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Historique des versions

2026_01_27: Ajout du suivi 3D simple — pour les drones DJI en intérieur
2025_11_07 : Améliorations mineures

2025_10_07 : Améliorations mineures

2023_07_07_v1.2: Améliorations mineures

2023_07_03_v1.1:

Architecture Split-Modem ajoutée

Architecture Multi-Modem mise a jour

Améliorations mineures
2022_04_04_v1:

Liens ajoutés a la description
- Tous les liens mis a jour vers les références pertinentes

- Photo du Starter-Set modifiée

Tous les cas mis a jour du Starter Set HW v4.9 vers le Starter Set Super-MP-3D

Installation 2D pour le Starter Set-Super-MP-3D ajoutée

Starter Set Super-MP-3D — installation 3D simple ajoutée
Mini-RX Starter Set — installation 3D simple — supprimée (produit hors production)

Diapositive drone d'inspection autonome (IA, 2D, TDMA, Vertical-XZ) — temporairement supprimée

2020_07_13_v0.09 : Renommage de « Salle avec colonnes (IA, 2D, TDMA) » en « Sous-cartes entierement superposées (IA, 2D, TDMA) »

2019_08_15_v0.08 : Ajout des diapositives Tunnel 1200x25m, inspection autonome (NIA, 2D)

2019_07_15_v0.07 : Ajout des diapositives Salle avec colonnes (IA, 2D, TDMA), Salles + couloir (IA, 2D, TDMA), Salles avec colonnes + couloir (IA, 2D, TDMA), Drone d'inspection autonome (IA, 2D, TDMA, Vertical-XZ)
2018_11_07_v0.06 : Ajout de la diapositive Suivi en temps réel : réduction du délai

2018 _10_03 v0.05: Ajout de la diapositive Etapes au-dela des paramétres par défaut

2018_06_25_v0.04 : Ajout du jeu de diapositives Zone de 100x100m avec suivi par sous-cartes

2018_06_25_v0.04 : Ajout du jeu de diapositives Suivi longue distance —zone de 30x30m 3

2018_06_19_v0.03 : Ajout du cas Multi-modem 1.5D — suivi de véhicules souterrains m) M arvel m | n d
2018_06_07_v0.02 : Ajout du cas Centre d'affaires robotics
2018 05 30 v0.01 : Version initiale



Description

Ce manuel fournit des conseils pratiques et des exemples sur la fagon de monter le systéme de positionnement intérieur de précision (+2cm) afin d'obtenir les meilleures performances dans
différentes applications et configurations

Avant le premier démarrage, consultez : 8 étapes de base du déballage a la conduite/au vol autonome
Pour en savoir plus sur les systémes de positionnement intérieur, consultez : Comment fonctionnent les systémes de positionnement intérieur
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O1a : Suivi 2D simple — par exemple, voiture RC en intérieur

Support
magnétiqu
e

Incliné a
45 degrés
par
rapport au
mur

Super-Beacon

mobile

- Placé sur un
chariot
élévateur/robot,
une personne

Vue de coté

Top view

=4-6m

Y

A

Super-Beacon stationnaire

- Doit étre placé sur un support
magnétique spécial incliné a 45
degrés par rapport au mur afin
de minimiser les zones d'ombre
dans la couverture ultrasonique.

- N'activer que les capteurs
nécessaires — pour améliorer la
sensibilité et I'immunité aux
bruits externes. Chaque capteur
a un faisceau d'environ 90°

Modem HW v5.1

- Doit toujours étre alimenté
lorsque le suivi est nécessaire

- Peut étre placé jusqu'a des
dizaines ou des centaines de
metres des balises selon
I'antenne et le RSSI résultant

Salle

- Commencer avec une carte de
taille moyenne de 6x4 a 6-10m
environ

- Lataille maximale de la carte
pour le Starter Set est jusqu'a
1000m?

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

- 2xSuper-Beacon stationnaire avec des
fréquences différentes parmi 8 fréquences
disponibles : 19kHz, 22kHz, 25kHz, 28kHz,
31kHz, 34kHz, 37kHz, 45kHz

- 1xSuper-Beacon mobile

- 1xModem HWv5.1

- 2xSupport magnétique

Remarques :
- Congu pour le suivi 2D (X,Y)
- Une voiture RC dans la piece
- Unrobot a une roue
- Une personne
- Non adapté aux drones — le suivi 3D (X,Y,Z) est requis

Architecture :

- NIA (Recommandé pour se familiariser avec le
systéme et 1 balise mobile)

- IA(Recommandé pour >2-4 balises mobiles)

Comment monter le Super-Beacon
our pl onmations, consultez |'aide : comment

placer les balises m} Marvelmind

=6-10m
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https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/
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O1b : Paired Beacons 2D — Localisation + Direction

Super-Beacon stationnaire Configuration :

Vue latérale

7
7 2
"o e

Direction de A
déplacement

Mobile appairé

Super-Beacons —

chariot ||
élévateur/robot

au plafond — pour minimiser les
zones d'ombre dans la
couverture ultrasonique

- N'activer que les capteurs
nécessaires — pour améliorer la
sensibilité et I'immunité aux
bruits externes. Chaque capteur
a un faisceau d'environ 90°

Modem HW v5.1
Doit toujours étre alimenté
lorsque le suivi est nécessaire

- Peut étre placé jusqu'a des
dizaines voire des centaines de
metres des balises selon
I'antenne et le RSSI résultant

Piece

- Commencer avec une carte de
taille moyenne de 6x4 a 6-10 m
environ

- Lataille maximale de la carte
pour le Starter Set est jusqu'a
1000 m?

=4-6m

- Doit étre placé sur les murs ou - Starter Set Super-MP-3D + Mobile Super-

placer les balises

Beacon :

- 2xSuper-Beacon stationnaire avec des
fréquences différentes parmiles 8
fréquences disponibles : 19kHz, 22kHz,
25kHz, 28kHz, 31kHz, 34kHz, 37kHz, 45kHz

- 2xSuper-Beacon mobile

- 1xModem HWv5.1

2 x Support magnétique

comme @ans un Gr> classique, malis egalement une
direction est requise

Utilise des balises mobiles appariées installées sur le
robot/drone et ne repose pas sur une boussole qui
peut donner des résultats erronés en intérieur avec
beaucoup de métal environnant

Plus la base entre les balises mobiles est grande, plus
la direction peut étre obtenue avec précision. Une
précision directionnelle raisonnable est atteinte avec
une base >20cm. Fortement recommandé — 0,5m ou
plus

Vidéo de démonstration sur la configuration de la
fonctionnalité

Pour en savoir plus sur la direction/orientation,

AréHi‘Eé‘Eth"é’

1A
NIA (Recommandé pour >2-4 balises mobiles)

‘Q]) Marvelmind
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02a : Suivi 3D simple — par exemple, drone en intérieur

Vue de coté

@RXI

Vue de dessus

@ S~ A
RXI(‘/\;‘\D)

=

Super-Beacon
mobile

- Placé sur un
drone/hélicopter
e, une personne

|

Super-Beacon stationnaire

- Doit étre placé sur les murs ou
au plafond — afin de minimiser
les zones d'ombre dans la
couverture ultrasonique

- N'activer que les capteurs
nécessaires — pour améliorer la
sensibilité et I'immunité aux
bruits externes. Chaque capteur
a un faisceau d'environ 90°

Modem HW v5.1
Doit toujours étre alimenté
lorsque le suivi est nécessaire

- Peut étre placé jusqu'a des
dizaines, voire des centaines de
metres des balises selon
I'antenne et le RSSI résultant

Piece

- Commencer avec une carte de
taille moyenne de 6x4 a 6-10m
environ

- Lataille maximale de la carte
pour le Starter Set est de 1000m?

Comment monter le Super-Beacon

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

4 x Super-Beacon stationnaire avec
différentes fréquences parmi 8 fréquences
disponibles : 19kHz, 22kHz, 25kHz, 28kHz,
31kHz, 34kHz, 37kHz, 45kHz

1 x Super-Beacon mobile

1x Modem HW v5.1

Rem%?q%ﬂ%port magnétique

- Prend en charge la 3D (X,Y,Z) + 1 redondance
- Congu pour une évaluation rapide du GPS intérieur
de précision (+2cm) avec IMU :

Drones

Casques VR

Systémes nécessitant soit un taux de mise
a jour rapide, soit un fonctionnement
dans un environnement difficile, lorsque
la navigation ultrasonique doit étre
vérifiée par une navigation basée sur
I''MU

Fusion capteur IMU + ultrason => peut
supporter un taux de mise a jour jusqu'a
100Hz

Utile pour un filtrage supplémentaire des

Architecturgts de position dans un environnement

- 1A

NIA (RecommanéiJ

Itriciie

e |'IMU, est nécess Ere de maniére
pou I SHrones et as

multlcopteﬁas)e ra e

placer les balises

‘Q]) Marvelmind
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02b : Suivi 3D simple — pour les drones DJI en intérieur

Super-Beacon

mobile
- Placé sur un
drone

Drone DJI
- L'intégration
fonctionne via
DJI SDK

Dashboard
- Utilisé pour la
configuration du
systéme. Suivi visuel
de drone. Diffusion
vers vos systemes ERP
et WMS

Super-Beacon fixe

- Doit étre placé sur les murs ou
au plafond afin de minimiser les
zones d'ombre dans la
couverture ultrasonique

- N'activer que les capteurs
nécessaires afin d'améliorer la
sensibilité et I'immunité aux
bruits externes. Chaque capteur
dispose d'un angle de détection

MogembWor5.1

- Doit toujours étre alimenté
lorsque le suivi est nécessaire

- Peut étre placé a des dizaines ou
des centaines de métres des
balises selon I'antenne et le RSSI
résultant

Appllcatlon Marvelmind + DJI RC
Application Android Marvelmind
spéciale permettant de controler
un systéme a distance. Se
connecte a un DJI RC

Configuration :

- Starter Set Super-MP-3D :

- 4 xSuper-Beacon fixe avec différentes
fréquences parmi les 8 fréquences
disponibles : 19kHz, 22kHz, 25kHz, 28kHz,
31kHz, 34kHz, 37kHz, 45kHz

- 1xSuper-Beacon mobile

- 1xModem HWv5.1

- 4xSupport magnétique

- 1xDroneDIJI

- 1xDJIRC + téléphone Android avec |'application

Marvelmind DJI

1x ordlnateur portable Windows/Linux

Remarq es

- Consultez le Manuel de vol autonome Marvelmind
DJI pour plus d'informations

- La configuration requise pour le drone DJI est la prise
en charge MSDK 5.0+. Pour plus d'informations sur
les drones compatibles, consultez le tutoriel DJI

MSDK

Architecture :

- NIA
- MFNIA

placer les balises

Comment monter le Super-Beacon
Pour pl onmations, consultez |'aide : comment

A Marvelmind
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02c : Balises jumelées 3D — Localisation + Direction

Vue de cété

Direction de

déplacement

Mobile associé
Super-Beacons-
drone/hélicopter ||
[3

=4-6m

Super-Beacon fixe

Doit étre placé sur les murs ou
au plafond — pour minimiser les
zones d'ombre dans la
couverture ultrasonique
N'activer que les capteurs requis
— pour améliorer la sensibilité et
I'immunité aux bruits externes.
Chaque capteur a un faisceau
d'environ 90°

Modem HW v5.1

Doit toujours étre alimenté
lorsque le suivi est nécessaire
Peut étre placé jusqu'a des
dizaines ou des centaines de
metres des balises selon
I'antenne et le RSSI résultant

Piece

Commencer avec une carte de
taille moyenne de 6x4 a 6-10m
environ

La taille maximale de la carte
pour le Starter Set est jusqu'a
1000m?

Comment monter une balise fixe

mations, consultez I'aide : comment placer les balises

Configuration :

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

mobile :

- 4 xSuper-Beacon stationnaire avec
différentes fréquences parmi 8 fréquences
disponibles : 19kHz, 22kHz, 25kHz, 28kHz,
31kHz, 34kHz, 37kHz, 45kHz

- 2xSuper-Beacon mobile

- 1xModem HWv5.1

4 x Support magnétique

Congu pour les cas ou non seulement la localisation,
comme dans un GPS classique, mais aussi une
direction est requise

Utilise des balises mobiles jumelées installées sur le
robot/drone et ne repose pas sur une boussole qui
peut donner des résultats erronés en intérieur avec
beaucoup de métal environnant

Plus la base entre les balises mobiles est grande, plus
la direction peut étre précise. Précision directionnelle
raisonnable avec une base >20cm. Fortement
recommandé — 0,5m ou plus

Vidéo de démonstration pour la configuration de la
fonctionnalité

Pour en savoir plus sur la direction/orientation,

Aré tdw Combien de balises mobiles sont

Ir}_\ecessalres par drone ?

NIA (Recommandé pour les drones et les copters)

‘Q]) Marvelmind
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02d : Schéma de microphone RX1

W»&W\x\‘._-

5

Super-Beacon fixe

- Doit étre placé sur les murs ou
au plafond — afin de minimiser
les zones d'ombre dans la
couverture ultrasonique

- N'activer que les capteurs
nécessaires — pour améliorer la
sensibilité et I'immunité aux
bruits externes. Chaque capteur
A tim anala AA faicrAaAan Alaniiivan

Modem HW v5.1

- Doit toujours étre alimenté
lorsque le suivi est nécessaire

- Peut étre placé jusqu'a plusieurs
dizaines ou centaines de métres
des balises, en fonction du RSSI
résultant

Super-Beacon fixe

- Le Super-Beacon est invisible
pour la balise mobile car I'angle
vers le microphone est tres petit

- Cela peut entrainer un suivi
médiocre ou aucun suivi du tout

Remarques :

Comment monter une balise fixe

nformations, consultez I'aide : how to

place beacons

Cette diapositive montre le schéma du microphone
RX1. Elle est basée sur une architecture 1A 3D. Sur
I'image du bas, on peut voir que le Super-Beacon
mobile ne peut pas entendre le Super-Beacon fixe car
I'angle vers le microphone est trop faible

Essayez d'éviter ces cas en plagant les balises fixes
aussi haut que possible ou en ne volant pas trop pres
du plan des balises fixes

Pour plus d'informations sur le microphone,
consultez le chapitre 3.6.1 de notre Manuel
d'utilisation et notre aide : vidéo Microphone
diagram

‘Q]) Marvelmind
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03 : Suivi de trottoirs, tunnels, métros, mines en 2D

TX1
TX2
TX3
TX4

Exemple de petit véhicule de livraison

Trottoir

Exemple de transport ferroviaire souterrain

3" <30m T = —
nr amm (A mm i EEEmEE am
- - LI} - - - - -

Super-Beacon

Tunnel (Souterrain, mine, etc.)
\1 Train/Trolley \‘MOblle \\ Super-Beacon fixe M@Q

Super-Beacon fixe

- Doit étre placé en hauteur sur des poteaux d'éclairage —

afin de minimiser les zones d'ombre ultrasoniques

- N'activer que les capteurs nécessaires — pour améliorer

la sensibilité et I'immunité aux bruits externes

Poteau d'éclairage

Modem HW v5.1

- Doit toujours étre alimenté lorsqu'un suivi est
nécessaire

- Peut étre placé jusqu'a des dizaines ou des centaines

de meétres des balises
Sous-cartes légérement
superposées

Zone de trottoir

Sous-carte

Configuration :
- Starter Set Super-MP-3D + N Super-

Beacons :
- NxSuper-Beacon fixe
- NxSuper-Beacon mobile
- 1xModem HW V5.1
N x Support magnétique
- NxAntenne Full-Size
- Nx Omni-Microphone-IP67 (Recommandé)

Remarques:

- Cas extérieurs : parc, parking, voie ferrée

- Casintérieurs : métro, tunnel, grand entrepot allongé

- Suivi 2D (placement linéaire)

- Consultez I'aide : vidéo Microphone diagram

- Pour une meilleure couverture, le Omni-Microphone-
IP67 peut étre utilisé

- Radio limitée a 400m avec une antenne pleine taille
et jusqu'a 1km avec une antenne directionnelle
spéciale dans chaque direction (2km en espace
ouvert)

- Peut étre étendu davantage dans les systemes Multi-
modem

Comment monter une balise fixe )
mations, consultez I'aide : comment pld I Velmlnd

robotics
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04 : Sous-cartes en 2D

Modem HW v5.1 Super-Beacon fixe Configuration :

- Placé de maniére centrale pour ' - Doit étre placé en hauteur sur le - Starter Set Super-MP-3D + Super-Beacons :
une couverture radio optimale Sous-carte/zone de service 4 mur ou au plafond — pour - 10 x Super-Beacon fixe
minimiser les zones d'ombre - 1xSuper-Beacon mobile
d d ultrasoniques - 1xModem HW V5.1
Sous-carte/zone de service 1 K VU e ae dessus - N'activer que les capteurs - 10x Support magnétique
~ nécessaires — pour améliorer la
£60-100m \ sensibilité et I'immunité aux

bruits externes

g A

Remarques:

- Congu pour les batiments multi-pieces

- Cette configuration particuliere prend en charge le suivi
2D. Elle peut également étre réalisée en 3D si, au lieu

. de sous-cartes 2D, des sous-cartes 3D sont construites.
Super-Beacon mobile Consulter le suivi 3D simple

Salle 1

- Consulter le manuel d'utilisation

- Consulter la vidéo d'aide sur les sous-cartes

- Consulter le suivi 2D simple pour construire des cartes
2D correctes

- Consulter sur notre site web
https://marvelmind.com/download/ =>

- Comment créer des cartes de navigation intérieure

- Comment construire de grands systemes de

\ . positionnement intérieur
Batiment

- Comment construire des cartes de plus de 30x30m ?
Sous-carte/zone de service 2
Sous-carte/zone de service 5
Sous-carte/zone de service 3

Zones de service superposées

Salle 2

Comment monter une balise fixe o
Pour p ormations, consultez |'aide : comment placer les balises Marvelm"‘]d
12 robotics



https://marvelmind.com/how_create_indoor_navigation_maps/
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_large_indoor_positioning_systems/
https://marvelmind.com/how_to_build_larger_maps/
https://marvelmind.com/how_to_build_larger_maps/
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/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/starter-set-super-mp-3d/
https://marvelmind.com/product/starter-set-super-mp-3d/
https://www.youtube.com/watch?v=WY0HkLzmjys

05 : Robot a roues dans une zone de 46x5m (navigation 2D)

Option 1 : Optimal conservateur, 2D

™1 ™™
™3 ™ /™3

Option 3 : Optimal conservateur, 3D

™ ™1
™3 ™

TX4 >4 TX4 T4 ™4 X4 TX4 TX4 ™4
< 15m P 15m 15m > < 15m . 15m 15m >
L |/ L | iy |
A & FE & [ -l &
E) 1 2 3 E) 1 L 2 3
v o L & ﬁ "y, o
» 46m < 46m y,
Y Y 7
Comment construire des sous-cartes et des zones de service :
Chevauchement des sous- Vidéo d'aide : utilisation des sous-cartes pour construire de grandes
cartes/zones de service pour cartes
Option 2 : Extensible, 2D une transition fluide entre les Option 4 : Conservateur, 2D
™ sous-cartes ™ ™ ™ ™
/ ™ / ™ ™ ™ ™ ™ ™
™ TXa ™ ™ ™ > ™
|< 20m }|< 20m }l |< 11m > < 11m >< >l§’ 11m >|
AT O= (= @i"ﬁ N A y ﬁﬂy & &
@ b o o - ‘
3 1 P 2 3 1 . 2 ; 3 ; 4
) AU g L 4 ﬁ | * §
T~
Activez TX1 (orienté a droite) et TX4 (orienté vers I'avant). Et Placez les balises fixes avec le USB en bas. Activez uniquement les capteurs
Remarque:

désactivez TX2/TX3/TX5. Ils sont orientés vers le bas, la gauche et le

haut, la ou le robot ne peut pas se trouver. La désactivation des
capteurs inutiles augmente la sensibilité/portée et réduit la quantité

de bruit/écho que la balise captera

11

nécessaires par balise. Ici, par exemple, activez TX1 (orienté a droite), TX4

(orienté vers I'avant), TX3 (orienté a gauche). Et désactivez TX2/TX5. lls sont
orientés vers le haut et vers le bas, 1a ou le robot ne peut pas se trouver. La

- Consultez Robot de livraison autonome — Vue

systéme

désactivation des capteurs inutiles augmente la sensibilité/portée et réduit la

quantité de bruit/écho que la balise ca

ptera

Comment monter une balise fixe
mations, consultez |'aide : comment

placer les balises

Pour p@or

‘Q]) Marvelmind

robotics


https://www.youtube.com/watch?v=FXvlDZkxkUU
https://www.youtube.com/watch?v=FXvlDZkxkUU
https://www.youtube.com/watch?v=FXvlDZkxkUU
https://www.youtube.com/watch?v=FXvlDZkxkUU
https://www.youtube.com/watch?v=WY0HkLzmjys

06a : Zone du centre d'affaires — Suivi des personnes en 2D

U
18
41 o|[EBEElF @
1238 H|S=S 29.0
11.87 : B
Oy 2iss | 4.60
3.16 s 1304 ' |41
5 [ 1 4
46 453 44 179
103 170 116
1., 503 3.44
51 '
310
s S R W ¢ i = 1 i — - T:.,’i'l{"‘"—”

Attentes du client :

- Couvrir toutes les zones bleues avec le systeme de suivi Marvelmind Indoor GPS afin de suivre les personnes

- Montrer comment placer correctement les balises

- Afficher les sous-cartes

- Afficher les parametres du capteur

- Leszones 1 et 4 doivent étre couvertes par un suivi 3D
- Les zones 2 et 3 doivent étre couvertes par un suivi 2D

12 *Toutes les distances sont données en metres

Pour p@o

Remarque:

- Consulter la démo : vidéo de suivi intérieur multi-
étages précis

- Consulter la démo : vidéo de suivi de quatre
employés d'entrepot

Comment monter une balise fixe
mations, consulter l'aide : comment

placer les balises m} Marvelmlnd

robotics


https://www.youtube.com/watch?v=WY0HkLzmjys
https://www.youtube.com/watch?v=WY0HkLzmjys
https://www.youtube.com/watch?v=WY0HkLzmjys

06b : Zone du centre d'affaires — Suivi de personnes en 2D

v ] Configuration :

- 14 x Super-Beacon
== E= = = H = - 1xModem HW 5.1

TXLTXS

} |
17.91 I - Y gﬁ — ] ‘Txﬂxs
8 |

Nous recommandons d'activer tous
les capteurs en cas de hauteurs
différentes et de distances
\Wmm rapprochées. Le suivi 3D est
\1 nécessaire pour suivre les

TX1-TXS
changements de hauteur lors de la
montée ou descente des escaliers

—
Fxd
ool

RX1

ModemNous
recommandons de le
placer au centre afin

d'obtenir une
connexion radio
bonne et stable

11.87

45 5 9
10.3 17.0

;e l_# 503
D-4 2D-3

i H
i | J .
= - v ‘_ﬂ' ' )i
X1 ™1 ™1
™3 ™3 ™3
TX4 >4 X4

Sous-carte de suivi 3D 1

Comment construire des sous-cartes et des zones de service :
Vidéo d'aide : utilisation des sous-cartes pour créer de grandes cartes
Comment créer des cartes de navigation intérieure

Sous-carte de suivi 2D 3

Activez TX1 (orienté vers la droite) et TX4 (orienté vers Placez les balises fixes avec le USB vers le bas. Activez uniquement fes

'avant). Et désactivez TX2/TX3/TX5. Ils sont orientés vers cap.teurs reqws. par’ballse. Ici, par exempl.e, ac’tlvez TX1 (orienté vers la

le bas, la gauche et le haut, I3 ou le robot ne peut pas se dr10|te)‘, TX4 (orienté vers I'avaﬁt), TXS (orienté vers la gauche). E‘t \

trouver. La désactivation des capteurs inutiles augmente désactivez TX2/TX5. Ils sont orlent(’es ve.rs Ig haut et vers le b.as, Ig oule

la sensibilité/portée et réduit la quantité de bruit/écho robot ne peut pas s.e-tr:ouver.l L deﬁact‘lvatlon de§ ,capteurs. m’utlles

que la balise captera augm‘ente la sensibilité/portée et réduit la quantité de bruit/écho que

la balise captera Comment monter une balise fixe M arvel m I n d

13 *Toutes les distances sont données en métres Pour p ormations, consultez I'aide : comment placer les balises robotics



https://www.youtube.com/watch?v=FXvlDZkxkUU&t=313s
https://www.youtube.com/watch?v=FXvlDZkxkUU&t=313s
https://www.youtube.com/watch?v=FXvlDZkxkUU&t=313s
https://marvelmind.com/how_create_indoor_navigation_maps/
https://www.youtube.com/watch?v=WY0HkLzmjys
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7 : Zone de 100x100m avec suivi utilisant des sous-cartes

Les diapositives suivantes expliquent les parametres de suivi dans de grands entrepots a espace ouvert en utilisant le GPS intérieur Marvelmind en NIA avec la fonctionnalité de sous-carte.

Il contient également quelques conseils de montage et des instructions de paramétrage. Nous donnons quelques exemples, ainsi que leurs avantages et inconvénients. Le systeme étant assez
flexible, diverses options sont présentées.

En savoir plus dans nos articles :

- Comment construire de grands systemes de positionnement intérieur

- Comment construire des cartes de plus de 30x30m ?

‘Q]) Marvelmind

robotics


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/how_to_build_larger_maps/
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7.1 : Suivi 2D de grande envergure (100x100m) — sous-cartes multiples

Voici un exemple de suivi dans un entrepdt a espace ouvert utilisant NIA. Les Super-Beacons fixes sont montés au plafond, téte en bas. La balise mobile est montée sur un chariot élévateur,
orientée vers le haut. Le systeme fournit la position précise (+2cm) en temps réel de la balise mobile (chariot élévateur) en temps réel (1-6Hz), enregistre son trajet et toutes les localisations dans
un fichier .CSV pour le post-traitement et I'analyse. Il permet également des alarmes en temps réel et une communication bidirectionnelle (jusqu'a 1-2kbps) entre le systéme et le chariot
élévateur, dans les deux sens.

Super-Beacon (mounted upside- Remarques: o
down) - Casd'usage : grands entrepOts a espace ouvert

- Suivi 2D (x,y)
“ - Sous-cartes multiples
\\\.\ 5> - Le placement s'effectue en utilisant NIA
™~ 00,)) - Vous pouvez également utiliser la configuration IA pour
h e cette carte, si vous disposez de Super-Beacons avec

différentes fréquences parmi les 8 fréquences disponibles :
19kHz, 22kHz, 25kHz, 28kHz, 31kHz, 34kHz, 37kHz, 45kHz

Mobile beacon (mounted on the forklift)

‘m) Marvelmind

robotics



7.2 : Vue détaillée du systeme

Tout le territoire nécessaire au suivi est couvert par des Super-Beacons fixes. Les balises sont placées au plafond selon une grille permettant une distance inférieure a 30m entre
2 Super-Beacons fixes ou plus au plafond et un Super-Beacon mobile sur le chariot élévateur, en tout point ol le suivi est requis. Les zones de service se chevauchent pour

7

~20m | =20m | =20m | =20m _| =20m _

wootT=

18

Zones de service se chevauchant

Numeéro de la sous-carte

Indicateur de demi-plan de travail

Vous pouvez également utiliser la configuration
IA pour cette carte, si vous disposez de Super-
Beacons avec des fréquences différentes (8
fréquences disponibles : 19kHz, 22kHz, 25kHz,
28kHz, 31kHz, 34kHz, 37kHz, 45kHz)

Balise

‘0]) Marvelmind

robotics



7.3 : Vue détaillée du montage des balises

Les balises sont placées au plafond a I'envers. Le capteur actif est RX4. Lorsque les autres capteurs (RX1, RX2, RX3, RX5) sont désactivés, la balise présente la sensibilité maximale dans la
direction RX4 et une résistance au bruit provenant des autres directions. La hauteur dans cet exemple est de 10m.

Les balises peuvent fonctionner sur la batterie LiPol intégrée, mais il est recommandé de fournir une source d'alimentation externe (USB standard) ou un convertisseur ~110/220=>5V USB

Balise Plafond

Cable d'alimentation (USB)

7

=10m

Activer uniquement le capteur
R RX4 pour une sensibilité
. e maximale

‘Q]) Marvelmind
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7.4 : Configuration optimale 2D
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Remarques :

La configuration étant prévue pour la 2D, elle fournit uniquement les coordonnées X et Y.

La configuration est congue pour le suivi, par exemple, de chariots élévateurs dans des entrepots a
grands espaces ouverts sans étageres hautes.

Avantages :

- Suivifiable

- Tres précis (+2cm)

- Congu pour les chariots élévateurs

Inconvénients :

- Plus de balises (co(t) que dans les configurations étirées

Configuration : Voir les vidéos :

100x100m « 2D optimal » : - Robot de livraison autonome — Vue systéme

- 30x Super-Beacon fixe - Suilvi en temps réel : positionnement intérieur

- 1xSuper-Beacon mobile precis

- 1xModem HW v5.1 - Comment suivre précisément (+2cm) 10
chariots élévateurs

‘0]) Marvelmind

robotics


https://www.youtube.com/watch?v=qxtj7zStqwU
https://www.youtube.com/watch?v=qxtj7zStqwU
https://www.youtube.com/watch?v=qxtj7zStqwU
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=tE3nQakaDf4
https://www.youtube.com/watch?v=eqrxv6pMi4U
https://www.youtube.com/watch?v=eqrxv6pMi4U
https://www.youtube.com/watch?v=eqrxv6pMi4U
https://www.youtube.com/watch?v=eqrxv6pMi4U
https://www.youtube.com/watch?v=eqrxv6pMi4U
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7.5

2D étiré

wooT=
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Remarques :

La configuration « 2D étiré » est en réalité identique a la configuration « 2D optimal », mais fonctionne
avec des distances plus grandes entre les balises. Cependant, le suivi peut étre interrompu par des
interférences externes ou simplement par un signal ultrasonique trop faible.

Elle est également en 2D, et ne fournit donc que les coordonnées X et Y.

Avantages :

- Co(t total inférieur a celui de la configuration 2D Optimal
Inconvénients :

- Potentiellement, un suivi moins fiable que la configuration 2D Optimal

Configuration :
100x100m "2D étiré" :

- 20 x Super-Beacon stationnaire
- 1xSuper-Beacon mobile
- 1xModem HW V5.1

‘Q]) Marvelmind

robotics



22

7.6 : 2D super-étiré
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Remarques :

La configuration "2D super-étiré" offre le meilleur rapport qualité-prix car les distances sont les plus
grandes.

Elle est en 2D, donc elle fournit uniquement les coordonnées X et Y.

- Avantages:

- Le co(t total le plus bas parmi les trois configurations

- Inconvénients :

- Peut nécessiter davantage de réglages manuels et fins que les autres configurations

Configuration :
100x100m "2D super-étiré" :

- 12 x Super-Beacon fixe
- 1xSuper-Beacon mobile
- 1xModem HW V5.1

‘Q]) Marvelmind

robotics



7.7 : 3D optimal
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Remarques :

La configuration "3D optimal" offre un bon équilibre entre le prix et les performances.

La configuration est en 3D, elle fournit donc un positionnement (X, Y, Z).

Elle dispose d'une redondance 3+1. Cela signifie que si 1 des 4 balises dans la sous-carte est bloquée, le
suivi 3D est toujours assuré.

La configuration convient au suivi, par exemple, non seulement des chariots élévateurs, mais aussi des
drones dans des entrepdts a grands espaces ouverts sans étageres hautes.

Avantages :

- Suivifiable

- Adapté aux drones — fournit la position 3D (x, y, z)
Inconvénients :

- Plus de balises que dans les configurations étirées

Configuration :

100x100m « 3D optimal » :

- 36 x Super-Beacon stationnaire
- 1xSuper-Beacon mobile

- 1xModem HW V5.1

‘Q]) Marvelmind

robotics



7.8 : 3D étiré
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Remarques :

La configuration « 3D étendue » est en réalité identique a la configuration « 3D optimale », mais
fonctionne sur des distances plus longues. Cela offre un avantage en termes de co(t, mais le suivi peut
étre interrompu par des interférences. La configuration est 3D, elle fournit donc un positionnement (X,
Y, Z).

Elle dispose d'une redondance 3+1. Cela signifie que si 1 des 4 beacons d'une sous-carte est
bloqué, le suivi 3D reste actif.

La configuration est adaptée au suivi, par exemple, non seulement des chariots élévateurs, mais aussi
des drones dans des entrep6ts a espaces ouverts sans rayonnages de grande hauteur.

Avantages :

- Colts inférieurs a ceux de la configuration 3D optimale

Inconvénients :

- Paramétrage plus complexe et performances moins stables que dans la configuration 3D optimale

Configuration :
100x100m « 3D étendue » :

- 25x Super-Beacon fixe
- 1xSuper-Beacon mobile
- 1xModem HW 5.1

‘Q]) Marvelmind

robotics
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7.9 : 3D super-étendue
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Remarques :

La configuration "3D super-étendue" offre le meilleur prix car les distances sont les plus grandes,
mais elle est principalement congue pour une future version HW/SW.

Elle est en 3D, donc elle ne fournit que les coordonnées X et Y.

Elle dispose d'une redondance 3+1. Cela signifie que si 1 des 4 balises de la sous-carte est bloquée, le
suivi est toujours assuré.

Avantages :

- Le co(t total le plus bas parmi les trois configurations

Inconvénients :

- Peut nécessiter des réglages manuels et des parametres fins plus importants que les autres
configurations

Configuration :
100x100m "3D super-étendue" :

- 16 x Super-Beacon fixe
- 1xSuper-Beacon mobile
- 1xModem HW V5.1

‘Q]) Marvelmind
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7.10 : Récapitulatif — zone 100x100m

Nous avons présenté différentes configurations de suivi d'actifs mobiles (véhicules, chariots élévateurs, drones) dans un entrepdt de 100x100m avec une précision de +2cm.
Nous avons également fourni quelques recommandations concernant le montage et la configuration du systeme :

- 2D optimale

- 2D étendue

- 2D super-étendue
- 3D optimal

- 3D étiré

- 3D super-étiré

‘m) Marvelmind

robotics



8a : Sous-cartes entierement superposées (IA, 2D)

Super-Beacon stationnaire
19kHz

Zones de ser

entiérement croisées

Balise Mini-RX (mobile)

Sous-carte 1 (Ne3+Iy04)
31kH
Vue de dessus (bleue) ‘ Vue latérale
. \ [t [{ 4 5 =
vice RS "\—/' [ el ¢ @
Ne3 1 Ne4 Ne3 Ne4
N
Colonne }\—\El
El €
@
A o~
»
v L]
z Nel 0 No2
S L -

Zone de service de la sous-carte 1

Super-Beacon stationnaire

AN
; \ 2

Super-Beacon stationnaire 3¢ de service de la sous-carte 0/

Configuration :

- Architecture Inverse (IA) :

27

2 x Super-Beacon stationnaire 19kHz
2 x Super-Beacon stationnaire 25kHz
2 x Super-Beacon stationnaire 31kHz
2 x Super-Beacon stationnaire 34kHz
1 x Mini-RX comme beacon mobile (ou

plusieurs Mini-RX pour plus d'objets mobiles)

1x Modem HW v5.1

\ Sous-carte 0 (N21+Ne2)

Remarques :
Si un sous-plan est obstrué, un autre sous-plan assurera un suivi

fiable

\ Super-Beacon stationnaire

25kHz

Dans un sous-plan, la fréquence de chaque beacon ne doit pas se

répéter (par exemple, il ne peut pas y avoir deux beacons a 31kHz,
37kHz, etc. dans un méme sous-plan)
Vérifiez le suivi précis (+2cm) des visiteurs dans la vidéo Cinema

Museum

r

mations, consultez I'aide : comment p

re
lacer les beacons

‘Q]) Marvelmind

Comment monter un beacon stationnai
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https://marvelmind.com/pics/architectures_comparision.pdf
https://marvelmind.com/pics/architectures_comparision.pdf
https://www.youtube.com/watch?v=WY0HkLzmjys

8b : Submaps entierement superposés (IA, 2D, TDMA)

Super-Beacon stationnaire Zone de service du Submap 1 Submap 1 (Ne3+Ne4) Super-Beacon stationnaire
19kHz 31kHz
Vue de dessus (bleue) Vue de c6té
\ [r 1] = A | g
Zones de service A "\—/' ‘ﬁ e 4 ®
entierement croisées Ne3 X Ne4 Ne3 N4
\
Colonne }\—\*El
Balise Mini-RX (mobile) -
Rt N
A IS
»
v []
g Ne1 /0\ No2
) — <% =

A4 A4

Super-Beacon stationnaire 19kHd4de service du Submap 0/

Configuration :
- Architecture Inverse (1A) avec TDMA :

2 x Super-Beacon stationnaire 19kHz
2 x Super-Beacon stationnaire 31kHz

1 x Mini-RX comme balise mobile (ou plusieurs

Mini-RX pour plus d'objets mobiles)
1x Modem HW v5.1

placer les balises

Comment monter une balise fixe
Pour p ormations, consultez 'aide : comment

\ Submap 0 (Ne1+Ne2) \ Super-Beacon stationnaire

31kHz

Remarques :

Fonction TDMA, qui contribue a améliorer la qualité de suivi dans
les situations complexes

Si un Submap est obstrué, un autre Submap assurera un suivi fiable
Dans un méme Submap, la fréquence de chaque balise ne doit pas
se répéter (par exemple, il ne peut pas y avoir deux balises a 31kHz,
37kHz, etc. dans un méme Submap)

Consultez le Manuel d'utilisation pour plus de détails sur le TDMA
(Chapitre 6.2)

Visionner la vidéo intérieure de suivi de la veste Marvelmind
Visionner la vidéo intérieure de suivi des visiteurs dans un Cinéma-
Musée

Paramétres TDMA :
Longueur de séquence TDMA =2
Position TDMA dans la séquence :

Submap 0=0
Submap 1=1

‘Q]) Marvelmind
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https://marvelmind.com/pics/architectures_comparision.pdf
https://marvelmind.com/pics/architectures_comparision.pdf
https://www.youtube.com/watch?v=WY0HkLzmjys
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9 : Salles + couloir (IA, 2D)

25kHz 31kHz 45kHz
VUE (€ (05 [ mm—— e ————————————— ~
Ne10 4 Ne1l 5 No12 ¢ 6 Ne13
£
wn
A 4
A
= e 1
Ne5
Ne3
22kHz 45kHz 22kHz
.-y 1 .-y Y E
Piece 1 > Piece 2 Piece 3 S
19kHz
Ne: Ne

Architecture Inverse (IA) avec 8 fréguences :

1 x Super-Beacon fixe 19kHz -

- 2xSuper-Beacon fixe 22kHz -

- 1xSuper-Beacon fixe 25kHz -

- 2xSuper-Beacon fixe 28kHz -

- 1x Mini-RX en tant que balise mobile (ou
plusieurs Mini-RX pour plus d'objets mobiles)

- 1xModem HW v5.1

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

Pour p@o

A
<

Remarques :

- Congu pour le suivi de personnes ou d'un robot dans un bureau

- Cette configuration particuliere prend en charge la 2D

- Vous pouvez modifier les configurations selon vos besoins.

- Dans un sous-plan, la fréquence de chaque balise ne doit pas se
répéter (par exemple, il ne peut pas y avoir deux balises a 31kHz,
37kHz, etc. dans un méme sous-plan)

- Consultez le Manuel d'utilisation pour plus de détails sur le TDMA

Comment monter une balise fixe
mations, consultez |'aide : comment

(Chapitre 6.2)

a
blacer les baligasultez la vidéo d'aide sur les sous-plans a]) Marvelm |nd

- Consultez la vidéo de suivi de 4 opérateurs en entrepot robotics
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9a : Salles + couloir (1A, 2D, TDMA)

19kHz 25kHz 31kHz 45kHz
VUE U8 (65 S i mmmm—— . ————————————— +
o1 4 Nell 7 Nel4
£
wn
A 4
A
= e
Ne3
31kHz
Salle 1 Salle 2 Salle 3 Salle 4 &
19kHz
Ne2

A

Architecture Inverse (IA) avec TDMA :

6 x Super-Beacon 19kHz fixe

- 1xSuper-Beacon 25kHz fixe

- 5xSuper-Beacon 31kHz fixe

- 1xSuper-Beacon 45kHz fixe

- 1x Mini-RX comme balise mobile (ou plusieurs
Mini-RX pour plus d'objets mobiles)

- 1xModem HW v5.1

Remarques :

- Congu pour le suivi de personnes ou de robots dans un bureau
- Cette configuration particuliére prend en charge la 2D

19kHz

mations, consultez I'aide : comment

Comment monter une balise fixe

placer

Pour p@or

Paramétres TDMA :
- Longueur de séquence TDMA =2
- Position TDMA dans la séquence :

- Dans un sous-plan, la fréquence de chaque balise ne doit pas se
répéter (par exemple, il ne peut pas y avoir deux balises a 31kHz,

37kHz, etc. dans un méme sous-plan)

- Consultez le Manuel d'utilisation pour plus de détails sur le TDMA

(Chapitre 6.2)

- Consultez la vidéo d'aide sur les sous-plans

- Consultez la vidéo de démonstration TDMA dans un musée
- Consultez la vidéo de suivi de 4 travailleurs en entrepot

Sous-plan 0-3=0
Sous-plan 4-7=1

‘Q]) Marvelmind
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10 : Salles avec colonnes + couloir (IA, 2D, TDMA)

Comment monter une balise fixe

/ 19kHz 25kHz / 31kHz / 45kHz 19kHz
Vue de dess INo18 Vg Ne19 Vo NQZO* V10 Nguq V11 Ne22 r
Couloir 15
A4
r >, 5 A
Ne3
__é
31kHz § D
of ., " . " N .
Piece 1 Piece 2 j Piece 3 Piece 4 S
19kHz —_— |
60m

>

- Architecture Inverse (IA) avec TDMA :

10 x Super-Beacon fixe 19kHz

- 1xSuper-Beacon fixe 25kHz

- 9xSuper-Beacon fixe 31kHz

- 1xSuper-Beacon fixe 45kHz

- 1x Mini-RX comme balise mobile (ou plusieurs
Mini-RX pour davantage d'objets mobiles)

- 1xModem HW v5.1

1

Remarques :

- Congu pour le suivi de personnes ou d'un robot dans un bureau

- Cette configuration particuliere prend en charge la 2D

- Dans une sous-carte, la fréquence de chaque balise ne doit pas se
répéter (par exemple, il ne peut pas y avoir deux balises a 31 kHz, 37
kHz, etc. dans une méme sous-carte)

- Consultez le Manuel d'utilisation pour plus de détails sur le TDMA
(Chapitre 6.2)

- Consultez la vidéo d'aide sur les sous-cartes

- Vérifier la vidéo de démonstration TDMA au musée

- Vérifier la vidéo de suivi de 4 travailleurs en entrep6t

Pour p@ormations, consultez I'aide : comment placer
A 4

Paramétres TDMA :
- Longueur de séquence TDMA =3
- Position TDMA dans la séquence :
- Submap0,2,4,6=0
- Submap 1, 3,5,7=1
- Submap 8, 9, 10,11 =2

‘Q]) Marvelmind

robotics
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11 : Tunnel 1200x25m, inspection autonome (NIA ou IA, 2D)

Vue générale (vue de dessus)

5 P otafialiafiafislieliziiallofitoliailitaiiialitaliasiiteliosiiisli19lia0l|2e{i221231124{125{126{127{1281129{i30{131{{32/ 133134} 135/|36/{{37/}38 |
< L 1200m
L 25m | 25m | 25m R /* Sous-carte 2D
7\"&? ‘%\ ’%& Il | Beacon fixe HW v4.9
\18/ i A \20/ Disposé de maniere

Chemin de
déplacement (2D)

i
H
H
H
H
- i
H
H

Vue agrandie (vue de dessus)

NIodem avec antenne agl
1 par systéme, placé au centre.

Une antenne puissante
permet de maintenir une
force de signal élevée

linéaire, sur les murs

Zone de service
Se croisant légerement
I'une avec l'autre

Drone d'inspection

Avec balise mobile installée

Configuration :
- Non-Inverse Architecture (NIA) ou Inverse Architecture

(A) :

- 40x Super-Beacon fixe (avec 8 fréquences pour IA)
- 1xModem HW v5.1
- NxSuper-Beacon en tant que beacon mobile

Remarques :

Congu pour l'inspection autonome de tunnels

En IA, dans une sous-carte, la fréquence de chaque beacon ne doit
pas se répéter (par exemple, il ne peut pas y avoir deux beacons a
31kHz, 37kHz, etc. dans une méme sous-carte)

- Consultez le Manuel d'utilisation pour plus de détails (chapitre

TDMA)
- Consultez la yidéo d'aide-surles Submaps
Comment monter une balise fixe
Pour p ormations, consultez |'aide : comment placer les balises

‘Q]) Marvelmind
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12 : Suivi en temps réel : réduction du délai

Utilisez cette instruction si vous avez besoin du délai le plus faible possible
1. Désactiver le lecteur en temps réel

- Le lecteur en temps réel est une fonctionnalité qui rend le chemin
de suivi plus fluide. Dans la mesure ou il analyse en arriére et en
avant, il introduit un léger délai. Désactivez-le si vous avez besoin
d'un délai plus faible — le lecteur en temps réel réglé sur 0/0 ou
désactivé — la fenétre de moyennage en temps réel dans les
parametres du Modem réglée sur 0 au lieu de la valeur par défaut 4

2.  Déplacer le profil radio vers une vitesse plus élevée => 500 kbps au lieu de la
valeur par défaut 38 kbps

3. Modifier la limitation des distances

- Accédez aux paramétres de la sous-carte et changez le mode Auto en
Manuel, puis définissez la valeur sur la plus grande distance entre la
balise mobile et les balises fixes dans la sous-carte — 10-15 m — selon
votre configuration. La latence sera de 1,2..1,5 / taux de mise a jour,
c'est-a-dire que pour un taux de mise a jour ultrasonique de 16 Hz,
vous aurez une latence d'environ 100 ms

4, Utiliser la fusion IMU + ultrasonique.

- Deés que vous avez un taux de mise a jour de localisation de 4-8 Hz ou
plus, la fusion de capteurs fonctionne bien et vous obtiendrez un taux

de mise a jour résultant de 100 Hz avec une latence d'environ 12-15 ms

33

_____Ing

Realtime Player
Backward Forward

[[] Reak-time Player

N [

o~ Backward Forward
Ll
5 3

| Window of averaging {0..16) | 4| —» | Window of averaging (0.16) [o|

Limitation distances auto | Limitation distances manual

Submap X shift, m (-320.00..320.00) 0.00 Maximum distance, m (1..100) 15
Remarque:

- Consultez notre article :
https://marvelmind.com/download/ =>

Comment augmenter le taux de mise a jour de la

localisation ?

‘m) Marvelmind
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Parametres avances
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13 : « Z » stable pour drone — parametres et recommandations

Submap 1

Submap vertical pour le décollage et
|'atterrissage. Accent particulier sur
I'obtention d'un bon Z

Super-Beacons Configuration :

fixes au mur : - Starter Set Super-MP-3D + Super-Beacon :
- 6xSuper-Beacon fixes

fournir un meilleur - 1xSuper-Beacon mobile (ou 2 Super-
positionnement en Beacons mobiles pour prendre en charge
7 la fonction Paired Beacon —vous

obtiendrez la position + la direction)
Super-Beacon 2 :
- Activer TX3,TX3, TX4

Super-Beacon 1:
- Activer TX1, TX2, TX4

- Nécessaires pour

Submap 2
Utilisé pour voler
en altitude — pas a
proximité du sol. A
proximité du sol,
X,Y sera parfait,
mais Z—non. Cela
estdlala
géométrie de base
de la trilatération

- 1xModem HW V5.1

Remarques :

- Congu pour les drones autonomes volant en intérieur
et un bon suivi en Z a toutes les hauteurs

- Prend en charge la 3D (X,Y,Z) + redondance N

- Aide vidéo détaillée : Aide : Coordonnées Z pour les
copters

T>1
X4
XS

Super-Beacon 3 :
- Activer TX2, TX3, TX4

‘i =3-10m

> .
Modem HW v5. Super-Beacons mobiles

o o (appairés)
B Df"t toujours etrg - Pour lalocalisation + la direction
alimenté lorsque le suivi

est requis

Alimentation USB 5V

Beacon 3 :
- Activer TX2, TX3, TX4

Comment monter une beacon fixe o
Super-Beacon fixe Pour p ormations, consultez |'aide : comment placer les bdlj Marvel mi nd

robotics
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14a : Multi-Modem 1.5D — pour les tres grands réseaux

Configuration :

Marvelmind i Zone decouverture radio du Moderm - Starter Set Super-MP-3D + Super-
Helmet : i :

Beacon + Modem HW v5.1 :
N x balise fixe
N x balise mobile
3 x Modem

Station 1

ultrosonlque dela

i o] BEACON. ... ;
Y E ST Remarques :

Zone de couverture - Casd'utilisation en intérieur : métro, tunnel,
radio du Modem 2 mines

w (((o)) (((o))) (((o))) (((0))) .(((o))) ; . . “."S.L_J_|.\_/_|._:_LHS_.I;)"(_;_:).l.a‘Cement|In83|f€)

Marvelmind = I Fe
: 7 - s ., s ~ < : Lty
Headlight G _,: RS485 - j o .

: ] .
Super-Super Modem ) ;
j Stcmon N o

-’ < 60m

Converter-
AC-5V-IP67

Marvelmind
Jacket

.,E\i

i ¢ Battery-3.7V-
Industrial i i 15Ah-IP67

N e SHERE ', Super-Beacon; | - Q) marvelmind

14 robotics
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14b : Architecture Split-Modem — pour les objets en déplacement rapide

Modem de controéle :
. Contréleur central du
systeme. Collecte les

Modem HW !
v5.1 1

Balise fixe :
Est responsable du suivi des
balises mobiles.

-l ne peut pas y avoir deux
balises avec la méme

“ Configuration :
- Starter Set Super-MP-3D + Super-
: Beacon + Beacon Mini-RX avec

balises et les envoie au fréquence dans une Omni-Microphone-IP67 + Modem
: Dashboard central. T T B R Y i :
eme@ous—bqte, etil ne R 8 HWv5.1: o
eut pas y avo S - Nx balise fixe
d'une paire de - M<30x balise mobile
R = - Mxmodem récepteur + 1 x
1 LI C\,I TGS, a
\ / modem de controle
1 7 . Remarques :
'g “ﬂxtl li & i b - Casd'utilisation en intérieur : sports, karting,
y T : o . cyclisme
Ll o
9, 1 Vs - Le Modem récepteur fonctionne en binéme
) 4—::;’_;_‘“: avec I'un des balises mobiles.
| - Le nombre de Modems récepteurs
1 ? correspond au nombre de balises mobiles
4:: - Le nombre de balises mobiles prises en
| a charge simultanément est limité a 30 pour la
| bande 915 MHz
¢ I ~ : P - Le Dashboard fonctionne avec un module
A X (-ﬂ‘ o B T Modem Spécial
----------------------------- N 1 X’ - Prochainement : option de Super-Modem
~d — \¢ LA . h I hi lit-
- avec prise en charge de l'architecture Split
l S R @ @ Modem
~
~
~
~
~
~
~
N eeesessenee Peefunnnnnnnnnns assssssssssssassassansansansnnsnnsalannunnnnnnns, L sssssssssssssssssssssanss
— N ' .
S ———— Deovretessnnsinitinne,esseesessssss s sy Balise mobile : { Beacon Mini-
Dashboard avec module Modem récepteur : - Labalise mobile est fixee RX, Omni-Mic-
& une cible & suivre, : : P67

Modem :
- Windows/Linux avec le
Dashboard en cours

- Estresponsable de la
réception des
données, telles que les

L L ex@cution. eLUN. v données IMU, d'une
module Modem qui | balise mobile et de ;
15 prend en chargeune e TBUFERVST G ’

~rtia AAac FARAFIiAA -~ L N

- La balise mobile
est connectée &

récepteur de m Mal‘velmlnd

données. robotics
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15a : Suivi dans une zone de 30x30m

Les prochaines diapositives fournissent des instructions pour configurer et installer le systeme afin de couvrir une zone ouverte de 30x30m.

Il dispose de différentes configurations :

1. 2D(x,vy)
2. 3D(x,v,2)

Choisissez celle qui correspond a vos exigences.

‘Q]) Marvelmind
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15b : Suivi dans une zone de 30x30m - zones

Beacon 3 . :
Beacon 2 7) Configuration :
- Starter Set Super-MP-3D :
/ Rayon du beacon 2 - 4 xSuper-Beacon stationnaires avec
. . différentes fréquences parmi 8 (19kHz,
Distance potentiellement trop grande 22kHz, 25kHz, 31kHz, 34kHz, 37kHz, 45kHz)
La carte peut étre construite .
tomatiquement. mais comme la distan - 1xSuper-Beacon mobile
automatiquement, mais comme a distance ~ 1xModem HWv5.1
es 5”’?& I?u e~a A ,ce.a peut savere - 4 x Omni-Microphone-IP67 (Recommandé)
compliqué, voire impossible. Dans ce cas,
utilisez d'autres méthodes pour la mesurer
(télémetre laser, ruban métrique, etc.) Remarques :
Zone de suivi avec redondance 3+1 - Prendenchargela3D(X,Y,Z) + 1 redondance
La balise mobile doit étre détectée par au moins 3 - Prend en charge la 2D (X, Y)
& balises fixes. Une zone de suivi avec redondance 3+1
g désigne la zone ou la balise mobile est détectée par
4 balises fixes. Si I'une d'elles est obstruée, vous
bénéficiez toujours d'un suivi 3D (x, y, z) stable
Zone de suivi sans redondance
La zone ou le beacon mobile est vu par 3 beacons
— stationnaires. Si I'un des beacons est bloqué — le
suivi sera instable
] Objet suivi S - - .
Voir les instructions sur les diapositives suivantes
Beacon 5 \1 Beacon 4
Rayon du beacon 5 Comment monter un beacon stationnaire m}
Pour pl rmations, consultez I'aide : comment placer les beacons Ma rvel m | nd
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15.1 : Etape 1 : Construction de la carte des distances (2, 3)

Beacon 2

Beacon 5 ’/b

37

Trouver la distance entre le beacon 2 et le beacon 3

Beacon 3 -

X4 X4 -
uniqueme uniqueme R
nt nt

Orientez les beacons face a face (face au capteur TX4) (pour plus d'informations, consultez notre
aide : vidéo sur le diagramme des microphones)

Activer uniquement le capteur TX4

Définir le nombre de périodes = 50

Définir la zone de service

Figer la distance. Comment procéder, voir la diapositive suivante...

wQg=

A4
------------------------------ s ﬁ Beacon 4

Distance figée

‘Q]) Marvelmind
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15.1a : Comment figer la distance pour une paire

A

Attendre que I'onglet de distance devienne blanc - Clic droit sur I'onglet de distance

OS]

:_|"'_

Freeze distance for pair
Freeze average for pair

Don't use distance

Freeze all

Unfreeze all
Enter distance for pair

Clear cell

Maintenant c'est figé r/

Cliquer sur Figer la distance pour la paire (

‘Q]) Marvelmind
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15.2:

Etape 2 : Construction de la carte des distances (3, 4)

Recherche de la distance entre le beacon 3 et le beacon 4
Beacon 3 Orientez les beacons I'un vers 'autre (face au capteur TX4)

Beacon 5 ’/b

39

--------------------------------- - Activez uniquement le capteur TX4
- Réglez le nombre de périodes sur 50

- N'oubliez pas d'augmenter toutes les limitations de distances (environ 45 m)
TX4

uniqueme
nt

- Figez la distance. Pour savoir comment procéder, consultez cette diapositive...

X4
uniqueme
nt

Beacon 4

‘Q]) Marvelmind
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15.3 : Etape 3 : Construction de la carte des distances (4, 5)

Recherche de la distance entre le beacon 4 et le beacon 5
Beacon 2 | ~30m ‘| Beacon 3 - Orientez les beacons I'un vers l'autre (face au capteur TX4)
A

>

--------------------------------- — - Activez uniquement le capteur TX4
- Réglez le nombre de périodes a 50

- N'oubliez pas d'augmenter toutes les limites de distances (environ 45m)
- Figez la distance. Pour savoir comment procéder, consultez cette diapositive...

wQg=

X4 TX4
uniqueme uniqgueme
nt

A4
Beacon 5 ’/b % Beacon 4

‘Q]) Marvelmind
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15.4 : Etape 4 : Construction de la carte des distances (2, 5)

Beacon 2

X4
uniqgueme
nt

X4
uniqgueme
nt

Beacon 5

41

=| Beacon 3
Y U

wog

A4
% Beacon 4

Recherche de la distance entre le beacon 2 et le beacon 5
Orientez les beacons I'un vers 'autre (face au capteur TX4)
- Activez uniquement le capteur TX4
- Réglez le nombre de périodes sur 50
- N'oubliez pas d'augmenter toutes les limitations de distances (environ 45m)
- Figez la distance. Pour savoir comment procéder, consultez cette diapositive...
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15.5 : Etape 5 : Construction de la carte des distances (2, 4)

Beacon 2

uniqueme
nt

Beacon 5 }/b -----------------------
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Beacon 4

Recherche de la distance entre le beacon 2 et le beacon 4

Orientez les beacons I'un vers l'autre (face au capteur TX4)
Activer uniqguement le capteur TX4

Définir le nombre de périodes a 50

N'oubliez pas d'augmenter toutes les limites de distances (environ 45m)
Figer la distance. Comment procéder, voir sur cette diapositive...

La carte peut toujours étre construite automatiquement, mais comme la
distance est supérieure a 30m, cela peut s'avérer compliqué. Dans ce cas,

utilisez d'autres méthodes pour la mesurer (télémetre laser, ruban, etc.).
Puis la saisir manuellement
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15.6 : Etape 6 : Construction de la carte des distances (3, 5)

Balise 5

43

L ,| |Balise3

X4

uniqgueme

Recherche de la distance entre la balise 3 et la balise 5
Orientez les balises les unes vers les autres (face au capteur TX4)
- Allumez uniquement le capteur TX4
- Définissez le nombre de périodes a 50
- N'oubliez pas d'augmenter toutes les limitations de distances (environ 45m)
- Figez la distance. Pour savoir comment procéder, consultez cette diapositive...
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La carte peut toujours étre construite automatiquement, mais comme la
distance est supérieure a 30m, cela peut s'avérer compliqué. Dans ce cas,
utilisez d'autres méthodes pour la mesurer (télémetre laser, ruban, etc.).
Puis la saisir manuellement
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15.6a : Saisie manuelle de la distance

/ Faites un clic droit sur 'onglet de distance

x_l"_

Unfreeze distance for pair

Freeze all

Unfreeze all
Enter distance for pair

Clear cell

. S

botics

2

:_""_

Unfreeze distance for pair

Freeze all

Unfreeze all

Enter distance for pair

Clear cell

W
Eal

Cliquez sur Entrer la distance pour la paire /

Enter distance

Enter distance (meters)

>

ZE

Saisissez la distance 3
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15.7 : Etape 7(a) : La configuration finale (suivi 3D)

Beacon 2

Beacon 5
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Balise 3

Balise 4

Configuration finale pour la 3D
- Orientez les beacons vers le centre

- Activez uniquement le capteur TX4 — vous obtiendrez la sensibilité maximale et la meilleure
résistance au bruit provenant des autres directions

- Figez la carte

Nous avons maintenant terminé I'installation et la configuration.

Cela nous a offert |a possibilité de suivre dans une grande zone en mode 3D (x, y, z) avec une
redondance 3+1 dans certaines zones.

La zone de suivi n'est pas réellement limitée a 30m, mais dans un rayon de 30m, elle est
plus fiable, stable et sire.
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15.8 : Etape 7(b) : La configuration finale (suivi 2D)

Beacon 2

X4
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Beacon 5
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Comme nous pouvons le constater, la zone de suivi de la
configuration 2D est plus grande, mais elle ne fournit pas Z
(hauteur) ni redondance. Choisissez la configuration qui convient

a votre cas

Configuration finale pour la 2D

Beacon 3 )
Orientez les beacons vers le centre (face au capteur TX4)

Activez uniquement le capteur TX4 (une autre option consiste a activer TX1, TX2, TX3 —
selon la situation)

Construisez deux sous-cartes. Vidéo de construction des sous-cartes

Suivez un robot, une personne, une voiture autonome ou tout autre objet
Zone de service INous avons maintenant terminé I'installation et la configuration.
Cela nous a offert la possibilité de suivre dans une grande zone en mode 2D (x, y).

La zone de suivi possible en 2D est plus grande qu'en 3D — voir les zones bleues, mais elle ne dispose
d'aucune mesure ni redondance sur l'axe Z.

La zone de suivi n'est pas réellement limitée a 30m, mais dans un rayon de 30m, elle est plus
fiable, stable et sGre.

Zones de service superposées

Zone de service 2

Beacon 4
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Configurations héritées
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16 : Starter Set HW v4.9 — installation 3D simple

Beacon HW
v4.9

- Placé sur un
chariot
élévateur/robot
, personne

48
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Vue de coté

RX 3 RX 1

RX2

1
1
4

Piece

=4-6m

Beacon stationnaire HW v4.9

- Doit étre placé sur les murs ou
au plafond afin de minimiser les
zones d'ombre dans la
couverture ultrasonique

- N'activer que les capteurs
nécessaires afin d'améliorer la
sensibilité et I'immunité aux
bruits externes. Chaque capteur
a un faisceau d'environ 90°

Modem HW v4.9

- Doit toujours étre alimenté
lorsque le suivi est nécessaire

- Peut étre placé jusqu'a des
dizaines ou des centaines de
metres des balises selon
I'antenne et le RSSI résultant

- Commencer avec une carte de
taille moyenne de 6x4 a 6-10 m
environ

- Lataille maximale de la carte
pour le Starter Set est jusqu'a
1000 m?

Comment monter un beacon fixe
mations, consultez I'aide : comment p

Configuration :
- Starter Set—HWv4.9 :

- 4 xBeacon stationnaire HW v4.9
- 1xBeacon HW v4.9
- 1xModem HW v4.9

Remarques :
- Congu pour une évaluation rapide et globale du GPS
intérieur de précision (+2cm)
- Prend en charge la 3D (X,Y,Z) + 1 redondance, par
exemple :
- Un chariot élévateur et un entrepot
- Unrobot monoroue
- Undrone
- Une personne
- Suivid'un casque VR
- Hors production, mais toujours disponible a I'achat.
Regoit uniquement les mises a jour SW de correction
de bugs.

lacer les beacons m} MarVGImlnd
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https://marvelmind.com/product/starter-set-hw-v4-9-nia/
https://marvelmind.com/product/starter-set-hw-v4-9-nia/
https://marvelmind.com/product/starter-set-hw-v4-9-nia/
https://marvelmind.com/product/starter-set-hw-v4-9-nia/
https://www.youtube.com/watch?v=WY0HkLzmjys
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17 : Contacts

- https://marvelmind.com/help/

- Chaine YouTube Marvelmind
- FAQ

- Pour une assistance supplémentaire, envoyez vos questions a info@marvelmind.com
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https://marvelmind.com/help/
https://marvelmind.com/help/
https://www.youtube.com/channel/UC4O_kJBQrKC-NCgidS_4N7g/videos
https://www.youtube.com/channel/UC4O_kJBQrKC-NCgidS_4N7g/videos
https://marvelmind.com/forum/viewforum.php?f=2
https://marvelmind.com/forum/viewforum.php?f=2
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