Sistema de Posicionamiento en Interiores

(con precision de £2cm)

Para vehiculos autdénomos,
robots, drones,
montacargas y personas

Traduccion. Original en inglés: https://marvelmind.com/pics/marvelmind_presentation.pdf m) Marvelm |nd
robotics



Problema a resolver
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Problema

* El GPS no funciona en interiores:

1, Sin vision directa de los satélites
2. La precision de localizacion se mide en metros en lugar de centimetros (requerido en
interiores)

* Otros sistemas de posicionamiento en interiores — UWB, balizas
Bluetooth, odometria, magnetdmetros, WiFi RSSI, triangulacion ldser,
opticos, etc. — tienen sus propias limitaciones graves: generalmente
en precision, precio o tamano

 Sin un conocimiento preciso y oportuno de la ubicacion, la
navegacion autdnoma es imposible

0]) Marvelmind
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Solucion

* Sistema de posicionamiento en interiores
listo para usar, basado en balizas
ultrasdnicas estacionarias unidas por
interfaz de radio en la banda ISM libre de
licencia

* La ubicacion de una baliza moévil instalada
en un robot (vehiculo, drone, persona) se
calcula en funcion del retardo de
propagacion de la sefial ultrasdénica hacia
un conjunto de balizas ultrasdnicas
estacionarias mediante trilateracion
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"GPS" de interior (x2cm)

* Configuracién del Starter Set:
* 1xbaliza movil - 119 EUR
* 4 x balizas estacionarias - 4x119 EUR
* 1xmodem/router - 119 EUR
* Todo el SW necesario incluido

Sistema 3D (x, y, 2) listo para usar por 599
EUR

——————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————

El Starter Set cubre hasta 1.000m?
Obtenga balizas estacionarias adicionales para

a expandirse a 200,000m? y mds |
e A Marvelmind

robotics



Clientes en mds de 50 paises

Clientes seleccionados

En el mercado desde 2014
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Caso de uso: Robots autonomos

Robots publicitarios con

H i atractivo de alta Micro-entrega (1-10kg) en

1) Entrega automdtica ¢ tecnologia: espectdculos, i entornos industriales:

i (10-100kg) en i centros comerciales, : muestras, calibres, cémaras
almacenes y plantas ;. conferencias, museos
de ensamblaje ; : : i

i 2) Versiones modificadas

: para aplicaciones
personalizadas: escaneo,
pulverizacion, inspeccion,
fotometria, diferentes tipos :
de mediciones repetitivas
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Caso de uso: Drones autonomos

i Drones de interior auténomos :
para gestiéon de inventario e

inspeccion
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Caso de uso: Vehiculos

Caso de uso:

- Seguimiento de vehiculos, bugguies, carros, montacargas y otros activos
moviles en almacenes, en dreas de pasajeros y carga de aeropuertos, en
tuneles y minas

Problemas resueltos:
- Accidentes: colisiones y exceso de velocidad

- Equipos y mercancias dafiados
- Activos moviles perdidos o subutilizados

Beneficios:
- Conocimiento preciso de quién estd haciendo qué y déonde => aumento de productividad

- Datos en tiempo real sobre velocidad, aceleracién y posicion de los activos
moviles => aumento de productividad

- Prevencion de accidentes y reduccion de seguros y otros costos evitables

Q]) Marvelmind

robotics



Caso de uso: Personas

Seguimiento de la ubicacion de trabajadores en fabricas, en Caso de uso:

entornos subterrdneos, en metro o tuneles, en obras de 2 : ¢

construccion, estaciones ferroviarias o bajo puentes * S U bte rrane O/ minerl O/ m et ro
* Obras de construccion
* Fdbricas

. Fabricacién de materiales peligrosos
* Refinerias de petréleo y empresas de gas

g Qn;awelmgg
4 - ’
Aumento de Ia i
productividad i
Aumento de la seguridad | 3
------------------------------- S — Q]] Marvelmind
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Seguridad con gruas en funcionamiento y personas

Zona de geofencing movil en el brazo de la grua

Configuracién:
- N xIndustrial Super-Beacon-Plastic

i . = (montado en la pluma)
Balizas en la gria

- Nx Marvelmind Headlight (1 por
trabajador, colocado en el casco)
T WSpeMoe(

centro)

Super-Modem: i ey
- Controlador central del
: H 1 sistema. Recopila datos de
: : todos los balizas y los envia
através de un modem 4G

Principio de funcionamiento:

externo ol Dashboard 1 % ! -Enesta configuracién, el extremo del brazo de la

central ~ gria es un nodo, cuya entrada a la zona de
i Geofencing alertard ala persona y al

operador sobre una proximidad peligrosa

Alarmas:
B . < - Visual
: Faro Marvel H " y - Vibracion

o - : ; — Sonido Resultado:
- Seguimiento de alta precision Marvelmind
Navegacion Indoor GPS ] )
Zona de servicio del sistema - {-\Iormo para trabajadores y supervisor de
urno

- Archivo CSV con el registro de
todos los movimientos durante el

turno :

Zona de geovallado: E Registro automatico de todas las violaciones :

-  Tamafios y opciones : en un archivo para andlisis posterior :
personalizados : (opcional)

- Las violaciones de la
zona generan
alarmas

i Casco Marv
: elmind

elmin L s
Tarea: i | Solucién:
- Prevenir la proximidad peligrosa y las colisionesdela ¢ - Sistema Marvelmind Indoor GPS instalado directamente en
€arga con una persona la grua con una zona de geofencing movil que se 3
: desplaza siguiendo el brazo de la grua an Marvelmind
robotics



https://marvelmind.com/product/super-modem/
https://marvelmind.com/product/marvelmind-headlight/
https://marvelmind.com/product/marvelmind-headlight/
https://marvelmind.com/product/industrial-super-beacon-plastic/
https://marvelmind.com/product/industrial-super-beacon-plastic/
https://marvelmind.com/product/marvelmind-helmet/
https://marvelmind.com/product/marvelmind-helmet/
https://marvelmind.com/product/jacket/
https://marvelmind.com/product/jacket/
https://marvelmind.com/product/jacket/

Super-Beacon- O
utdoor, montado

en un tripode

Super-Modem

Marvelmind
eadlig

Marvelmind
acke

Marvelmind
elme

{ Tarea: i iSolucién:
i - Advertir a los empleados cuando se oproximen a zonos peligrosas; ¢ i - Sistema Marvelmind Indoor GPS instalado en el sitio

Seguridad en la obra de construccion

Zonas de geovallado estdaticas y moviles en un sitio de construccion

v Super-Modem ' H Zoncl de se;\;ve:ug::‘slsiema de Conflgurocuﬁn
Industrial Supe i—  Controlador central del sistema. ona N x Industrial Super-Beacon-Plostic
r-Beacon. mo i Recopila datos de todas las balizas y  * B : (montado en tripodes)
ntado en un trf los envia a través de un médem 4G~ - NxMarvelmind Headlight (1 por
pode externo dl DOSthOrd central : eT——————————, trabajador, colocado en el casco)
............ , Visibilidad dlrecta - QpEMueTEhobed
SBEﬁt%’ug{gi%\gr - Para el seguimiento 2D, es un centro)
. : requisito previo que labaliza & i
méviltengalineadevision i ... .
€ conal menos dos balizas
................................. estadonarias . SLLLLEN

Principio de funcionamiento:

- El sistema Marvelmind Indoor GPS en esta
configuracién proporciona seguimiento de
personas con zonas de geovallado
personalizables y advierte a la persona
sobre la aproximacion de peligros

Alarmas: 3 Resultado: ™~ "
- Visual : Seguimiento de alta precisién

- Vibracion Marvelmind
_______ i — Sonido H Indoor GPS
. - Alarma para trabajadores y supervisor
de turno

- Archivo CSV con el registro
de todos los movimientos

durante el turno
- Registro automdtico de todas las

oy, infracciones en un archivo para su
. e . b posterior andlisis (opcional)

¢ Zona de geovalla: : -

i - Tamarfios y opciones

i personalizados :
¢ -Lavioladén de la zonageneraclarmas

A H H ]
obtener datos sobre el movimiento de las personas con zonas de geovallado persondlizables m) M a rve|m 1 nd
ceee ceee e o *. s - robotics



https://marvelmind.com/product/super-modem/
https://marvelmind.com/product/marvelmind-headlight/
https://marvelmind.com/product/marvelmind-headlight/
https://marvelmind.com/product/marvelmind-helmet/
https://marvelmind.com/product/marvelmind-helmet/
https://marvelmind.com/product/jacket/
https://marvelmind.com/product/jacket/
https://marvelmind.com/product/industrial-super-beacon-plastic/
https://marvelmind.com/product/industrial-super-beacon-plastic/
https://marvelmind.com/product/industrial-super-beacon-plastic/
https://marvelmind.com/product/industrial-super-beacon-plastic/
https://marvelmind.com/product/battery-12v-5ah-outdoor/
https://marvelmind.com/product/battery-12v-5ah-outdoor/
https://marvelmind.com/product/super-beacon-outdoor/
https://marvelmind.com/product/super-beacon-outdoor/
https://marvelmind.com/product/super-beacon-outdoor/

Drones DJI autdnomos en interiores

Un ejemplo para un submapa de 20x20 metros + 1 drone

- * ". . .2 .
Super-Beacon Configuracion:
(baliza / - 3-4xSuper-Beacon - balizas estacionarias

estacionaria) 1x Super-Beacon - una baliza movil

1x Modem HW 51 - un controlador central

1x drone DJI - un objeto rastreable

1x DJI RC + teléfono Android con

aplicacién Marvelmind DJI - un

controlador del patrén de vuelo

autéonomo de un drone

- 1x portdtil Windows/Linux - utilizado
para instalar el Dashboard y configurar
el sistema

Super-Beacon

(Baliza movil)
Bateria aligerada + sin
carcasa

! Principio de funcionamiento:

i - El sistema Marvelmind Indoor GPS en esta

i configuracion proporciona seguimiento y
vuelo auténomo de un drone DJI
mediante DJI SDK

i Modem HW 51

{ Resultado:

s : H H H i - Drones DJI volando de forma auténoma
Drone DJI I 0 T Lo ; segun puntos de ruta en el Dashboard,
: iDronDJL i i Dashboard: : i Modem HW 5.1: Kllfac!énAMgrYglmmd' T(?J' RC: H tomando fotografias o escaneando y
/< >\ i i _Elsistena Marvelmind es i i -Se utiliza parala - Controlador central del sistema. Recopila plicacion Android especial oe reconociendo codigos QR/de barras, y
a HE : : ) 9 datos detodos los balizas y se Marveimind que permite enviandolos junto con sus coordenadas
N HE compatible condronesDlla : : configuracion del comunica mediante USB/UART controlar el sistema de forma : X )
partir del DJI Mini 3. La virtual con el Dashboard remota. Se conecta a un DJIRC : precisas al WMS o ERP

sistema. Seguimiento

et R integracion funcionaatravés : i visual de drones. ;_ Retomoaudnomo @ o base
L del ISR Hransrite datos @ sy
Tarea: ERP yWMS . Solucidn:

- Proporcionar un vuelo auténomo en interiores para drdnes DJI

- Tomoar fotografias autométicamente, escanear codigos QR, enviar datos de ubicacion - Sisterna Marvelmind Indoor GPS con una aplicacion

i HE Marvelmind para vuelo auténomo m) M arve | mi nd
13 S g robotics



https://marvelmind.com/product/super-beacon/
https://marvelmind.com/product/super-beacon/
https://marvelmind.com/product/modem-hw-v5-1/

AGV de gran tamano, transporte y personas

Zona de geofencing movil en AGV

: Ind Super-Beacon

Super-Modem

navegacion Super-Modem: H ; Configuracion:
zona de servicio i Controlador central del sistema. Recopia datos i - 4xIndustrial Super-Beacon-Plastic
detodos losbeacons ylosenviaatravésde i (Colocado en el AGV)

un maédem 4G extemo al Dashboard central - NxMarvelmind Headlight (1 por
trabajador, colocado en el casco)

Principio de funcionamiento:

- El sistema Marvelmind Indoor GPS, donde el
AGV es un mapa mévil, cuya entrada a la
zona de Geofencing advertird ala persona
y al operador sobre una proximidad
peligrosa y, ademds, ante una proximidad

- : crfticamente peligrosa, detendra el AGV
Faro Marvel t . :
mind : -
H -
-
p
p
-
.9 Resultado
’,’ Seguimiento de alta precisién con
: Marvelmind Indoor GPS
h - Alarma para trabajadores y
. operadores de equipos
Marvelmind NN - Registro de infracciones en un
Lacket N archivo CSV para andlisis posterior

- Parada automdtica de AGV

Zona de geocerca: (opcional)

- Tamarfios y opciones 5
Alarmas: : : PErsonGlizados — § s
- Visual : i -Laviolacion de la zona

- Vibracion i : activalas alarmas
- Sonido i :

- Casco Marv
: _E

Tarea: f .

i - Prevenir la proximidad peligrosa entre AGV y HE SQIUC'on' . ) .

: personas i i -SistemaMarvelmind Indoor GPS instalado directamente en el AGV, Py

i - Prevenir Colisiones entre AGV y Personas con una zona de geocerca maévil Ma rvelm 1 nd

robotics


https://marvelmind.com/product/marvelmind-headlight/
https://marvelmind.com/product/marvelmind-headlight/
https://marvelmind.com/product/industrial-super-beacon-plastic/
https://marvelmind.com/product/industrial-super-beacon-plastic/
https://marvelmind.com/product/marvelmind-helmet/
https://marvelmind.com/product/marvelmind-helmet/
https://marvelmind.com/product/jacket/
https://marvelmind.com/product/jacket/

Seguridad en la construccién, personas y maquinaria

Ejemplo: 1 excavadora y 15 trabajadores

| Super-Beacon

- Fijodo ala excavadoray
conectadoalared
embarcada medionte
Converter-220V-12V-P67

per-Modem "
- Ubicado enelinterior dela

excavadora

larvelmind Jacket

- Utlizada por un trabajador

Tarea:

2D durante el trabajo para mejorar la
seguridad y la productividad

excavadora en 3D para aumentar la
productividad

- Rastrear los movimientos de los empleados y
las infracciones de las zonas de geofencing en

- Rastrear el tiempo de funcionamiento asf como
el numero de movimientos del brazo de la

Super-Modem: médem 4G/5G:

- Controlador central del sistema. Ubicado en
la cabina. Recopia datos de todos los
beacons y los enviamediante un
madem 4G extemo al Dashboard

central

- Ubicado en el saldn. Envia datos de seguimientoy
datos de la cmara web a un servidor remoto

Industrial Super-Beacon ¢
onectado a la excavador

ay vinculado alared de

a bordo (seguimiento 2D

de personas alrededor d

e la excavadora)

Zona de Geofencing:

-Dimensiones y parametros
personalizables

- Lavioladon de la zona genera
darmas

H Area de servicio del sistema de navegacién
Seguimiento 3D del brazo de la excavadora
Seguimiento 2D de personas a su alrededor

Configuracién para 1 equipo:
- 9x Industrial Super-Beacon-Plastic (ubicados en la

excavadora)

15xMarvelmind Jacket (1 por empleado)
MSuperModem(Usicocbenbainadebieaaved)
IxWebaom (Ienlexaavadora)
WMAEmAG/SG(Iporecavado)

Prin

- El sistema Marvelmind Indoor GPS en esta

cipio de funcionamiento:

configuracion proporciona seguimiento 3D
del brazo de la excavadora, asi como
seguimiento 2D de personas en los
alrededores de la excavadora en un radio
de 30 m. El sistema cuenta con zonas de
Geofencing personalizables y permite
advertir a una persona sobre la proximidad
de un peligro, como el brazo de una
excavadora

Resul

Itado:

Seguimiento de alta precision de Marvelmind
Indoor GPS con zonas de Geofencing
personalizables

Alarma para empleados y supervisor de
turno

Transmisién de datos al servidor central mediante REST
APl usando JSOW

Registro automdtico de todas las
infracciones de seguridad en un archivo
CSV para andlisis posterior

‘0]) Marvelmind

robotics


https://marvelmind.com/product/industrial-super-beacon-plastic/
https://marvelmind.com/product/industrial-super-beacon-plastic/
https://marvelmind.com/product/industrial-super-beacon-plastic/
https://marvelmind.com/product/industrial-super-beacon-plastic/
https://marvelmind.com/product/industrial-super-beacon-plastic/
https://marvelmind.com/product/industrial-super-beacon-plastic/
https://marvelmind.com/product/super-modem/
https://marvelmind.com/product/industrial-super-beacon-plastic/
https://marvelmind.com/product/jacket/

Mediciones de distancia 1D precisas

Para obras de construccion

: Beacon receptor con bocina: ) ) : Configurocién:
i+ Super-Beacon-Outdoor o . . " : ~
i+ Beacon Industrial-RX o Alternativa a: i - 1xSuper-Beacon con bocina
. Beacon Mini-RX-Outdoor o _ . . . . o N x Super-Beacons
{+  Ind Super-Beacon Medidores de distancia I¢ser P
: : - RTK GPS a
A o
i Tarea: S < i B :
: o ) o - SO 7 Ventajas: k ¢ Principios de funcionamiento: :
- Medicion de distancia aflog i - ) ) : :
) : - M U |’[|p|es pUﬂ’[OS o Medicion de distancia 1D precisa (¥2cm) desde :
precisa de hasta 100- un beacon emisor de ultrasonidos hasta un
150m en interiores o simultdneamente : beacon receptor de ultrasonidos mediante
: : : : tiempo de vuelo del ultrasonido
bajo tierra i i - Transmision de datos con tasa de
- Medicién de distancias 5 . - Conectar y medir ; e
precisa en niebla, polvo o : =) -, U w : Ocrtu.ohzocwon de 3-16Hz ‘ '
a través de hojas sin linea 2 i - Multiples rastreadores simultdneos
de visién directa, pero i K i - Diversas interfaces desde UART,
con propagacion de RS485 hasta BT
sonido
- Mediciones sencillas
sin el laborioso gjuste  : 3
del laser - _ B 150 m .
- Alternativa facil de configurar : ) R - T g ¥ Resultado:
y econdémica al GPS RTK : %
," kY R - Medicién de distancia 1D con precision a
...................................................... kY nivel de cm sin ldser, por ejemplo, cuando
. no es viable: niebla, smog, demasiada
> 5 . <4 luminosidad, hojas, etc
. - Medicién de distancia con precision a
2 nivel de cm en interiores o bajo tierra,
3 cuando el GPS RTK no estd disponible o
., 5 es poco prdctico (costoso)
s P - 3 - Seguimiento de alta precision Marvelmind

GPS de interiores
- Archivo CSV con todas las grabaciones
qu andlisis
egistro automatico de todas las
infracciones en un archivo para andlisis
posterior (opcional)

Baliza transmisora con bocina:
*  Super-Beacon-Outdoor o
* Industrial Super-Beacon o

: Baliza transmisora:

Super-Beacon-Outdoor o i *  Super-Beacon-Outdoor o
Beacon Industrial-RX o i *  Industrial Super-Beacon o
Ind. Super-Beacon E ) Beacon Industrial-TX

D et e m) Marvelmind

16 robotics
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Seguimiento del personal de servicio

Ejemplo de un centro comercial de un piso

Super-Beacon i : Configuracion:
- NxSuper-Beacon (1 por bafio)
- Nx Badge (1 por trabajador)

Se'i;'f‘i‘:::" . - N+1x Super-Modem (1 por piso + 1
central)
Resultado:

- Informe automdatico sobre
movimientos en las dreas de
responsabilidad del personal de
servicio (archivo CSV)

- Tabla de autocompletar (opcional)

X
" Tabla de informes
§Ma rvelmind
- Elinforme es generado por el Super-Modem
central y enviado por Wi-Fi a su direcddn IP a
peticién o en un horario preestablecido (por
ejemplo, de noche)

11:00-1115
20:00-2015

Super-Modem

23:00-2315

{ Tarea: N ¢ | solucion:
Seguimiento del personal de servicio i1 -Sistema Marvelmind Indoor GPS para monitorear y analizar el trabajo del m)
Monitoreo del rendimiento personal de servicio en configuracion 1D Marvelmind
S robotics



https://marvelmind.com/product/badge/
https://marvelmind.com/product/super-beacon/
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Arquitectura No Inversa (NIA)

Optimizado para objetos moviles individuales o en entornos con interferencias

Beacon
estacionario
1

Balizas estacionarias:
—  Montadas en paredes o techos
— Distancia entre balizas medida automaticamente
— Se comunican con el router de forma
inalédmbrica en bandas ISM/SRD
bandas

Estacionaria
beacon 2

Requisito clave para el funcionamiento del
sistema: vision sin obstdculos por parte de un
beacon mévil de 2 o mds beacons
estacionarios simultdneamente (como en GPS)

a

1)

"

Submaps:
- Funcién avanzada que permite construir

mapas/clusteres independientes de beacons en
habitaciones separadas, cubriendo asf grandes

-

Beacon estacionario 4

A

Baliza movil:

— Instalada en el robot/montacargas e
interactua con él mediante UART, SPI, 12C o
USB

— Recibe actualizaciones de posicion desde el
router hasta 25 veces por segundo

— Puede contener IMU (mddulo de
acelerémetro + giroscopio +
brujula)

Router/Modem:
— Controlador central del sistema

— Calcula la posicion de la baliza moévil a hasta 25 Hz

- Se comunica mediante USB/UART
virtual con el Dashboard o el robot

edificios (con dreas de miles de m2) de forma
similar a la cobertura de una red celular IA

La distancia entre
balizas vecinas es
de hasta 30
metros.

Sistema de Navegacién en
Interiores

UL s Beacon estacionario 3
— 20 mads balizas estacionarias

~  Tlonmdslooismdves
~  overcnid

—&

0]) Marvelmind

robotics
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Arquitectura Inversa (lA)

Optimizado para el seguimiento de multiples objetos moéviles y personas

Submapas:

' — Funcién avanzada que permite construir
mapas/clusteres independientes de balizas en

habitaciones separadas y, de este modo, cubrir edificios
de gran tamario (con dreas de miles de m2) de manera
similar a la cobertura de una red celular
Enla arquitectura Inverse, cada submaipa debe contar con balizas
de frecuencia ultrasdnica no repetida
— Frecuencias disponibles: 19/22/25/28/31/34/37/45 kHz

Baliza 1 (19 kHz)

Beacons estacionarios:
Montados en paredes o techos

—  Enunsistemainverso, los beacons pertenedentes al
mismo submap deben tener diferentes frecuencias de
uttrasonido (19 y 25 kHz 0 25 y 31 kHz, por ejemplo para
seguimiento 2D)

- Se comunican con el router de forma BGI'ZQ(S) movil(es):

inaldmbrica en la banda

Se instala en persona/robot/drone/carretilla
elevadora e interactta con ella a través de UART

El sistema de navegacion en

ISM/SRD virtual sobre USB interiores consiste en:
—  Contiene IMU 3D (acelerémetro + giroscopio) 2 0 més balizas
— Latasa de actualizacion de la baliza no depende estacionarias
directamente del numero de balizas méviles, a ~  Jomdstosmdves
diferencia de NIA - TouereEtd
— Calcula su ubicaciéon por sf misma, no a
través del Modem
. — Distancia recomendada desde la baliza movil
Baliza 2 hasta las balizas estacionarias de hasta 30m

(25 kHz2)

Requisito clave para el funcionamiento del
sistema: linea de audicidn/visidn sin
obstrucciones desde una baliza mévil hacia 2
o mds balizas estacionarias de forma
simultdnea dentro de un rango de 30 metros

Router/modem:

Controlador central del sistema

Se comunica mediante USB/UART virtual con Dashboard o robot
Obtiene datos de ubicacion de los beacons maéviles

Admite hasta 250 beacons

_r

Baliza N (22
028/
340370
45 kHz)

La distancia entre
beacons vecinos es
de hasta 30 metros.

Baliza 3
(31 kH2)

0]) Marvelmind

robotics



Arquitectura multi-médem para redes de gran escala

Ejemplo de seguridad en tuneles para seguimiento subterrdneo

Marvelmind
elme

Estacion 1 i Zona de cobertura
-------------------- i ultrasénica de la baliza

Zona de cobertura de
radio del Modem 2

——————
- ~
- ~~,

P ((<°))) Gy

@ " Super-Modem 1 ;
A e W
", - - "&he

e i@

Marvelmind I P, \f\‘i 'f.‘f?.tb_e_r_r]?_t/pLTE : Intranet or
Headight | (“|||”) """"""" ... 3G/4G/5G -,

Super-Super Modem

Balizas
estacionarias

EStOClO,n N ’ ., ....... e

Marvelmind P R 3

Jocket ST ) i % (@) (@) (@) (@)Y U S

...... s : © Battery12v-
%, Super-Modem N g : 5Ah-Outdoor :

i Industrial Su
: per-Bedcon

R 0]) Marvelmind

robotics



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/marvelmind-helmet/
https://marvelmind.com/product/marvelmind-helmet/
https://marvelmind.com/product/battery-12v-5ah-outdoor/
https://marvelmind.com/product/battery-12v-5ah-outdoor/
https://marvelmind.com/product/converter-220v-12v-ip67/
https://marvelmind.com/product/converter-220v-12v-ip67/
https://marvelmind.com/product/marvelmind-headlight/
https://marvelmind.com/product/marvelmind-headlight/
https://marvelmind.com/product/jacket/
https://marvelmind.com/product/jacket/

Comparacion de Beacons

R

_ = hg':;ggr'm'“x' Beacon Mini-TX Super-Beacon / Super-Beacon-Outdoor : Industrial-RX

! : Uso exterior resistente.
Especialidad y uso Beacon RX pequefio de  Beacon TX Beacon universal de doble uso Jeo i resistente. ) Soporte de RS485 (CAN
I - ~ Soporte de RS485 (CAN, Protecciéon contra . ’
principal solo recepcion pequefio de solo . ) Proteccién contra
t ey explosiones - opcional) - ,
ransmision explosiones - opcional)
Modo de operacién Solo RX Solo TX Doble uso (RX y TX) Doble uso (RX y TX) Solo RX
- Hasta 30m con Super-Beacons - Hasta 30m con Super- - Hasta 30m con Super-Beacons - Hasta 30m con Industrial-RX - Hasta 30m con Industrial-RX
Alcance Beacon - Hasta 100m con bocina - Hasta 100m con bocina - Hasta 100m con bocina
. : 19/22/25/28/31/34/37/45 - RX:19/22/25/28/31/34/37/45kHz - RX:19/22/25/28/31/34/37/45kHz . .
Frecuencias ultrasénicas KHr 31kHz R TX Solo Una frecuendia ala vez R TX Solo Una frecuendia a la vez RX19/22/25/28/31/34/37/45kHz
Banda de radio Bandas de 915/868MHz. 915/868MHz Bandas de 915/868MHz. Bandas de 915/868MHz. Bandas de 915/868MHz.
Bandas chinas - bajo pedido Bandas chinas (470/779MHz) - bajo pedido Bandas chinas (470/779MHz) - bajo pedido Bandas chinas (470/779MHz) - bajo pedido
Alimentacién USB/750mAh USB/250mAh USB/1000mAh Ext. +5V/+6.16V/Bateria ext. Ext. +5V/+6.16V/Bateria ext.
ext./bateria int.
Condiciones - Interior,/Exterior IP67 - Interior - Interior/Exterior* - Interior/Exterior’/Intrinsecamente seguro® - Interior/Exterior’/Intrinsecamente
ambientales -+=040C* -t=040C° -t=040C° - =-40.60C° °
Seguro
-1=-40.60C°
Tamafio y peso 47x42x15mm & 25g 35x35x26mm & 19g 55x55x33(64)mm & 62/75g 83x58x65mm® & 2509 83x58x33mm°® & 2009
IMU (girgscopio 3D + | : ; ’ p
uce'égré t,g'%gﬁﬁﬁgggmgﬁ{%nggggﬁ%@gggﬁgﬂg&gqegue'g{gsgg;g,ﬁlt&%@o 6)  Elrangét8e temperatura hasta -40°C estd disponibléf (#damente con fuente de Sf (6D)
339 Modo 1D: sensores RX4 a RX4; los demds sensores estan alimentacion externa y bajo solicitud
Precio, EUR  deshabilitados 129/149 129 6)  Con aneym9 199/199 179
E A A D R o S i S GanmoTs S orHCoS de oy ww vrarvenTmd

robotics



Soluciones alternativas

...............................................................

U W B LIDAR

Ultra Wide Band _FIUJO_opuCo
inercial

Luz estructurada,

¢

2116 802.11a

! Emitted Cordiess Phones . . 2
; Sl e oo . triangulacion laser, ;
o . odometria |

GPS
Campo magnético

Hay cientos de fabricantes en
navegacion por Bluetooth y WiFi. Tienen
las mismas limitaciones de cualquier
tecnologia basada en RSSI

Spectrum
1.6 1.9 24 31 5 10.6
Frequency (Ghz)

Hay algunas docenas de fabricantes de UWB a nivel mundial.
Por lo tanto, la mayoria de las soluciones UWB son muy similares en rendimiento

PR ——

pmm——

—— R —— —— —— N

Precision: £2cm vs. 10-30cm - somos ~10 veces mds precisos. Precio:
menos costoso que UWB al mismo tiempo

P
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Resumen

—————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————————

\l
Necesidades del mercado: personas, | ]
robots, AGV, copteros, gruas E\‘ ly:' i

_________________________________________________________________________________________________________

_______________________________________________________________________________________________

_______________________________________________________________________________________________

’ N

'Buscamos socios locales, integradores y
| clientes ’

_______________________________________________________________________________________________

———————————————————————————————————

A Y
1

___________________________________
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Diapositivas adicionales
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Marvelmind Robot v100

Un robot autdbnomo de reparto para
almacenamiento inteligente y
aplicaciones industriales

Hasta 100 kg de carga util
>16h de autonomia de conduccion

4.990 EUR

Q]) Marvelmind
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ldeo

- Robot de reparto de mercancias de pequefio tamanfo totalmente
auténomo, econdmicamente viable y seguro, para aplicaciones en
almacenes, comercio minorista e industria

- Enfoque flexible, modular y pragmdtico

- Entrega predecible y fiable del punto A al punto B justo a
tiempo

- Menor dependencia de la mano de obra

0]) Marvelmind

robotics
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{ Horquilla peligros

Costos

Problema a resolver

— Los vehiculos guiados
autéonomos (AGV)
convencionales son
voluminosos, costosos,
complejos de integrar y
peligrosos de utilizar. Si un AGV
No es caro, generalmente resulta
muy inflexible en cuanto a las
rutas de reparto (cables
magnéticos en el suelo)

— Muchas empresas simplemente no
encuentran econémicamente viable
utilizar AGV avanzados => el
mercado permanece sin atender y
sin explotar

Q]) Marvelmind
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Caso de uso: Robot de entrega autdnoma

"GPS" de interiores
econdmico para
navegacion autdnoma

-

e m———————

e

Tamario humano

’
\
~—————

\
Estructura flexible en E
tamafio y facil de !
ensamblar y mantener "=

o=
-
-

Cestas o cajas para mercancias

o ——————
| TR ———

71950

-
-

-
4

’
4

I Base del robot con
i controlador principal, bateria

- ——

’

o o e

g Muy rentable - precio\‘ s y multiples sensores, botones

i base del robot - 4990i" de control

. EUR i &60 p— -- -
Q) Marvelmind
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Beneficios clave del Robot de
Entrega Autonoma Marvelmind

Entrega completamente autdnoma:

= Navegacioén y evasion de obstdculos basada en la combinacion de "GPS" de
interiores y varios otros sistemas y sensores. Entrega auténoma solida y confiable de
carga del punto A al punto B

Solucién rentable por diseflo con poco o ningun costo de

integracion:

- "GPS" de interiores econémico + IMU + odometria + éptico para navegacion y
posicionamiento en lugar de costosos LiDAR

B Multiples LIDAR 1D econdmicos como sensores de proximidad para evasion de obstdculos y

seguridad
- Sin elementos costosos de terceros, sin SW ni licencias ni propiedad intelectual de terceros - solo soluciones

propias

Tomono compacto y arquitectura modular:
Estructura simple y altamente personalizable (estilo "lkea™) con posibilidad de elegir entre
diferentes configuraciones de estantes en minutos. Capacidad de bateria adicional opcional. Sin
horquilla peligrosa

- Adecuado para diferentes alturas/anchos/longitudes del robot y tamafios de cajas/cestas de
carga

Q]) Marvelmind
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Casos de uso

Almacenamiento:

- Entrega sin complicaciones de mercancias entre diferentes partes del almacén o entre dreas de almacenamiento y dreas
de carga/descarga/ensamblaje. Entrega de mercancias confiable y rdpida del punto A al punto B, C, D, etc. Una persona
de apoyo coloca cestas o cajas cargadas en el robot, presiona un Unico botdn fisico B para la direccion B y el resto de la
entrega interna es realizada de forma completamente automdatica por el robot

Aplicaciones industriales:
Entrega justo a tiempo y confiable en plantas de ensamblaje (industria automotriz, fdbricas, hospitales,
plantas quimicas o farmacéuticas, industria alimentaria, etc.) de carga pequefia y mediana de diferentes
tamafios y formas

Q]] Marvelmind

robotics



Precio: desde tan solo 4.990 EUR en lugar de 20.000 - 100.000 EUR para un AGV convencional - entre 10 y 20 veces mds

econdémico

’
1
1
1
1
1
1
1
1
1
\,

~

- Econdmico
- Versdatil
- Ligero y seguro

1

\‘ /
1
\}
)

Competencia

—  Solo competencia parcial con AGV -
coexistencia mds bien complementaria. Los
AGVs tienen capacidades diferentes y
satisfacen necesidades distintas

—  Muchos actores regulares en AGV:
Kuka/Swisslog, Egemin, AGVE, Ward, JBT,
etc. Relativamente pocos competidores
consolidados en robots de entrega
auténomos. Algunos creados solo para
uso propio (Amazon/Kiva)

—  Muy poca competencia real en
robots de entrega de pequefio

tamanio

—  El precio y la complejidad de la solucién
total son el factor decisivo para su

adopcion

____________________

Tamano: mucho mds pequenio y versdtil que un AGV convencional - de tamafio humano o menor

Uso: puede utilizarse donde los AGVs convencionales simplemente no son viables

Q]) Marvelmind
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+ Converter-24V-5V para

32

Marvelmind Robot v100 + Indoor "GPS"

Lugar de trabajo
con el Dashboard

Super-Beacon
como balizas

estacionarias e ! ° ,
S instalado
 S—— Red Wi-Fi ‘e Wifi__
+ Battery-3.6V-42Ah para i F ubp T u
trabajo auténomo de intranet H
........................................... Control principal del
Super-Beacon sistema y punto de
como baliza acceso a los datos de
mévilen e ) .
montacargas ubicacién

alimentacién desde :
el montacargas :

Converter-220
V-12V-IP67
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iGracias!

Marvelmind Robotics

Marvelmind OU

Katusepapi tn 4/2,
Tallinn, 11412,
Estonia

info@marvelmind.com https:/
/marvelmind.com
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