una latencia de ~100ms

4. Utilice fusion IMU + ultrasénica.

Tan pronto como tenga una tasa de actualizacién de ubicacion de 4-
8Hz 0 mas, la fusidn de sensores funciona bien y obtendra una tasa de
actualizacion resultante de 100Hz y una latencia de alrededor de 12-
15ms

33

E T

Real-time Player
Backward Forward

[[] Reaktime Player
. Backward Forward
Ll

B Ik |

5 3

I Window of averaging (0..16) | 4 | —» I Window of averaging (0..16) | 0|
| Limitation distances auto | I Limitation distances manual
| Submap X shift, m (-320.00..320.00) 000 | Maxmum distance, m (1.100) 15
Nota:

- Consulte nuestro articulo:
https://marvelmind.com/download/ =>

¢Como aumentar la tasa de actualizacién de ubicaci
on?

‘0]) Marvelmind
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https://marvelmind.com/download/
https://marvelmind.com/how_increase_location_update_rate/
https://marvelmind.com/how_increase_location_update_rate/

Configuracion avanzada
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13:"Z" estable para drones — configuracion y recomendaciones

Submapa 2
Utilizado para volar a
cierta altura—no cerca
del suelo. Cerca del
suelo, X,Y seran
perfectos, pero Z—no.
Esto se debe a la
geometria basica de la
trilateracion

Modem HW v5.1

Debe estar siempre encendido cuando se
requiera seguimiento

Fuente de alimentacién USB de

35

Submapa 1

Submapa vertical para despegue y
aterrizaje. Enfoque particular en
obtener una buena Z

Beacon 3:

Habilitar TX2, TX3, TX4

Super-Beacon 1:
Habilitar TX1, TX2,

Super-Beacon estacionario

Configuracidn:
Super-Beacons - Starter Set Super-MP-3D + Super-Beacon:
estacionarios de - 6xSuper-Beacon estacionarios
pared: ) - 1xSuper-Beacon movil (o 2 Super-
©  Necesariospara Beacons moviles para admitir la funcion
proporcionar un mejor de Paired Beacon; obtendra ubicacién +
posicionamiento Z . .z
direccion)

- 1xModem HW v5.1

Super-Beacon 2:
- Habilitar TX3, TX3, TX4

—1

Notas:

- Disefiado para drones auténomos voladores en interiores y
buen seguimiento de Z a todas las alturas

-~ Admite 3D (X,Y,Z) + N redundancia

- Ayuda en video detallada: Ayuda: Coordenadas Z para
copteros

Super-Beacon 3:
© Habilitar TX2, TX3, TX4

Super-Beacons moéviles (emparejados)
- Para ubicacién + direccion

Cémo montar un beacon estacionario

Para mas inf()cn;r?:gf?é:ﬁgztégssAyuda: co6mo ‘m M a rvel m I n d

robotics



https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/

14a: Multi-modem 1.5D — para redes muy grandes

Configuracion:
- Starter Set Super-MP-3D + Super-Be
acon + Modem HW v5.1:
N x beacon estacionario
N x beacon movil
3 x modem

i Marvelmind Hel
i met

Estacion 1

______ H : Zona de cobertura
et . H : ultrasoénica del beacon

'. grI———— . Notas:

...................................................... H i Zonadecoberturade i - (3505 en interiores: Metro, tinel, minas
----- H : radio del Modem 2 :

((‘I P (((0))) (((.))) (((‘))) (((.))) . (((.))) 3 f;:'y Fronmresmsnissessssssss s i - Seguimiento 1.5D (colocacién lineal)
....... _.-ﬂ 8

PC con windows Linux S () =
N F SN YT T
E Backbone:

=4 WiFi, 4G/5G, . -__ S e

M D) s ST~ e
flarve : il RS485 .- SN :
I?Ieodhght : . { SN (((l P

i Super-Super Modem ey

ﬂ@“j Estacion N -7

Cénverter-AC-
5\1 IP67

Super Modem 2

odet ,\,...(«») ol

T :
aovary b i
S :

5  Battery-3.7V-15
Industrial Sup ; AnlP67

2 =l - A marvelmind
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https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/
https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/
https://marvelmind.com/product/super-modem/
https://marvelmind.com/product/beacon-industrial-super-beacon-metal-25/
https://marvelmind.com/product/beacon-industrial-super-beacon-metal-25/
https://marvelmind.com/product/badge/
https://marvelmind.com/product/battery-3-7v-15ah-ip67/
https://marvelmind.com/product/battery-3-7v-15ah-ip67/
https://marvelmind.com/product/converter-ac-5v-ip67/
https://marvelmind.com/product/converter-ac-5v-ip67/
https://marvelmind.com/product/marvelmind-headlight/
https://marvelmind.com/product/marvelmind-headlight/
https://marvelmind.com/product/helmet/
https://marvelmind.com/product/helmet/
https://marvelmind.com/product/jacket/
https://marvelmind.com/product/jacket/

14b: Arquitectura SpI|t Modem — para objetos de movimiento rapido

............................. Modem controlador: Beachn estocng‘n%rn‘o e Super-Beaco Conﬁgu racion:
s ", H - i H H S responsable del seguimiento ae los H : H
| ModemHW\s, FTTTT T T Recopladotosde todos losbetcons | § . Deconamodles | seone | 1 D . - Starter Set Super-MP-3D + Super-Be
! I y los envia al Dashboard central. i misma frecuencia en un mismo submapa i+ : acon + Beacon Mini-RX con Omni-M
: et TP plama/eeermesdernperde . icrophone-IP67 + Modem HW v5.1:
et P : N x beacon estacionario
T N et - M <30 x beacon movil

- Mxmodem receptor + 1 x
modem controlador

’;g \‘ Notas.

“ula Casos en interiores: deportes, karting, ciclismo
R -~ El mdédem receptor funciona emparejado con uno

de los beacons mdviles.

El nimero de mdédems receptores corresponde al

nimero de beacons méviles

- Elnimero de beacons méviles admitidos
simultaneamente estd limitado a 30 para la banda
de 915 MHz

- Dashboard funciona con un médulo de médem
especial

- Proximamente: opcion de Super-Modem con
soporte para la arquitectura Split-Modem

v

USB-Hub

I3 34kHz

treemerarnrareraraeeeraeananeaed Luveeceeenesnennns, . Submapas Beacon movil: ! Bedcon Mini-RX
: HE U T T El beacon movil se fija a un : SA-Mi
Lo Mini-Mic-
DGSh\BOgrd ‘;‘L’n m°dU|t° ie modem: : Modem receptor: objetivo para su seguimiento. o) :m Mic-IF67
Inaows/Linux ejecutanado H H El beOCOﬂ movil estd N

Dashboard con un médulo de - Es responsable de recibir conectado a su propio modem

modem que asume parte de las HEH datos, como datos de IMU, de receptor de datos

funciones de un modem controlador. HEH un beacon maévil y enviarlos :
: al Dashboard. ’
T PP P P PP PP PP PEPPPRP PR PP PPRPPPIS S i - Un modem puede recibir -~ : T m M I d

: datos de un beacon maovil. arve m I n

15 s eereeeeeeee e eemeeeneee e see s see s nen s ans” ; robotics


https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/
https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/
https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/
https://marvelmind.com/product/modem-hw-v5-1/
https://marvelmind.com/product/modem-hw-v5-1/
https://marvelmind.com/product/super-beacon/
https://marvelmind.com/product/super-beacon/
https://marvelmind.com/product/mini-rx/
https://marvelmind.com/product/mini-rx/
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15a: Seguimiento en un area de 30x30m

Las siguientes diapositivas proporcionan instrucciones para configurar y montar el sistema para cubrir un drea abierta de 30x30 m.

Tiene diferentes configuraciones:

1. 2D(x,y)
2. 3D(x,V,2)

Elija la que se ajuste a sus requisitos.

‘Q]J Marvelmind
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15b: Seguimiento en un area de 30x30m - zonas

Beacon 2

Beacon 5

Radio del beacon 5

——
|

\ wQg=

N

Beacon 3

Radio del beacon 2

Distancia potencialmente demasiado
larga

El mapa puede construirse automaticamente, pero como la
distancia es superior a 30m, puede ser complicado o incluso
imposible. En este caso, utilice otros métodos para medirla
(medidor laser de distancia, cinta métrica, etc.)

Zona de seguimiento con redundancia
3+1

El beacon movil debe ser visto por al menos 3 beacons
estacionarios. La zona de seguimiento con redundancia 3+1
significa la zona donde el beacon movil es visto por 4 beacons
estacionarios. Y si uno de ellos se bloquea, seguira teniendo
un seguimiento 3D (x, y, z) estable

Zona de seguimiento sin redundancia
La zona donde el beacon mdvil es visto por 3 beacons
estacionarios. Si uno de los beacons esta bloqueado, el
seguimiento saltara

Objeto rastreado

Beacon 4

Configuracidn:

Starter Set Super-MP-3D:

4 x Super-Beacon estacionarios con
diferentes frecuencias de las 8 disponibles
(19kHz, 22kHz, 25kHz, 31kHz, 34kHz, 37kHz,
45kHz)

1 x Super-Beacon movil

1x Modem HW v5.1

4 x Omni-Microphone-IP67 (Recomendado)

Admite 3D (X, Y, Z) + 1 redundancia
Admite 2D (X, Y)

Consulte las instrucciones en las siguie

ntes diapositivas

Cémo montar el beacon estacionario
Para mas informacion consulte la Ayuda: como
B 0 colocar los beacons

‘Q]J Marvelmind
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https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/

15.1: Paso 1: Construccion del mapa de distancias (2, 3)

Encontrar la distancia entre el beacon 2 y el beacon 3

Beacon 3 - Oriente los beacons uno frente al otro (orientando el sensor TX4) (para mas
informacidn consulte nuestra Ayuda: video del diagrama del micréfono)

Baliza 2

- Encienda Unicamente el sensor TX4

- Establezca el nimero de periodos = 50
- Configure la zona de servicio
- Congele la distancia. Cdmo hacerlo, véalo en la siguiente diapositiva...

DOTICS)
|
- - +
30.129 ot
30.129 T

wQg=

Distancia congelada

‘Q]J Marvelmind
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15.1a: Como congelar la distancia para un par

Espere a que la pestafia de distancia se vuelva blanca - Haga clic con el botén derecho del ratén en la pestafia de distancia

Ahora ests congelada "/

DTS

:_l"'_

2

Freeze distance for pair
Freeze average for pair

Don't use distance

Freeze all

Unfreeze all
Enter distance for pair

Clear cell

Haga clic en Freeze distance for pair (

:_|"'_

30.129

1129

‘Q]J Marvelmind
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15.2: Paso 2: Construccion del mapa de distancias (3, 4)

Hallando la distancia entre la baliza 3 y la baliza 4
- Oriente las balizas una frente a la otra (enfrentando el sensor TX4)
- Encienda solamente el sensor TX4

- Establezca el nimero de periodos en 50

No olvide eliminar todas las limitaciones de distancias (aproximadamente
45m)

Congele la distancia. Consulte cdmo hacerlo en esta diapositiva...

30.129
30.129 30.124 :
30.124

‘Q]J Marvelmind
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15.3: Paso 3: Construccion del mapa de distancias (4, 5)

Determinacion de la distancia entre beacon 4 y beacon 5
pezcon 2 &\ _______________ :3‘_)”_‘ ______________ :l Beacon 3 - Oriente los beacons uno hacia el otro (con el sensor TX4 enfrentado)
. - Encienda Unicamente el sensor TX4

- Establezca el nimero de periodos en 50

- No olvide aumentar todas las limitaciones de distancias (aproximadamente 45
m)

- Congele la distancia. Para saber como hacerlo, consulte esta diapositiva...

30.129

30.129 30.124
30.124 30.127 A

wQg=

30.127 o

soloTxa TX4 only

A 4
Beacon 5 1 Beacon 4

‘Q]J Marvelmind

robotics



15.4: Paso 4: Construccion del mapa de distancias (2, 5)

Beacon 2 ‘l Beacon 3 -

Determinacion de la distancia entre el beacon 2 y el beacon 5

Oriente los beacons uno frente al otro (orientando el sensor TX4)
Encienda Unicamente el sensor TX4
Establezca el nimero de periodos en 50

No olvide aumentar todas las limitaciones de distancias (aproximadamente
45m)

Congele la distancia. Para saber como hacerlo, consulte esta diapositiva...

wQg=

Solo TX4

Beacon 5 Beacon 4

41

30.129 30.125 o
30.129 30.124 o
30.124 30.127 A
30.125 30.127 > & ©

‘Q]J Marvelmind
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15.5: Paso 5: Construccion del mapa de distancias (2, 4)

Determinacion de la distancia entre el beacon 2 y el beacon 4
Beacon 2 L =30m ‘l Beacon 3 -

Oriente los beacons uno frente al otro (orientando el sensor TX4)
SoloTxa - Encienda Unicamente el sensor TX4
' - Establezca el nimero de periodos en 50

- No olvide eliminar todas las limitaciones de distancias (aproximadamente
45m)

- Congele la distancia. Cmo hacerlo, véase en esta diapositiva...

wQg=

\ El mapa aun puede construirse automaticamente, pero como la distancia es

mayor de 30m, puede resultar complicado. En este caso, utilice otros
métodos para medirla (medidor laser de distancia, cinta métrica, etc.).
Luego introduzcala manualmente

Beacon 5

Beacon 4

‘Q]J Marvelmind
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15.6: Paso 6: Construccion del mapa de distancias (3, 5)

Beacon 5

‘l Beacon 3

Solo TX4.

g 5
.
Beacon 4

Determinacion de la distancia entre beacon 3 y beacon 5

Oriente los beacons uno hacia el otro (sensor TX4 encarado)
Encienda solamente el sensor TX4
Establezca el nimero de periodos en 50

No olvide eliminar todas las limitaciones de distancias (aproximadamente
45m)

Congele la distancia. Cdmo hacerlo, vea en esta diapositiva...

El mapa aun puede construirse automaticamente, pero como la distancia es
mayor de 30m, puede resultar complicado. En este caso, utilice otros
métodos para medirla (medidor laser de distancia, cinta métrica, etc.).
Luego introduzcala manualmente

‘Q]J Marvelmind
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15.6a: Entrada manual de distancia

/ Haga clic con el boton derecho del ratdn en la pestafia de distancia

bofics!

:_"‘_

Freeze all

Unfreeze all
Enter distance

Clear cell

Unfreeze distance for pair

for pair

S

botics

:_""_

Unfreeze distance for pair

Freeze all

Unfreeze all
Enter distance for pair

Clear cell

Enter distance

Enter distance (meters)

Sl

Introduzea la distancia T/B

o 0K

X Cancel

‘Q]J Marvelmind
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15.7: Paso 7(a): La configuracion final (seguimiento 3D)

Beacon 2

Solo TX4

Solo TX4.

Beacon 5

45

Solo TX4

Beacon 3

Beacon 4

Configuracion final para 3D
- Oriente los beacons hacia el centro

Active Unicamente el sensor TX4 — tendra la maxima sensibilidad y la mayor
resistencia al ruido procedente de otras direcciones

- Congele el mapa

30.129 | 42.321 | 30.125

30.129 30.124 | 42.319

42321 | 30.124 30.127

30.125 | 42.319 | 30.127

Ahora, hemos finalizado la instalaciéon y la configuracién.

Esto nos permitid rastrear en un area extensa en modo 3D (x, y, z) con
redundancia 3+1 en cierta zona.

La zona de rastreo no estd realmente limitada a 30m, pero dentro de los 30m
es mas confiable, estable y fiable.

‘(]]J Marvelmind
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15.8: Paso 7(b): La configuracion final (rastreo 2D)

/ e e
. |

Beacon 5
Solo TX4 Solo TX4

Mayor cobertura

-]
Como podemos ver, el drea de seguimiento de la configuracion 2D es mayor, pero no m M a rVEI m I n d

proporciona Z (altura) ni redundancia. Elija la configuracién que se adapte a su caso

Beacon 3

Zona de servicio 1

Zonas de servicio superpuestas

Zona de servicio 2

Beacon 4

Configuracion final para 2D

- Oriente los beacons hacia el centro (orientando el sensor TX4

- Active Unicamente el sensor TX4 (otra opcion es activar TX1, TX2, TX3.
Depende de la situacién)

- Construya dos submapas. Video de construccion de submapas
- Rastree robots, personas, vehiculos auténomos y cualquier otra cosa

Ahora, hemos finalizado la instalacion y la configuracion.
Esto nos permitid rastrear en un area extensa en modo 2D (x, y).

La zona posible de rastreo en 2D es mayor que en 3D — vea las zonas azules, pero no
dispone de medicién del eje Z ni de redundancia.

La zona de rastreo no esta realmente limitada a 30m, pero dentro de los 30m es
mas confiable, estable y fiable.

robotics



Configuraciones heredadas
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16: Starter Set HW v4.9 — instalacion 3D sencilla

Beacon HW
v4.9

- Colocado en una
carretilla
elevadora/robot o
persona

48

Vista lateral

Beacon estacionario HW v4.9
- Debe colocarse en paredes o techo —
para minimizar sombras en la

»
K& 4}?* 7

Vista superior

cobertura ultrasénica

Habilite solo los sensores necesarios —
para mejorar la sensibilidad y la
inmunidad al ruido externo. Cada

sensor tiene un haz de ~90°

Modem HW v4.9

Debe estar siempre alimentado

cuando se requiera seguimiento

- Puede colocarse a decenas o
cientos de metros de distancia
de los beacons dependiendo de
la antenay el RSSI resultante

>

Sala

- Comience con un mapa de tamafio
medio de 6x4 a 6-10m
aproximadamente

- El tamafio maximo del mapa para el
Starter Set es de hasta 1000m?

Cémo montar un beacon estacionario
Para mas informacion consulte la Ayuda: como

colocar los beacons

Configuracidn:

- Starter Set — HW v4.9:
- 4 xBeacon estacionario HW v4.9
- 1xBeacon HW v4.9
- 1xModem HW v4.9

Notas:
- Disefiado para una evaluacion general rapida del
"GPS" de interiores de precision (£2cm)
©  Admite 3D (X,Y,Z) + 1 redundancia, por ejemplo:
~  Una carretilla elevadora y un almacén
~  Unrobot de una rueda
Un dron
Una persona
Seguimiento de un casco de VR
~  Fuera de produccidn, pero aun disponible para
compra. Solo recibe actualizaciones de SW para
correccion de errores.

‘Q]J Marvelmind
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17: Contactos

- https://marvelmind.com/help/
- Canal de YouTube de Marvelmind

- Preguntas frecuentes
- Para soporte adicional, envie sus preguntas a info@marvelmind.com

‘0]) Marvelmind
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