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Lesen Sie dieses Handbuch vor der Nutzung sorgfaltig durch

1. Produktvorstellung

Der Raumlicher Multi-Sensor FP400 von Agara ist mit einem hochprazisen
Millimeterwellen-Radar ~ ausgestattet und kombiniert  Prasenzerkennung,
Mehrpersonen-Tracking, Kl-gestiitzte Personen-Erkennung und
Lichtintensitdtsmessung, um prazise und nutzbare rdaumliche Wahrnehmung zu
bieten.

Das Produkt verfiigt tber starke rdumliche Wahrnehmungsfahigkeiten und
unterstiitzt bis zu 8 benutzerdefinierte Zonen basierend auf 320 feinen
Gitterunterteilungen. Es  kann  gleichzeitig die  Echtzeitposition und
Bewegungsrichtung von 10 Personen verfolgen, sowie links- und rechtsseitigen
Eintritt/Austritt, Vorwarts- und Riickwartsbewegung sowie Anndherung oder
Entfernung prézise unterscheiden. Zudem kann es mit verschiedenen
Smart-Home-Gerdten  verkniipft werden, um personalisierte raumliche
Automatisierungen und Szenen auszuldsen.

Fiir eine flexible Integration in mehrere Okosysteme unterstiitzt der FP400 sowohl
das Zigbee- als auch das Matter-Protokoll. Im Zighbee-Modus kdnnen Benutzer das
Gerat Uber einen Agara Hub mit Agara Home verbinden und es iiber einen Agara
Matter Hub mit Drittanbieter-Matter-Plattformen verkniipfen. Im Matter-Modus
kénnen Benutzer das Gerat Uber einen Aqara Matter Hub in Agara Home
hinzufligen, die Einrichtung von bis zu 8 benutzerdefinierten Zonen in Agara Home
abschlieRen und es tiber einen Matter-Kopplungscode mit
Drittanbieter-Matter-Plattformen teilen, wodurch Kompatibilitdit mit smarten
Szenarien verschiedener Okosysteme gewahrleistet wird.

* Dieses Gerat muss mit einem Agara Hub und der Agara Home App verwendet werden, um volle
Funktionalitat zu erméglichen.

* Aufgrund von Protokollbeschrénkungen und der Unterstiitzung durch Drittanbieter-Okosysteme
kénnen Funktionen je nach Protokoll und Okosystem variieren. Bestimmte Funktionen werden nur
in Agara Home unterstiitzt.



2. Produktkomponenten

[Abbildung der Produktkomponenten]

1Wiedereinsetzen-Taste 2 Gehduse 3 Status-LED 4 USB-C-Stromkabel 5 Halterung

6 Magnetplatte
7 Klebeunterlage

3. Gerateinstallation

3.1 Installationsmethode

Das Gerat kann mittels Klebebefestigung, magnetischer Basis oder Wandankern
und Schrauben montiert werden. Sowohl Seiten- als auch Deckenmontage werden
unterstiitzt. Unterschiedliche Montagemethoden und -héhen konnen den
Erfassungsbereich beeinflussen. Nutzer konnen eine geeignete
Installationsposition entsprechend dem gewiinschten Erfassungsbereich wéhlen
und die Abdeckung durch Anpassung des Montagewinkels und Neigungswinkels
des Geréts optimieren.
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[Gerét unterstiitzt Montage liber Klebeverbund, magnetische Absorption, Spreizdiibel]

3.2 Wandmontage

-Installationshohe: 1,5 Meter - 2 Meter

-Erkennungswinkel: Horizontal 120°, Vertikal 100°

‘Maximale Erkennungsreichweite: Vorwarts 10 Meter, Breite 8 Meter (iibermaRige
Neigung kann die Erkennungsreichweite verringern)

* Zur Erfassung eines groReren Bereichs wird empfohlen, das Geréat in der Mitte der Wand zu
montieren, wobei die Vorderseite des Radars zur kiirzeren Seite des zu erfassenden Bereichs zeigt
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[Schematische Seitenansicht und Draufsicht des Wandseiten-Montagebereichs]



[Schematische Darstellung der Erkennungsreichweite bei Wandseitenmontage (heller Bereich fiir
Bewegungsbereich, dunkler Bereich fiir Prasenzbereich]

* Die oben genannten Werte sind maximale Erkennungsreichweiten, die unter Laborbedingungen
gemessen wurden. Die tatsdchlichen Reichweiten fiir Bewegungs- und Prasenzerkennung konnen
aufgrund der Installationshohe, Installationswinkel, Wandreflexion, Umgebungsstérungen,
Zielhaltung usw. variieren. Es gibt Erkennungstotwinkel jenseits von 120°, daher sollten kritische
Erkennungsbereiche (insbesondere Ein- und Ausgénge) nicht in toten Winkeln liegen.

* Es wird empfohlen, einen Abstand von mehr als 0,5 Metern zu Wanden und Fenstern einzuhalten.
Zu geringer Abstand kann Mehrwegechos durch Wandreflexion verursachen, was zu falschen
Zielobjekten (Geisterbilder) und Positionsverspriingen fihrt.

3.3 Eckmontage an der Wand

-Installationshohe: 1,5 Meter - 2 Meter
-Erkennungswinkel: Horizontal 120°, Vertikal 100°

Maximale Erkennungsreichweite: 7 m x 7 m (iibermaRige Neigung kann die
Erkennungsreichweite verringern)
* Durch die Montage in der Wandecke kann der 120°-Erkennungswinkel die Ecke abdecken und so

tote Winkel vermeiden, die bei Montage an der Wandfldche an beiden Seiten bei groRen Winkeln
entstehen.
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[Vergleich der Erfassungsreichweite: Montage in der Wandmitte vs. Eckmontage an der Wand]

[Diagramm der Erfassungsreichweite bei Eckmontage an der Wand (heller Bereich:
Bewegungsbereich, dunkler Bereich: Prasenzbereich]



[Montagediagramm fiir Wand-Eckhalterung]

* Der Wand-Eckhalter (Préasenzsensor-Halterung) ist optional. Zubehor richtet sich nach der
Produktzubehdrliste.

* Die oben genannte Reichweite ist die maximale, unter Laborbedingungen gemessene
Erfassungsreichweite. Die tatsachliche Reichweite fiir Bewegungs- und Prasenzerkennung kann
aufgrund von Faktoren wie Installationshéhe, Einbauwinkel, Wandreflexion, Umgebungsstérungen
und Korperhaltung des Ziels variieren.

* Die Eckmontage an der Wand kann effektiv seitliche Fernblindenstellen vermeiden und wird
gegeniiber der Montage in der Wandmitte priorisiert.

3,4 Deckenmontage

- Installationshohe: 3 m-4 m, direkt Giber dem zu iberwachenden Bereich platziert
- Erfassungswinkel: Bezogen auf das Geratelogo, horizontal 120°, vertikal 100°

Installationsanforderungen: Gerdt waagerecht ausrichten, Logo des Geréts
horizontal zur langen Seite des Erfassungsbereichs ausrichten, Statusanzeige auf
der App-Karte nach oben gerichtet.

- Maximale Erfassungsreichweite: Bei einer Installationshohe von 3 m betragt die
maximale Personenerkennung fiir Bewegung eine Ellipse von 5x6 m direkt unter



dem Radar, die maximale Personenerkennung fiir Prasenz eine Ellipse von 4x5 m
direkt unter dem Radar.

Diagramm der Erfassungsreichweite bei Deckenmontage 1 (heller Bereich:
Bewegungsbereich, dunkler Bereich: Prasenzbereich)

5m

Schematische Darstellung der Erfassungsreichweite bei Deckenmontage 2
(hellfarbener Bereich: Bewegungsbereich, dunkelfarbener Bereich: Prasenzbereich)

* Die oben genannten Werte entsprechen der maximalen Erfassungsreichweite unter
Laborbedingungen. Die tatsachlichen Reichweiten fiir Bewegungs- und Prasenzerkennung konnen
aufgrund von Faktoren wie Installationshohe, Deckenreflexion, Umgebungsstérungen und
Korperhaltung des Ziels abweichen.



3,5 Installationshinweise

1. Installieren Sie das Gerdt je nach tatsachlichen Anforderungen an der Reichweite
mithilfe von Klebe- oder Magnetbefestigung an Wanden, Wand-Ecken, Decken usw.
Richten Sie die Vorderseite des Gerdts auf den zu iberwachenden Bereich aus und

passen Sie den Winkel entsprechend an.

2. Um einen groReren Erfassungsbereich abzudecken, empfiehlt sich die seitliche
Montage in einer Hohe von etwa 2 Metern, leicht nach unten geneigt, um den
Hauptbereich menschlicher Aktivitat abzudecken.

3. Bei seitlicher Montage an Wéanden oder Wand-Ecken betragt die empfohlene
Installationshohe 1,5 - 2 m, wodurch stehende und sitzende Zustinde besser
erfasst werden. Falls das Gerat in anderen Hohen installiert wird, passen Sie den
Neigungswinkel der Halterung an, um den Hauptaktivitatsbereich abzudecken.

4. Um blinde Stellen bei der Gerdteerkennung zu vermeiden, empfiehlt sich die
Installation in Wand-Ecken, wobei die Geraterichtung auf die Mittellinie der
Wand-Ecke ausgerichtet sein sollte, um wirksam blinde Bereiche im Radar-Sichtfeld
(FOV) bei gréReren Entfernungen zu vermeiden.

5. Es wird empfohlen, den Sensor auf den Brustbereich von Personen auszurichten,
um Atemmikrobewegungen leichter erfassen zu kdnnen und einen statischen
Belegungszustand beizubehalten.

6. Vermeiden Sie wéhrend der Installation, dass der Sensor direkt auf grofe
metallische, gldserne oder stark reflektierende Oberflachen gerichtet ist.
Vermeiden Sie auch die Installation in der Ndhe von Klimaanlageliiftungsschlitzen,
Luftreinigern oder Ventilatoren.

7. Fir Installationshéhen unter 2 Metern verwenden Sie die Klebe- oder
Magnetbefestigung. Bei Hohen iiber 2 Metern verwenden Sie die

Schraubbefestigung.

8. Falls die eingestellte Installationsposition nicht der tatsachlichen Situation
entspricht, wirkt sich dies negativ auf die Erkennungsleistung aus. Bewegen Sie die
Gerateposition nach Abschluss der Einrichtung nicht mehr, da dies die
Erkennungsgenauigkeit des Kartenbereichs beeintrachtigt. Sollten Sie die
Gerateposition dndern missen, wechseln Sie bitte die Installationsmethode in der

10



APP und schlieRen Sie den gefiihrten Einrichtungsprozess ab.

4. Geratenetzwerkverbindung

4.1Vorbereitung

1. Laden Sie die Aqara Home App herunter

Bitte laden Sie die aktuelle Version der Agara Home App herunter, indem Sie den
folgenden QR-Code scannen.

[Agara Home App]
2. Gerét einschalten und in den Netzwerk-Paarungsmodus versetzen

SchlieRen Sie das USB-Kabel des Geréts an eine 5V, 1 A Stromquelle an. Nach dem
Einschalten wechselt das Gerdt automatisch in den PKiring-Modus und die
LED-Leuchte beginnt langsam blau zu blinken.

Wenn das Fenster fiir die Netzwerk-Verbindung abgelaufen ist, halten Sie die
Reset-Taste 5 Sekunden lang gedriickt, bis die LED-Anzeige zu blinken beginnt,
lassen Sie dann los, und das Gerdt wechselt erneut in den
Netzwerk-Paarungsmodus.
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5V=1A

4.2 Kurze Einfiihrung in das Kommunikationsprotokoll und
Auswabhlhilfe

Thread-Protokoll

Thread basiert auf dem IP-Protokoll, unterstiitzt nativ den Matter-Standard und
kann Gerdte mit Apple Home, Google Home, Amazon Alexa und anderen
Matter-Plattformen verbinden. Geeignet fiir Nutzer, die eine vernetzte Nutzung
tiber Plattformen hinweg wiinschen; erfordert eine Paarung mit einem Aqara Matter
Hub/Controller (z. B. M3, M100 usw.).

Zigbee-Protokoll

Das  Zigbee-Protokoll  unterstiitzt  erweiterte  Aqara-Funktionen  und
Automatisierungsmoglichkeiten, bietet eine stdrkere lokale Steuerung und
schnellere Reaktionsgeschwindigkeit und ist fiir Nutzer geeignet, die lokale
Stabilitat und tiefere Funktionalitdt bevorzugen. Erfordert eine Paarung mit einem
Aqara Zigbee-Hub (z. B. M3, M100 usw.) und kann Uber die Bridging-Funktion des
Aqara Matter Hubs auch Gerdte mit dem Matter-Okosystem von Drittanbietern

synchronisieren.
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4.3 Netzwerk-Verbindung liber das Zigbee-Protokoll (erfordert
einen Aqara Hub)

1. Offnen Sie die Agara Home App, gehen Sie zur Seite ,Home" und klicken Sie
rechts oben auf ,+", um die Seite ,,Gerat hinzufiigen" zu 6ffnen

2. Klicken Sie auf das entsprechende Gerat und wéhlen Sie den Hub aus, mit dem
verbunden werden soll

3. Wéhlen Sie auf dem Bildschirm ,,Gerateprotokoll" , Zigbee-Protokoll" aus

4. Das Gerat ladt die neueste Firmware aus der Cloud herunter. Nach erfolgreichem
Download wird das Protokoll automatisch gewechselt. Befolgen Sie dazu die
Anweisungen in der App, um das Hinzufligen des Gerats abzuschlieRen

* Stellen Sie sicher, dass sich das Gerat wahrend des Hinzufligevorgangs im
Netzwerkkonfigurationsmodus befindet (die LED-Anzeige sollte blinken). Befindet sich die
LED-Anzeige in einem anderen Zustand, halten Sie die Reset-Taste 5 Sekunden lang gedriickt, bis

die LED-Anzeige zu blinken beginnt, lassen Sie dann los, und das Gerat wechselt erneut in den
Netzwerk-Paarungsmodus.

4.4 Netzwerk-Verbindung liber das Thread-Protokoll (erfordert
Agara Matter Hub / Controller)

1. Offnen Sie die Aqara Home App, gehen Sie zur Seite ,Home" und klicken Sie
rechts oben auf ,+", um die Seite ,,Gerat hinzufiigen" zu 6ffnen

2. Klicken Sie auf das entsprechende Gerat und wéhlen Sie , Thread-Protokoll" in
der Auswahl-Schnittstelle ,Gerateprotokoll" aus

3. Scannen Sie gemaR den App-Anweisungen den Matter-Code auf dem Produkt
oder im Handbuch.

4. Wahlen Sie den Agara Matter Hub aus, mit dem Sie eine Verbindung herstellen
méchten, und schlieBen Sie die Hinzufiigung ab.

* Falls kein Agara Matter-Controller zur aktuellen Wohnung hinzugefiigt wurde, konnen Sie ihn
gemalR der Anleitung in der APP hinzufligen und anschlieend die oben genannten Schritte

ausfiihren, um dieses Gerat mit dem entsprechenden Matter-Controller zu verbinden und den
Netzwerkzugang abzuschlieBen.
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* Bitte achten Sie darauf, den Agara MagicPKIr-Code und den Aqara Matter-Code auf dem Gerét
oder im Handbuch korrekt zu unterscheiden. Das falsche Scannen fiihrt zum Fehlschlagen der
Hinzufligung.

5. Freigeben fiir Drittanbieter-Okosysteme

5.1 Zigbee-Protokoll: Verbindung zu Drittanbieter-Okosystemen
liber Agara Matter Hub

Wenn das Gerét liber das Zigbee-Protokoll zu Agara Home hinzugefiigt wurde, kann
es nach der Konfiguration iiber den Agara Matter Hub (z. B. M3) den Geratstatus an
das Drittanbieter-Okosystem weiterleiten. Sie kdnnen den Matter-Paarungscode im
Bereich ,Drittanbieter-Matter-Okosysteme" des entsprechenden Hubs abrufen.
Scannen Sie in der App des Drittanbieter-Plattforms den Matter-Paarungscode oder
geben Sie den Zahlencode ein, um die Hinzufligung abzuschlieRen.

5.2 Thread-Protokoll: Synchronisierung mit
Drittanbieter-Okosystemen iiber Matter-Paarungscode

Wenn das Gerét liber das Thread-Protokoll zu Agara Home hinzugefiigt wurde,
konfigurieren Sie zunéchst benutzerdefinierte Zonen, Erkennungsempfindlichkeit,
Bestatigungszeitraum fiir Abwesenheit und andere Einstellungen in der Aqara
Home-App. Danach kann es iiber einen Matter-Paarungscode als allgemeiner
Prasenzsensor, mit bis zu 8 benutzerdefinierten Zonen-Prasenzsensor und einem
Lichtsensor, an Drittanbieter-Matter-Plattformen freigegeben werden. Sie kénnen
den Matter-Paarungscode im Bereich ,Drittanbieter-Matter-Okosysteme" auf der
Gerdte-Seite in der Agara Home-App abrufen. Starten Sie in
Drittanbieter-Matter-fahigen Apps wie Apple HomekKit und Google Home den
Vorgang ,Geréat hinzufiigen" und schlieBen Sie die Hinzufiigung per Scannen des
Paarungscodes ab.

* Das Gerat unterstiitzt auch die direkte Hinzufligung zu Drittanbieter-Matter-Plattformen durch
Scannen des Matter-Codes auf dem Gerét selbst, ohne vorherige Konfiguration in der Aqara

Home-App. In diesem Fall kann es jedoch nur als ein allgemeiner Prasenzsensor und ein
Lichtsensor genutzt werden. Es wird empfohlen, dass Nutzer das Gerat zunéchst tiber die Aqara
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Home-App konfigurieren, bevor es an Drittanbieter-Plattformen synchronisiert wird, um alle
Funktionen des Geréts vollstandig nutzen zu konnen.

* Einige Drittanbieter-Okosysteme unterstiitzen moglicherweise nicht das dynamische Hinzufiigen
und Loschen von Zonen. Daher wird empfohlen, alle Konfigurationen in Agara Home
abzuschlieRen, bevor die Synchronisierung iiber den Paarungscode erfolgt.

* Beim Hinzufiigen zu anderen Plattformen muss unbedingt der vom App generierte
Matter-Paarungscode gescannt werden - nicht der urspriingliche QR-Code auf dem Gerat oder im
Handbuch, da sonst die Paarung fehlschlagt.

* Hinsichtlich der Namen benutzerdefinierter Zonen: Aufgrund von Einschrankungen durch das
Okosystem werden die in der Aqara Home-App vergebenen Namen méglicherweise nicht direkt
synchronisiert. Nach der Hinzufiigung miissen Nutzer die entsprechenden Sensoren im
Drittanbieter-Okosystem umbenennen, um die tatsdchlichen Bereiche zu unterscheiden.

* Bei Problemen mit der Benennung oder Anzeige von Sensoren in Drittanbieter-Okosystemen
konnen Sie das Gerat [6schen und erneut hinzuftigen, um die aktuellsten Gerateeinstellungen und
-status zu synchronisieren.

* Die tatsachliche Funktionalitdt kann durch die unterstiitzten Matter-Standardfunktionen und die
Unterstiitzung durch Drittanbieter-Matter-Plattformen begrenzt sein.

6. Firmware-Upgrade und Protokollwechsel

6.1 Firmware-Upgrade

Um das beste Nutzererlebnis zu gewdhrleisten, aktualisieren Sie bitte die
Gerate-Firmware auf die neueste Version tiber die App-Einstellungsseite, nachdem
das Gerét hinzugefiigt wurde.

* Wenn Drittanbieter-Okosysteme nicht auf die neueste Firmware zugreifen kdnnen, kénnen
Benutzer das Gerét in Agara Home hinzufiigen und zwei ,,Protokollwechsel"-Operationen

durchfiihren (z. B. Wechsel von Thread zu Zigbee und anschlieRend zuriick zu Thread), um die
neueste Cloud-Firmware abzurufen und zu installieren.
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6.2 Protokollwechsel

Wenn Sie nach der Gerdtepaarung das Protokoll wechseln méchten, entfernen Sie
zuerst das Gerdt in der Agara Home App, halten Sie dann die Gerateresettaste 5
Sekunden lang gedriickt, um das Gerat zurilickzusetzen und in den PKlring-Modus
zu versetzen. Wahlen Sie auf dem Gerat-PKIring-Bildschirm ,,Protokoll wechseln"
und anschlielend das gewlinschte Protokoll aus, und schlieRen Sie die Einrichtung
gemaR der App-Anleitung ab.

* Beim Wechseln des Protokolls werden alle Gerateeinstellungen und -daten geldscht. Falls Sie

Kartenkonfigurationen fiir die zukiinftige Nutzung beibehalten mochten, speichern Sie bitte zuerst
die Kartenvorlage.

7. Einfiihrung der Hauptfunktionen

7.1 Personenerkennung

Erkennt das Vorhandensein oder Nichtvorhandensein von Personen im gesamten
Raum sowie in benutzerdefinierten Zonen.

* Die Reaktionsgeschwindigkeit des Status ,belegt" / ,,unbelegt" wird von Umwelteinfliissen,
Korperhaltung der Zielperson, Installationsbedingungen usw. beeinflusst. Es kann zu einer

Verzégerung beim Auslésen des unbelegten Zustands kommen (siehe Abschnitt
,Bestatigungszeitraum fiir Abwesenheit" in diesem Handbuch).

7.2 Mehrpersonen-Verfolgung

Die Positionsbestimmung von Personen in Echtzeit kann auf der Startseite des
Geréts angezeigt werden. Durch das Erstellen benutzerdefinierter Zonen koénnen
Belegungsstatus zonenspezifisch ausgeldst werden, mit der Moglichkeit, bis zu 10
Personen gleichzeitig zu verfolgen.
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[App-Mehrpersonen-Positionsbestimmungs- und Zoneneinteilungs-Schnittstellendiagramm]
* Die Erkennung und Unterscheidung mehrerer Personen funktioniert, wenn Personen mindestens
einen Meter voneinander entfernt sind.

* Wenn sich zwei Personen weniger als etwa 1 Meter voneinander entfernt befinden, kann es zu
einer Vermischung der Punktwolken kommen, was moglicherweise zu einer Instabilitat des
Algorithmus (Wechsel der Bezeichnung zwischen Mensch/Nicht-Mensch), ,Anhaftung" von
Personen und anderen Phdnomenen fiihrt. Dies sind physikalische Grenzen der gegenwartigen
Millimeterwellen-Radartechnologie. Es wird empfohlen, einen angemessenen Abstand einzuhalten
und stark frequentierte Bereiche als gréRere ,,Uberwachungszonen" statt als fein abgestimmte
Positionierungszonen festzulegen.

7.3 Zonen-Einteilung

Das Gerat unterstiitzt bis zu 8 benutzerdefinierte Zoneneinstellungen, die wie folgt
weiter konfiguriert werden kénnen:

Uberwachungszone

Sie kénnen das Zuhause basierend auf der Nutzung der einzelnen Rdume in
verschiedene Funktionszonen unterteilen und die definierten Erfassungszonen fiir

eine zonenbasierte Automationsverwaltung nutzen.
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Jeder Erfassungszone kann ein Zonentyp zugewiesen werden. Die Definition des
Zonentyps hilft dem Gerédt, die entsprechenden Erfassungsparameter besser
anzupassen und so die optimale Erkennungsleistung bereitzustellen.

Storquellen

Storquellen konnen basierend auf der Position sich bewegender Objekte wie
Ventilatoren, Klimaanlagen und Pflanzen festgelegt werden. Stérquellen kdnnen
punktartig oder flachenhaft definiert werden. Nach der Einrichtung werden

Mikrobewegungen innerhalb des Stérungsbereichs ignoriert.

Umgebungsstérungen sind ein wichtiger Faktor, der die Genauigkeit des Geréts
beeinflusst. FP400 unterstiitzt die Identifizierung von Stérquellen. Wenn der
Algorithmus potenzielle Stérquellen im Raum erkennt, fordert er den Benutzer auf,
den entsprechenden Bereich als Storquelle zu bestatigen und zu konfigurieren.
Auflerdem kann der Benutzer Stoérquellen manuell konfigurieren, um spezifische
Storbereiche im Raum auszufiltern.

* Haufige Storquellentypen wurden bereits im Algorithmus optimiert: Ventilatoren, Luftreiniger,
Saugroboter, leichte Pflanzenbewegungen, Vorhénge, Jalousien und Rollléaden, Haustiere,
Toiletten, Klimaanlagen, Kiihlschréanke. Bei nicht aufgefiihrten Stérquellen (wie neue
Haushaltsgerate, dynamische Dekorationselemente usw.) kann die Erkennungsleistung
abnehmen, wodurch eine gewisse Wahrscheinlichkeit besteht, dass diese falschlicherweise als
Person erkannt werden.

Eingang/Ausgang

Nachdem der Eingang/Ausgang festgelegt wurde, kann die Geschwindigkeit, mit
der eine Person erkannt und entfernt wird, verbessert werden, was die
Erkennungsgenauigkeit und die Auslosegeschwindigkeit erhoht. Es wird
empfohlen, die Einstellung nach der Installation entsprechend dem tatséchlichen

Bereich vorzunehmen.

Begrenzung

Durch das Setzen von Begrenzungen werden Fehlinterpretationen bei der
Prasenzerkennung (allgemein bekannt als ,Geisterschatten") reduziert, Stérungen
durch Wandreflexionen, grofle Spiegeloberflichen, Metall vermieden und die
Uberwachungsgenauigkeit verbessert.

Wenn keine Begrenzungen aktiviert sind, neigt das Gerdt aufgrund von
Signalreflexionen an Wéanden leicht zu FehlErkennungen. Nach dem Erstellen von
Begrenzungen werden auflerhalb der Begrenzungen keine Ziele erzeugt, und
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gliltige Ziele konnen nicht in die Begrenzungen eindringen, wodurch die
Erkennungsgenauigkeit effektiv verbessert wird.
* GroRe Glasvorhangwénde, Edelstahloberflachen, glatte Keramikfliesen oder spiegelédhnliche

Oberfléchen sind die Hauptquellen von ,Geisterschatten". Es wird empfohlen, diese Bereiche
vorrangig als ,,Grenzen" festzulegen, um stérende Reflexionen effektiv zu reduzieren.

7.4 KI-gestiitzte Personen-Erkennung

Die Aktivierung der Funktion ,KI-gestiitzte Personen-Erkennung" unter ,Erweiterte
Funktionen" ermdglicht es, dass Kl-Algorithmen Staubsaugerroboter, Haustiere,
bewegliche Spielzeuge usw. als ,Stérquellen” identifizieren, wodurch Stérungen
bei der Personenerkennung reduziert werden (jedoch mit einer gewissen
Wahrscheinlichkeit, Babys oder Kinder am Boden ebenfalls als ,Storquellen" zu
klassifizieren). Es wird empfohlen, die Funktion nur in Szenarien mit
Staubsaugerrobotern, Haustieren oder anderen Stérquellen zu aktivieren.

* Nachdem ein neues Ziel erfasst wurde, ist eine initiale Bestatigungsphase von etwa 2-3 Sekunden
erforderlich, in der das Ziel als ,,..." (unbekannte Identitét) angezeigt wird und die zugehérigen
Automatisierungen entsprechend verzégert ausgelést werden.

* Ziele mit geringer Hohe (z. B. deutlich kleiner als ein durchschnittlicher Erwachsener) oder
kriechende Personen werden mit einer gewissen Wahrscheinlichkeit nicht stabil als Menschen
erkannt oder falschlicherweise als Haustiere klassifiziert. Falls solche Situationen im Haushalt
vorliegen, wird empfohlen, die Funktion ,KI-gestiitzte Personen-Erkennung" vorsichtig zu nutzen.

7.5 Echtzeit-Zahlung von Personen

Wenn die Funktion ,Echtzeit-Zahlung von Personen" unter ,Erweiterte Funktionen"
aktiviert wird, erhalten Sie einen Echtzeit-Uberblick iiber die Belegung sowie
statistische Angaben zur Personenanzahl in zeitlich unterteilten Abschnitten. Auf
der Homepage wird eine Karte mit der aktuellen Personenzahl angezeigt, tiber die
Sie die Seite mit den zeitlich unterteilten Zahlstatistiken aufrufen kénnen.

* Wenn Sie lange Zeit auf der Gerdtehomepage der App verweilen, kann die App méglicherweise
nicht zeitnah aktualisiert werden. Wenn Sie eine ungenaue Anzeige der Personenanzahl bemerken,
konnen Sie die Gerateseite verlassen und erneut 6ffnen, um die genaue Echtzeit-Zahlung zu
erhalten.

In Szenarien mit mehreren Personen kann aufgrund von

Punktwolken-Uberlagerung und gegenseitiger Verdeckung eine Abweichung von 1
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bis 3 Personen auftreten. Dies ist unter den aktuellen technischen Bedingungen
normal und stellt keinen Geratefehler dar. Falls eine exakte Zahlung streng
erforderlich ist, wird empfohlen, den Trend anstatt des exakten Zéhlergebnisses
heranzuziehen.

7.6 Erkennung von statischen und dynamischen Bewegungen

Uberwacht, ob sich Personen im Raum in einem ruhenden oder aktiven Zustand
befinden. Wenn sich jemand mit einer signifikanten Amplitude oder mehr als 50 cm
bewegt, meldet das Gerat ,Personen in Bewegung"; wenn sich alle erfassten Ziele
im Raum innerhalb eines Bereichs von weniger als 50 cm bewegen oder sich in
einem Mikrobewegungszustand befinden, meldet das Gerat ,alle Personen
ruhend". Sie kénnen Automatisierungen basierend auf ,Personen in Bewegung" /
»alle Personen ruhend" konfigurieren.

7.7 Beleuchtungsstarkeerkennung

Uberwachung der aktuellen Lichtintensitét in Echtzeit, Anzeige der gemessenen
Beleuchtungsstarkewerte und Aktivierung von Automatisierungsszenarien
basierend auf Lichtverhaltnissen und Belegungsstatus.

Der Beleuchtungssensor des Gerats befindet sich im oberen vorderen Bereich des
Gerats und wird durch den Einbauort, die Ausrichtung und den Einfallswinkel des
Lichts beeinflusst. Der gemeldete Lichtwert stimmt daher nicht vollstandig mit dem
vom Menschen im Raum wahrgenommenen Licht liberein. Dieser
Beleuchtungssensor dient hauptsachlich zur Riickmeldung der Starke und Trends
der Umgebungsbeleuchtung fiir die Lichtautomatisierung und kann nicht als
professionelles Beleuchtungsmessgerat verwendet werden.

8. Weitere Konfigurationsoptionen

8.1 Empfindlichkeit der Préasenzerkennung

20



Die Empfindlichkeit der Préasenzerkennung wird fiir den gesamten Raum
konfiguriert. Je hoher die Empfindlichkeit, desto leichter wird der ,belegte"
Zustand ausgelost und aufrechterhalten. Eine hohe Empfindlichkeit eignet sich fiir
Bereiche, in denen sich Personen typischerweise bewegungslos aufhalten, um
Fehlidentifikationen eines Raums als ,unbelegt" bei Mikrobewegungen zu
vermeiden. Eine niedrige Empfindlichkeit eignet sich fiir Bereiche mit haufigen und
groRBen Korperbewegungen, um falsche ,belegt"-Meldungen aufgrund raumlicher
Stérquellen zu vermeiden.

8.2 Bestatigungszeitraum fiir Abwesenheit

Der Bestatigungszeitraum fiir Abwesenheit kann verwendet werden, um prézise zu
beurteilen, ob sich der Bereich im Zustand ,unbelegt" befindet, und Fehlalarme
aufgrund voriibergehendem Verlassen, leichten Bewegungen (z. B. Wind, der
Vorhédnge bewegt, kleine Gegenstande fallen herunter) oder Umweltinterferenzen
zu vermeiden. Nach der Einstellung der Zeitspanne muss das Radar einen
vollstandigen Zyklus der ,unbelegt"-Bestimmung abschlieRen, bevor der
,unbelegt"-Zustand ausgeldst wird. Falls wahrend des Zyklus jemand den Raum
betritt oder Umweltinterferenzen auftreten (z. B. Haustiere laufen herum, Gerat
evibriert), startet die Zeitzdhlung sofort neu und beginnt ab der nachsten
,unbelegt"-Erkennung erneut. Benutzer konnen unterschiedliche
Bestatigungszeitraume fiir den gesamten Raum und jede benutzerdefinierte Zone
einstellen.

Die tatsdchliche Auslésezeit fiir einen unbelegten Zustand im Raum entspricht
moglicherweise nicht unbedingt dem ,Bestatigungszeitraum fiir Abwesenheit", da
in komplexen Umgebungen moglicherweise mehrere Zyklen zur Bewertung
benétigt werden.

Wenn der Bestatigungszeitraum fiir Abwesenheit fiir den Raum und die
benutzerdefinierten Zonen nicht tbereinstimmen, z. B. ein kiirzerer Zeitraum fiir
den Raum eingestellt ist, kann dies dazu fiihren, dass der Raum als unbelegt
eingestuft wird, wahrend die Zone weiterhin als belegt gilt.

Wenn ein langerer Zeitraum fiir eine Zone eingestellt ist, der Zieltrajectory das
Gebiet jedoch bereits verlassen hat, kann die Zone noch eine Weile im Zustand

»belegt" bleiben, wobei die Zonenrdnder hervorgehoben sind, um die Belegung
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anzuzeigen.

Die Reaktionsgeschwindigkeit der unbelegten Zustandsbestimmung wird durch
das AusmalR der Umweltinterferenzen beeinflusst. In  Szenarien mit
Mikrobewegungsstorungen (z. B. Haustiere, Ventilatoren, schwingende Vorhénge)
kann die unbelegte Zustandsbestimmung zusétzliche Verzégerungen aufweisen.

8.3 KlI-gestiitzte Raumverarbeitung

Die Kl-gestiitzte Raumverarbeitung kann Umgebungsgrundlagen lernen, grofRe
Flachen aus Glas, Metall, Spiegeln und anderen Storquellen, die die
Erkennungsergebnisse beeintrachtigen, ausschlieBen, sich an Umweltinterferenzen
anpassen und die Erkennungsgenauigkeit verbessern.

Es wird empfohlen, dass Benutzer nach der Gerateinstallation aktiv eine Priifung
der Kl-gestiitzten Raumverarbeitung durchfiihren. Diese erfordert einen leeren
Raum (ohne Personen) und benétigt einige Zeit - bitte haben Sie etwas Geduld.

Wéhrend der Nutzung ist es nicht erforderlich, die Priifung erneut manuell
durchzufiihren, da das Gerédt kontinuierlich mithilfe der KI den Raumhintergrund
lernt, um sich an aktuelle Anderungen der Umgebung anzupassen und sich mit der
Nutzung verbessert prézise arbeitet.

In besonderen Situationen kdnnen Benutzer, falls sie feststellen, dass das Gerat
durch Umgebungsinterferenzen beeintréchtigt wird und den leeren Zustand
falschlicherweise als belegt identifiziert, und es schwierig ist, in den leeren Zustand
zuriickzukehren, aktiv eine Prifung der Kl-gestlitzten Raumverarbeitung
durchfiihren, um den leeren Zustand schnell wiederherzustellen.

*Wenn ,Geisterziele" haufig erscheinen, obwohl sich niemand im Raum befindet, wird empfohlen,

eine Priifung der Kl-gestiitzten Raumverarbeitung durchzufiihren, um den Normalbetrieb
wiederherzustellen.

8.4 Standard- und Links-Rechts-Erkennung

Benutzer kdnnen zwischen der Standardeinstellung, bei der eine omnidirektionale
Uberwachung erfolgt, und der links-rechts-Uberwachung im  Menii
»Erkennungsrichtung" wahlen.

22



Die Standardiiberwachung kann Prdsenz innerhalb des Erfassungsbereichs
erkennen. Die links-rechts-Uberwachung kann Bewegungsrichtungen auf der linken
und rechten Seite des Raums erkennen und hilft so besser, zwischen ,Eintritt links",
HEintritt rechts", ,Austritt links" und ,,Austritt rechts" zu unterscheiden. Bei Auswahl
der Standardiiberwachung kénnen
,Eintritt/Austritt"-Automatisierungsbedingungen fiir den gesamten Bereich und
spezifische Zonen konfiguriert werden. Wenn Automatisierungen eine
Unterscheidung zwischen Betreten und Verlassen erfordern, kann die
links-rechts-Uberwachung ausgewahlt werden.

Wenn die links-rechts-Uberwachung gewahlt ist, werden
HEintritt/Austritt"-Automatisierungsbedingungen  in  ,Eintritt  links/Eintritt
rechts/Austritt links/Austritt rechts" aufgeteilt. Die links-rechts-Uberwachung gilt
nur fiir den gesamten Bereich, Bereiche unterscheiden nicht zwischen links/rechts
bei Eintritt/Austritt-Ereignissen.

»Eintritt"-Ereignisse werden nur ausgeldst, wenn das erste Ziel einen leeren Bereich
oder eine leere Zone betritt. ,Austritt"-Ereignisse werden nur ausgeldst, wenn das
letzte Ziel einen Bereich oder eine Zone verldsst. Da ,Eintritt" und ,Austritt" durch
Zieltrajektorien ausgelost werden, kann ,Eintritt" schneller ausgeldst werden als
»belegt", wenn ,Kl-erweiterte Personenerkennung" aktiviert ist (ohne Warten auf
Zielbestatigung), und ,Austritt" kann schneller ausgelost werden als die
Automatisierungsbedingung ,unbelegt", sobald der Bereich oder die Zone leer ist
(ohne Warten auf die Abwesenheitsbestatigungszeit).

* Falls keine Richtungsiiberwachung erforderlich ist, wird empfohlen, die Standardiiberwachung
zu verwenden.

8.5 Naherungserkennungs-Entfernung

Diese Einstellung beeinflusst die Ndherungserkennungs-Entfernung von Personen
relativ zum Gerat und zu festgelegten Zonen. Die Einstellungen niedrig, mittel und
hoch entsprechen Schwellwerten von 1 Meter, 2 Metern bzw. 3 Metern.

Automatisierungen fiir den Gesamtbereich und zonenbasierte Automatisierungen
beinhalten jeweils ,Anndherung/Verlassen"-Ereignisse, wobei jedes Ziel, das sich
dieser Schwelle nahert oder diese verldsst, ein ,Annédherung/Verlassen"-Ereignis
auslost.
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Wenn die Automatisierungsbedingungen ,Anndherung/Verlassen" enthalten,
entspricht diese Entfernung dem Abstand zwischen Ziel und Gerét; wenn die
Automatisierungsbedingung ,jemand néhert sich/verlasst eine festgelegte Zone"
lautet, entspricht diese Entfernung dem Abstand zwischen der erfassten Person
und der Kante der festgelegten Zone.

Ist die Einstellung auf mittel (2 Meter) gesetzt und die Automatisierungsbedingung
auf ,jemand nahert sich einer festgelegten Zone", wird beim Annahern einer Person
von aulen an den Bereich, wenn sie sich etwa 2 Meter von der Zonenkante
befindet, ein ,,Zone anndhern"-Ereignis gemeldet; wenn sich eine Person aulerhalb
des Bereichs bis zu 2 Meter iiber die Kante hinaus bewegt, wird ein ,Zone
verlassen"-Ereignis gemeldet.

8.6 Status-LED ausschalten

Wenn aktiviert, werden die Anzeige-LEDs wéhrend festgelegter Zeitrdume
vollsténdig abgeschaltet, einschlieBlich aller Zustdnde und Alarme, die
normalerweise angezeigt wiirden.

* Netzwerkreset und andere LED-Funktionen fallen nicht unter die Funktion ,LED ausschalten" und
konnen wahrend des Netzwerkzugriffsprozesses weiterhin normal funktionieren.

9. Automatisierungskonfiguration

Benutzer kdnnen gerdtebezogene Automatisierungen hinzufiigen, indem sie im
App-Bereich ,Automatisierungen" oben rechts auf das ,,+" klicken.
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[Agara Smart Linkage Diagramm]

9.1 Automatisierungsbedingungen

z A S

Belegt

Unbelegt

Fiir eine bestimmte Dauer belegt

Fiir eine bestimmte Dauer unbelegt

N&her kommend
Verlassen

Betreten (im Links/Rechts-Modus ist die volle
Doménenunterstiitzung unterteilt in: Eintritt
links/Eintritt rechts)

Verlassen (im Links/Rechts-Modus ist die volle
Doménenunterstiitzung unterteilt in: Verlassen
links/Verlassen rechts)

Echtzeitanzahl der Personen gréRer als
Echtzeitanzahl der Personen gleich

Alle Personen im Raum verharren fiir eine
bestimmte Dauer unbeweglich

Personen im Raum bewegen sich fiir eine
bestimmte Dauer

Beleuchtungsstarke steigt auf
Beleuchtungsstarke sinkt auf
Uber der eingestellten Beleuchtungsstérke

Unter der eingestellten Beleuchtungsstarke

Angegebene Zone belegt
Angegebene Zone unbelegt

Angegebene Zone fiir eine bestimmte Dauer
belegt

Angegebene Zone fiir eine bestimmte Dauer
unbelegt

Naher kommend zur angegebenen Zone

Verlassen einer festgelegten Zone

Betreten einer festgelegten Zone

Verlassen einer festgelegten Zone
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9.2 Automatisierungsempfehlungen

1. WENN ,Prédsenz erkannt (Zone)" und ,Unter dem eingestellten Lichtniveau",
DANN ,Licht einschalten", wodurch das Licht in einer bestimmten Zone

eingeschaltet wird, wenn Personen vorhanden sind und Licht benétigt wird.

2. WENN ,keine Prasenz langer als eine festgelegte Zeit", DANN , Licht ausschalten"
und ,Klimaanlage ausschalten", um Energie einzusparen, wenn der Raum nicht
benutzt wird

3. WENN ,Jemand von links hereinkommt", DANN ,Zuhause-Modus" / WENN
y,<Jemand von rechts hinausgeht", DANN ,Abwesend-Modus", um die
Unterscheidung zwischen Zuhause und Abwesend zu erreichen und die
entsprechenden Szenen auszulésen

4. WENN TV-Zone ,jemand néahert sich (Zone)" erkennt, DANN ,Erinnerung
auslésen", um zu verhindern, dass Kinder zu nahe an den Fernseher herantreten

5. WENN ,alle erkannten Personen sich eine gewisse Zeit nicht bewegen", DANN
»Schlafmodus" aktivieren, um automatisch eine komfortable Schlafumgebung
einzustellen

6. WENN ,,Bewegung fiir eine festgelegte Zeit erkannt", DANN ,Bewegungsmodus"
aktivieren, um automatisch die bevorzugten Szenen des Nutzers zu aktivieren

7. WENN ,Personenzahl groRer als 3", DANN ,Rezeptionsmodus" aktivieren,
»Klimaanlage auf 24 Grad Celsius einstellen", um eine dynamische Anpassung der
Szenen basierend auf der Anzahl der Personen zu erméglichen

8. WENN ,jemand nahert sich (Zone)", DANN ,Licht einschalten", WENN ,jemand
verldsst (Zone)", DANN , Licht ausschalten", um eine automatisierte Lichtsteuerung
in dem festgelegten Bereich zu ermdglichen
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10. Weitere Nutzungstipps

1. Nach der Installation wird empfohlen, in der App eine ,KI Raumliche
Erkennung"-Funktion durchzufiihren, wenn sich niemand im Raum befindet. Dies
hilft dem Gerét, sich schnell an die Umgebung anzupassen, Stérungen durch Glas,

Metall usw. auszuschlieffen und die Erkennungsgenauigkeit zu verbessern.

2. Wenn das Gerat irrtiimlich einen leeren Raum als besetzt erkennt, liegt dies in der
Regel an mikroskopischen Bewegungsstorungen in der Umgebung. Sie kénnen die
Funktion ,KI Rdumliche Erkennung" verwenden, um schnell wieder in den leeren
Zustand zuriickzukehren, oder einen bestimmten Bereich in der Karte auf der
Startseite des Gerats als , Storquelle" festlegen.

3. Es wird empfohlen, den Erkennungsbereich entsprechend den tatsachlichen
Bediirfnissen einzurichten, nicht bendtigte Erkennungsbereiche als Grenzen
festzulegen und Eintritts- und Austrittsbereiche zu markieren, um die
Erkennungsgeschwindigkeit und -genauigkeit zu verbessern.

4. Das Gerat verfiigt Uiber eine Funktion zur ,Kl-verbesserte Personenerkennung"
mit einem kontinuierlichen Selbstlernalgorithmus, der sich mit der Nutzung immer
weiter verfeinert. Dennoch wird empfohlen, die Installation des Geréts in der Ndhe
von Klimaanlagen, Luftreinigern oder Ventilatoren zu vermeiden, um hdchste
Erkennungsgenauigkeit sicherzustellen.

5. Die Funktion ,Kl-verbesserte Personenerkennung" kann die Genauigkeit der
Présenzerkennung im Raum verbessern und Fehlalarme durch Haustiere,
Saugroboter usw. ausschlieBen. Sie kann aktiviert werden, wenn entsprechende
storende Objekte im Raum vorhanden sind.

6. Es wird empfohlen, regelmaRig die Zieltrajektorien in der App zu liberpriifen, um
festzustellen, ob unkonfigurierte Storquellen oder stark reflektierende Bereiche in
der aktuellen Umgebung vorhanden sind, und ,Stérquellen" sowie ,Grenzen" auf

der Karte hinzuzufiigen.

7. Wenn Sie sowohl einen gréReren Bereich als auch detKllliertere Zonen erfassen
miussen, empfehlen wir, zunachst geeignete Grenzen fiir die ,,Erkennungszone" in
der App festzulegen und anschlieBend die Empfindlichkeit und den
Abwesenheitsbestatigungszeitraum gemaR Ihren tatsachlichen Anforderungen
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anzupassen.

11. Beschreibung von LED-Anzeige und Taste

11.1 Status der LED-Anzeige

Status der LED-Anzeige

Geratestatus

Blaue LED blinkt einmal schnell

Blaue LED blinkt dreimal

Blau pulsierend (Thread-Firmware) / Lila
pulsierend (Zigbee-Firmware)

Blauer Licht blinkt kontinuierlich

Blaues Licht bleibt 1 Sekunde lang eingeschaltet
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Gerat einmal antippen und die Zuriicksetztaste
blinkt einmal blau auf

Erscheint beim Einschalten, Neustart oder
Zuriicksetzen auf Werkseinstellungen und zeigt
eine normale Stromversorgung an

Zeigt an, dass sich das Gerat im PKIring-Modus
befindet; das PKIring endet nach 10 Minuten,
das Licht erlischt und das Gerat wechselt in den
Standby-Modus

Beim Zuriicksetzen des Gerats blinkt das blaue
Licht schnell, bis die Taste innerhalb von 3
Sekunden losgelassen wird. Wahrend des
PKIrings blinkt das blaue Licht weiterhin schnell,
um anzuzeigen, dass das PKlring aktiv ist.

Zeigt erfolgreiches PKlIring an



11.2 Reset-Taste Beschreibung

Tastenaktion Beschreibung

Uberpriifen der Zigbee-Hub-Verbindung,

. . N sicherstellen, dass der Hub in giiltiger Distanz ist
Einmaliges Driicken der Reset-Taste . N L
(wird nur ausgeldst, wenn mit einem

Zigbee-Hub verbunden)

Reset-Taste langer als 5 Sekunden gedriickt Setzt das Gerét zuriick und aktiviert den
halten Netzwerkkonfigurationsmodus

Reset-Taste 10 Mal schnell hintereinander . X
driick Werkseinstellungen wiederherstellen
riicken

11.3 Geratewiederherstellung

Die Gerateriicksetzung setzt lediglich das Netzwerk zuriick und wechselt in den
Kopplungsmodus, ohne die lokalen Daten zu [6schen. Stellen Sie sicher, dass das
Gerdt eingeschaltet ist, halten Sie die Gerdteriicksetztaste 5 Sekunden lang
gedriickt, lassen Sie die Taste los, wenn die Leuchte schnell blinkt, und das Gerat
wird zurilickgesetzt und wechselt in die Bluetooth-Sendephase.

11.4 Werkswerksriicksetzung

Eine Werkswerksriicksetzung bedeutet, das Netzwerk zuriickzusetzen und alle
lokalen sowie Cloud-Daten zu l6schen. Stellen Sie sicher, dass das Gerat
eingeschaltet ist, driicken Sie schnell zehnmal nacheinander die
Geréteriicksetztaste, und das Geréat wechselt in den
Werkswerksriicksetzungsmodus.

12. Produktparameter
Produktmodell: PS-SO5E, PS-S05D

Drahtlosprotokolle: Zigbee, Thread, Bluetooth
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Sensortechnologie: Radar

Nenn-Eingang: 5V DC 1A

Schnittstelle: USB-C

Produktabmessungen: 64x64x29,5 mm
Betriebstemperatur: -10°C bis +50°C
Betriebsfeuchtigkeit: 0-95 %RH, nicht kondensierend

Wasserschutzklasse: IPX5

13. Fehlerbehebungsanleitung

13.1 Fehlalarm ,,Prasenz erkannt" (keine Person vorhanden)

Mogliche Ursachen

Anhaltende geringfligige Bewegungsinterferenzen in der Umgebung:
schwankende Vorhéange, sich drehende Ventilatoren, Luftstrom von Klimageraten,
Aktivitdten von Haustieren

- ,Geisterbilder" verursacht durch grofRe Glasflachen, Metall, Spiegeloberfléchen,
verbliebene falsche Ziele
Diagnose und Lésungen

1. Rufen Sie die Gerdte-Homepage in der Aqara Home-App auf, um zu priifen, ob
falsche Ziele auf der Karte angezeigt werden.

2. Tippen Sie lange auf die Karte, um Storquellen (in der Ndhe von Haustierbetten,
Pflanzenbereichen, Ventilatorpositionen usw.) als Typ ,Storquelle" festzulegen.

3. Legen Sie Glas-, Spiegel-, Metallgelénder- und andere stark reflektierende
Bereiche als Typ ,,Grenze" fest.

4. Stellen Sie die ,Présenzerkennungsempfindlichkeit" angemessen niedriger ein,

um Auslosungen durch Umweltinterferenzen zu reduzieren.
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5. Aktivieren Sie die Funktion ,KI-Raumlernen" in der App, um die
Umwelt-Basislinie neu aufzubauen.

6. Wenn Interferenzen von Klimaanlagen- oder Ventilatoréffnungen ausgehen,
erwégen Sie eine Anderung der Gerateposition, um Luftstrémungen zu vermeiden.

7. Stellen Sie sicher, dass Sie die Firmware des Gerats auf die neueste Version
aktualisieren, um optimale Ergebnisse zu erzielen.

Nach der Priifung: Wenn weiterhin Fehlmeldungen auftreten, empfiehlt es sich, die
Zieltrajektorie in der App anzusehen und zu priifen, ob falsche Ziele in einem
bestimmten Bereich konzentriert sind, und diesen Bereich als ,Grenze" oder
»Storquelle” festzulegen.

13.2 Person wird nicht erkannt, obwohl sich eine Person im Raum
befindet

Mogliche Ursachen
1. Falsche Montagehohe oder -winkel, Radar zeigt nicht auf den genutzten Bereich.

2. Empfindlichkeit zu niedrig eingestellt, kann feine Atembewegungen nicht
erkennen.

3. Die Person befindet sich moglicherweise am &duBeren Rand des
Erfassungsbereichs oder ist stark behindert, was zu unzureichenden
Erfassungsdaten fiihrt.

4. Die Person ist moglicherweise extrem ruhig, wie beispielsweise im Tiefschlaf oder
bei lédngerem Sitzen, wéhrend die ,Abwesenheitsbestatigungszeit" zu kurz
eingestellt ist.

5. In Mehrpersonenszenarien ist der Zielpersonenabstand zu gering (<1 Meter), was
zu gegenseitigen Storungen fiihrt.

6. Wenn die ,Kl-gestiitzte Personenerkennung" aktiviert ist, verursachen Personen
in der Nahe von Stérquellen (Haustiere, Saugroboter, Ventilator usw.) eine

Uberlappung der Punktwolken und Fehlidentifizierungen.

Diagnose und Losungen
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1. Uberpriifen Sie die Montagehthe und -winkel, stellen Sie sicher, dass das Radar
direkt auf den primédren Aktivitdtsbereich zeigt, ausgerichtet auf die Brust des
Nutzers.

2. Rufen Sie auf der App die Startseite des Geréts auf, gehen Sie zu Einstellungen ->
Uberwachungseinstellungen, und erhdhen Sie die ,Empfindlichkeit der
Anwesenheitserkennung" auf hoch.

3. Verldngern Sie die ,Abwesenheitsbestatigungszeit", um dem Gerét ausreichend
Zeit zu geben, feine Atemsignale zu erfassen.

4. Beseitigen Sie Hindernisse zwischen Gerat und Erfassungsbereich, vermeiden Sie
die Platzierung des Gerdts dort, wo grolRe Objekte die Erfassung behindern

kénnten.

5. Korrigieren Sie die Installationsposition, und halten Sie Abstand zu Metall, Glas
und anderen stark reflektierenden Oberflachen.

6. Stellen Sie nicht-kritische Bereiche auf ,Grenze" ein, optimieren Sie die
Radar-Erkennungslogik und reduzieren Sie Storsignale.

7. Versuchen Sie es erneut, nachdem Sie die Firmware des Gerats auf die neueste
Version aktualisiert haben.

8. Wenn keine Haustiere, Roboterstaubsauger oder andere Stérquellen zu Hause
vorhanden sind, wird empfohlen, die ,ErweiterteKl-Erkennung von Personen"
auszuschalten

13,3 Instabile Erkennung statischer Ziele (schlafend/sitzend)

Madgliche Ursachen

1. Statische Ziele liefern begrenzte Punktwolkendaten, was dazu fiihren kann, dass
der Algorithmus langer fiir die erste Bestatigung benétigt.

2. Ziel ist zu weit entfernt oder befindet sich am Rand des Sichtfelds.

3. Die Bestatigungszeit fiir Abwesenheit ist zu kurz eingestellt, was zu falschen
,keine Person"-Ausldsungen fiihrt
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4. Schwache Storsignale in der Umgebung beeinflussen die Beurteilung von
statischen Objekten

Diagnose und Losungen

1. Die empfohlene Installationshéhe liegt bei 1,5-2 m, wobei der Sensor auf den
Brustbereich von Personen ausgerichtet sein sollte.

2. Stellen Sie die , Empfindlichkeit der Prasenzerkennung" auf hoch ein

3. Stellen Sie die ,Bestatigungszeit fiir Abwesenheit" auf einen langeren Zeitraum
ein (z. B. 5 Minuten)

4. Fihren Sie aktiv ein ,,KI-Raumlernen" in der App durch

5. Verdndern Sie leicht die Korperhaltung (bewegen Sie Arme oder atmen Sie), um
dem Algorithmus zu helfen, die anfangliche Bestatigung schneller abzuschlieffen

6. Stellen Sie sicher, dass der Installationsort nicht in der Nahe von Luftstromungen
oder stark reflektierenden Oberfléchen liegt

13,4 Haufige Positionswechsel des Ziels oder
»Geister"-Erscheinungen in der App

Mogliche Ursachen
1. Vorhandensein grofRer Glas-, Spiegel-, Metallgeldnder- und anderer stark

reflektierender Flachen, die Mehrwegechos verursachen

2. Eine Person befindet sich zu nah an einer Wand oder einem Fenster (<0,5 Meter),
Signalreflexion fiihrt zu falschen Punktwolken

3. In der Umgebung hangende Objekte (wie Kronleuchter, Deckenventilatoren), die
storende Punktwolken erzeugen

4. In Szenarien mit mehreren Personen konnen weniger als 1 Meter Abstand

zwischen Personen zu liberlappenden Punktwolkendaten fiihren.

Diagnose und Losungen

1. Alle Nicht-Erfassungsbereiche (Wénde, Glas, Metallflichen usw.) als ,Grenze"
festlegen
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2. Auf héngende oder schwingende Objekte im Raum prifen und deren
Aktivitatsbereiche als ,Storquellen” markieren

3. Fur optimale Prasenzerkennung einen Abstand von mindestens 0,5 Metern zu
Wénden und Fenstern einhalten

4. Fiihren Sie im App aktiv ein ,KI-Spatial-Learning" durch

5. Wenn bei mehreren Personen héufig Fehlauslésungen auftreten, definieren Sie
eine grélere und angemessenere ,,Erkennungszone", um ein haufiges Umschalten
zu verringern

6. Stellen Sie sicher, dass die Gerate-Firmware auf die neueste Version aktualisiert
ist, um optimale Leistung zu gewahrleisten

13,5 Ungenaue Personenanzahl

Mogliche Ursachen
1. Wenn mehrere Personen gleichzeitig eintreten und sich nahe beieinander

befinden, kénnen tiberlappende Punktwolkendaten zu Zahlfehlern fiihren

2. Einige Personen konnen sich in gréRerer Entfernung vom Sensor oder am Rand
von Erfassungsbereichen befinden, was zu unzureichenden Punktewolkendaten
fiihrt

3. Stérungen durch sich bewegende Objekte wie Haustiere oder Saugroboter, die
die Zahlung beeinflussen

4. Personen befinden sich moglicherweise hinter grofRen Hindernissen, was zu
fehlenden Punktewolkendaten fiihrt
Diagnose und Losungen

1. Ein geeigneter Abstand kann eine bessere Erkennungsleistung erzielen
(empfohlen >1 Meter)

2. Aktivieren Sie die ,Kl-verbesserte Personenerkennung", um nicht-menschliche
Ziele wie Haustiere oder Saugroboter zu filtern

3. Legen Sie Aktivitdtsbereiche von nicht-menschlichen Stérquellen als
,Storquellen" fest
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4. Priifen und optimieren Sie die Einbauposition, um die Abdeckung von toten
Winkeln zu reduzieren

5. Aktualisieren Sie die Gerate-Firmware auf die neueste Version

* Bei der Personenzahlung mit FP400 tritt in Szenarien mit mehreren Personen ein Fehler von 1-3
Personen auf, was unter den derzeitigen technischen Bedingungen eine normale Leistung ist und
keinen Geratefehler darstellt. Wenn eine exakte Zahlgenauigkeit streng erforderlich ist, wird
empfohlen, Trends anstelle exakter Zahlen heranzuziehen.

13.6 Funktionsstorung oder Status nicht synchronisiertim
Okosystem von Drittanbietern

1. Uberpriifen Sie zunéchst, ob der Geritestatus normal ist und die Firmware in der
Agara Home App auf dem neuesten Stand ist

2. Loschen Sie das Gerat auf der Plattform von Drittanbietern und fiigen Sie es

erneut mithilfe des Matter-PKIring-Codes hinzu

3. Stellen Sie sicher, dass das Gerét tiber das Thread-Protokoll verbunden ist, und
vergewissern Sie sich, dass der Matter Hub alle erforderlichen Funktionen
unterstiitzt.

4. SchlieRen Sie alle Zonen- und Parametereinstellungen in Agara Home ab, bevor
die Synchronisierung mit einem anderen Okosystem erfolgt

5. Prifen Sie, ob die Drittanbieterplattform Prasenz-Sensoren von Matter
vollstandig unterstiitzt. Einzelheiten finden Sie in der offiziellen Dokumentation der
Plattform.

13.7 Kopplung fehlgeschlagen oder Gerét reagiert nicht

1. Stellen Sie sicher, dass das Gerat iiber eine 5V 1A Standardstromversorgung mit
Strom versorgt wird und die Status-LED nach dem Einschalten normal reagiert

2. Halten Sie die Reset-Taste 5 Sekunden lang gedriickt, um das Gerat in den
Kopplungsmodus zu versetzen (blaue LED blinkt langsam/schnell)

3. Platzieren Sie das Gerdt in der Ndhe des Matter Hub, um die
Kommunikationsdistanz zu verringern
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4. Stellen Sie sicher, dass der Matter Hub online ist und ordnungsgemaR
funktioniert

5. Wenn das Problem weiterhin besteht, driicken Sie die Reset-Taste schnell
zehnmal, um die Werkseinstellungen wiederherzustellen, und versuchen Sie es
erneut

14. Beschreibung der Produktfunktionsgrenzen

Unterstiitzte Zieltypen

FP400 wurde speziell fiir folgende haufige Storquellen optimiert: Ventilatoren,
Luftreiniger, Reinigungsroboter, subtile Pflanzenbewegungen, Vorhdnge (Schiebe-
und Rollldden), Haustiere, Toiletten, Klimaanlagen, Kihlschrdnke. Bei nicht
aufgefiihrten Stérquellen kann die Erkennungsleistung abnehmen, wodurch eine
gewisse Wahrscheinlichkeit einer Fehlklassifizierung als menschlich besteht.

Beschreibung der Genauigkeit der Mehrzielverfolgung

In  Szenarien mit mehreren gleichzeitigen Zielen koénnen aufgrund der
eingeschrénkten Winkel- und Distanzauflésung des Radars, wenn der ebene
Abstand zwischen zwei Zielen weniger als etwa 1 Meter betrdgt, Punktwolken
Uberlappen, was zu instabiler Klassifizierung, Ziel,anhdngung" und
Personenanzahlabweichungen (Fehler von 1-3 Personen) fiihren kann. Dies ist eine
physikalische Limitierung der aktuellen Millimeterwellen-Radartechnologie, die
nicht vollstandig eliminiert werden kann.
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Beschreibung der Genauigkeit der statischen Erkennung

Das Gerat erfasst mithilfe von Millimeterwellen-Radar die mikroskopischen
Atembewegungen des menschlichen Kérpers, um die Prdsenz zu erkennen. Die
Erkennung ist stabil und zuverldssig in normalen Sitz-/Standpositionen; bei
Tiefschlaf, groRer Distanz oder Randbereichen kann die Erkennung aufgrund
schwacher Atemmikrobewegungssignale instabil sein oder Ziele kénnen verloren
gehen. Es wird empfohlen, die Erkennung durch Erhéhung der Empfindlichkeit und

Verlangerung der Abwesenheitsbestatigungszeit zu optimieren.

Beschreibung der Erkennungsreichweite und Blindbereiche

Die im Handbuch angegebene Erkennungsreichweite entspricht dem Maximalwert
unter idealen Laborbedingungen. In der Praxis ist die effektive Reichweite aufgrund
von Faktoren wie Installationshohe, Neigungswinkel, Deckenreflexion,
Umgebungsluftstromung, Zielhaltung und Hindernissen geringer als die
Laborwerte. Das Gerat besitzt tote Winkel auBerhalb des horizontalen 120°- und
vertikalen  100°-Sichtfeldes (FOV) sowie Bereiche hinter der direkten
Ausrichtungsrichtung ~ des  Gerdts.  Kritische  Bereiche  (insbesondere
Eingdnge/Ausgange) sollten nicht in diesen toten Winkeln platziert werden.

Beschreibung der Zielklassifizierungsgrenze

Niedrige Ziele (wie Kinder unter etwa 1,4 Metern hoch) oder kriechende Personen
werden unter Umstanden nicht stabil als Menschen erkannt oder félschlicherweise
als Haustiere klassifiziert. Fiir neue Stérquellen, die nicht in der Optimierungsliste
enthalten sind, besteht ebenfalls die Wahrscheinlichkeit einer Fehlklassifizierung
als ,Mensch".

37



Beschreibung der Funktionsplattform-Unterschiede

Nachdem das Gerat mit einer Drittanbieter-Matter-Plattform synchronisiert wurde,
héngt die tatsdchliche Funktionsunterstiitzung vom Funktionsumfang des
Matter-Standards und vom Implementierungsgrad der Drittanbieter-Plattform ab.
Dies kann von der Aqara Home App abweichen. Die Nutzung in Kombination mit der

Agara Home App wird empfohlen, um alle Geratefunktionen nutzen zu kénnen.
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€ Bluetooth’

* Die Bezeichnung Bluetooth® und die Logos sind eingetragene Markenzeichen der Bluetooth SIG.
Shenzhen Lumi United Technology Co., Ltd. hat die entsprechende Genehmigung fiir die
Verwendung dieser Marken erhalten. Andere Markenzeichen und Handelsnamen gehéren ihren
jeweiligen Inhabern.

* Die Verwendung des ,Works with Apple"-Logos bedeutet, dass das Zubehor speziell fiir die mit
dem Logo angegebene Technologie entwickelt wurde und von den Entwicklern zertifiziert ist, um
Apples Leistungsstandards zu erfiillen. Apple tibernimmt keine Verantwortung fiir den Betrieb
dieses Produkts oder dessen Einhaltung von Sicherheitsvorschriften.

* Lesen Sie dieses Handbuch sorgfaltig durch und bewahren Sie es sicher auf.

Service-Webseite: www.aqgara.com/support
Service-E-Mail: service@aqgara.com
Hersteller: Shenzhen Lumi United Technology Co., Ltd.

Adresse: Zimmer 801-804, Gebdude 1, Chongwen Park, Nanshan Intelligence Park,
3370 Liuxian Avenue, Futian Community, Taoyuan Strae, Bezirk Nanshan,
Shenzhen
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