XENSIV™ 60GHz BGT60TR13C system-on-module (SoM) installation guide

このドキュメントについて
範囲と目的
このドキュメントは、プレゼンス検出用のXENSIV™60GHz BGT60TR13Cシステムオンモジュール（SoM）のインストールに関するユーザーガイドです。
レーダーを正しく設置する方法を示しています。

対象とする訪問者
対象読者は、プレゼンス検出にXENSIV™60GHzBGT60TR13CSoMを使用するメーカーです。
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1はじめに
フロアプランの設計戦略は、存在を検出するためにレーダーの設置に取り組む1つの方法です。 計画
手順は以下のとおりです。
1.1計画戦略
[image: ]
図1 計画戦略フローチャート



序章
エリアに必要なレーダーの数を決定するために、フロアプランのカバレッジを設計します。 レーダーの構成、配置、および取り付け位置は、決定するパラメーターです。
側面図を使用して、カバーされた距離の推定値を分析します。 最高の感度を実現するために、各レーダーの仰角は45度に設定されています。 傾斜角度に基づいて、レーダーから1階までの視線は水平距離よりも短くなります。 側面図を使用する際の距離推定は、製造業者が適切な検出された最良の検出距離を事前に決定するのに役立ちます。
プレゼンス検出を不安定にする可能性のあるインストール環境の問題を確認します。 物体の小さな振動は、簡単に誤警報を引き起こします。 これらの小さな振動は、キャリブレーションモードのマイクロ値によって定量化できます。 これらの問題を回避するように注意してください。



フロアプランを使用してカバレッジを設計する
2フロアプランを使用してカバレッジを設計します
2.1レーダーのセットアップと取り付け
[image: ]
図2仰角の設定とレーダーの位置
図2に示すように、45度の仰角で壁にレーダーモジュールを取り付けます。レーダーモジュールのカバレッジは、E面とH面でそれぞれ約90度です。
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図3レーダーカバレッジ-内面図
カバレッジの形状は、最後に半球が追加された円錐に似ています。 コーンの高さは、最大検出範囲の設定によって異なります。最大検出範囲の設定は、1mから5mまで設定できます。
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図4レーダーカバレッジ-上面図
カバレッジの上面図は、90度の弧を示しています。 円弧の半径は、最大検出範囲の設定（この例では5 m）によって異なります。



2.2部屋へのレーダー設置の例
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図5フロアプランの分析
間取り図をカバーするために必要なレーダーの数は、部屋のサイズによって異なります。 この例では、2つのタイプの部屋が示されています。
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図6小さな部屋でのレーダーのセットアップ
図6は、3 m x 2.7 m、高さ2.5mの小さな部屋を示しています。 幅と長さの両方が最大カバレッジ距離（5 m）よりも小さいため、1台のレーダーで部屋のエリアをカバーできます。 この例では、レーダーはコーナーに設置されており、最大範囲は2.5mに設定されています。 カーテンからの外乱を避けるために、いくらかのマージンが残されています。
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図7小さな部屋でのレーダーのセットアップ（側面図）
レーダーは、45度の仰角で高さ2.3mの壁に取り付けられています。 カーテンとカバレッジエリアの間の0.5mのギャップは、カーテンによって引き起こされる誤警報を防ぐためです。
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図8大きな部屋でのレーダーのセットアップ
図8は、9.9 m x 5.5 m、高さ2.8mの大規模な会議室を示しています。 部屋の長さが最大カバレッジ距離（5 m）を超えるため、3台のレーダーを使用して部屋をカバーします。 レーダーはカーテンの反対側に設置され、カーテンの動きによる妨害を防ぎます。 3台のレーダーは最大設定5mに設定されています。



[image: ]
図9広い部屋に設置されたレーダー（側面図）
3つのレーダーは、45度の仰角で2.6mの高さで壁に取り付けられています。 カーテンとカバーエリアの間の0.5mのギャップは、カーテンの動きによって引き起こされる誤警報を防ぐためです。

2.3フロアプランカバレッジを設計する手順
このセクションでは、カバー範囲のレーダー構成を設計するための詳細な手順について説明します。 見積もりのツールとしてMicrosoftPowerPointを使用しています。 設計フローの例を以下に示します。 使用されるスケールは1：100です。これは、1cmが1mを表すことを意味します。
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図10フロアプランの測定
1.  1：100の縮尺のブロックを描画し、間取り図をブロックに配置します。
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図11レーダーカバレッジ形状の作成
2.　「図形」を選択し、「円弧」を選択してレーダー検出領域を作成します。 円弧の角度を90度に設定します。
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図12レーダーカバレッジの形状サイズ
3.　円弧を右クリックして、[サイズと位置]を選択します。 高さと幅（直径）を10cmに設定します。 これは、レーダーの必要な検出距離を実空間で5mとして表します。
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図13レーダーカバレッジの形状設定
4.　円弧を右クリックして、[塗りつぶし]を選択します。 円弧を塗りつぶす色を選択し、透明度を50パーセントに設定します。 アークエリアは、レーダーのカバレッジエリアを表します。
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図14平面図でのレーダーカバレッジ
5.　円弧領域を目標位置に配置します。
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図15フロアプランでの複数のレーダーカバレッジ
6.　手順5を繰り返して、セットアップを完了します。



2.4距離推定–側面図
このセクションでは、側面図を使用してカバー距離を推定する方法を示します。 見積もりのツールとしてMicrosoftPowerPointを使用しています。 セットアップと見積もりの例は、セクション2.3と同じです。 形状の面積は1：100の縮尺です。
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図16フロアプランの作成
1. 1：100の縮尺のブロックを描画して、側面図の空間をシミュレートします。 空間の高さと長さはそれぞれ2.8mと9.9mです。 レーダーブロックを左上隅に配置します。 レーダーの仰角は45度に設定されています。
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図17レーダーカバレッジの追加
2.レーダーカバレッジエリアを表す90度の円弧を作成します。 高さと幅（直径）を10cmに設定します。
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図18カバレッジ測定
3.　高さ0.5cmの長方形を描き、カバレッジエリアに配置します。 長方形が円弧のエッジに接触するまで、長方形の長さを延長します。 図18は、AおよびBというラベルの付いた長方形の例を示しています。
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図19長方形の幅を読み取る
4.　長方形を右クリックし、[サイズと位置]を選択して、スケーリングされた距離を確認します。



[image: ]
図20長方形の長さ
5.「形状のフォーマット」の下の幅の値を読み取ります。 カバーの長さは4.32cmで、この例では4.32mに相当します。



2.5セットアップ例　小さな部屋
この例では、片側にカーテンが付いた3.5 m x 3.5 m x3.5mの小さな部屋を考えています。 カーテンからの振動の検出を回避するために、最大範囲設定は3 mを超えてはならず、最大カバレッジエリアとカーテンの間に少なくとも0.5mのバッファーがあります。 カバレッジエリアは円弧であるため、部屋の一部はカバーされません。
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図21　小さな部屋の側面図



3ミクロおよびマクロの検出とセットアップ
レーダーは小さな動きに敏感なので、
エアコンやカーテンなどの振動物は、検出性能に影響を与えやすくなります。 この場合、レーダーを設置する際には、ユーザーは特別な注意を払う必要があります。
プレゼンス検出ソリューションでは、マクロおよびミクロの検出モードがあります。
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図22プレゼンス検出状態図
検出が不在状態の場合、マクロレベルをチェックします。 マクロレベルがマクロしきい値よりも高い場合、状態は不在から存在に移行します。 マイクロレベルがマイクロしきい値よりも高い場合、状態は存在したままになります。 マイクロレベルがマイクロしきい値よりも低い場合、状態は不在に戻ります。
検出エリア内に振動物が存在する場合、マイクロ値は高いレベルに留まり、検出エリアに誰もいないときに不在状態に切り替えることができなくなります。



3.1マクロおよびミクロレベルの記録の手順
キャリブレーションモードでは、マイクロ検出値を時間の経過とともに印刷して保存できます。 以下は、この記録を行うための手順です。
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図23レーダー構成ツール
1. BGT60TR13C_Radar_Config_Toolを開きます。 レーダーCOMポートを選択し、「接続」を押します。
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図24レーダー構成のリセット
2. 「構成のリセット」を選択し、「設定」を押します。
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図25キャリブレーションモードを有効にする
3. 「キャリブレーションモード」を選択します。 「有効」を選択し、「設定」を押します。
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図26キャリブレーションレートの設定
4. 「校正率」を選択します。 「4」を選択して「設定」を押します。
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図27最大範囲の設定
5.「最大範囲」を選択します。 「距離（m）」に5.0を入力し、「設定」を押します。
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図28検出モードの設定
6.「検出モード」を選択します。 「マクロとマイクロ」を選択し、「設定」を押します。
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図29マクロとマイクロをファイルに保存
7.　「プレゼンスキャリブレーション」タブを選択します。 右下の「ファイルに保存」にチェックを入れます。
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図30記録ファイル
8.　同じディレクトリに.csvファイルが作成されます。
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図31グラフをExcelファイルにプロットする
9. Excelで記録ファイルを開き、時間に対するマクロ値とミクロ値のグラフをプロットします。
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図32マクログラフの分析
10.移動するオブジェクトがない空の環境の場合、マクロ値は比較的低くなります。 この例では、マクロのしきい値として0.5を選択できます。
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図33マクロしきい値の設定
11.「マクロしきい値」を選択します。 「値」として「0.5」を入力し、「設定」を押します。
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図34マクログラフの分析
12.マクロ値と同様に、環境内に移動オブジェクトがない場合、ミクロ値は低レベルに留まります。 この例では、赤で強調表示されている領域が空の環境のタイミングです。 その範囲の最大値をマイクロしきい値として選択します。これは10です。
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図35マイクロしきい値の設定
13.「マイクロしきい値」を選択します。 「値」として「10」を入力し、「設定」を押します。



3.2異常な状況
マクロしきい値とマイクロしきい値がそれぞれ0.5と10に設定されていると仮定します。 振動する物体がある場合、マイクロ値はマイクロしきい値よりも高いレベルのままになります。 これにより、部屋に誰もいない場合でも、レーダーが誤ってプレゼンス状態のままになります。
図36は、エアコンが検出を妨害している状況の例を示しています。 黒く強調表示されている部分は、エアコンがオンになっている時間です。 青で強調表示されている部分は、エアコンがオフになっている時間です。
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図36小さな振動のあるミクロ値とマクロ値



4インストール環境での潜在的な問題
第3章で述べたように、エアコンなどの一部の物体は振動を発生しやすく、レーダー探知性能に影響を与えます。 次の潜在的な問題に注意してください。
ハンギングライト/チューブ
カーテン
エアコンの近くに設置されたレーダー
IPカメラ/CCTVカメラ
[image: ]
図37吊り下げ式ライトとカーテン
[image: ]
図38エアコン



[image: ]
図39IPカメラ/CCTVカメラ
図37、図38、および図39は、潜在的な問題の例を示しています。 レーダーをこれらの物体から遠ざけることをお勧めします。 レーダーの検出エリアにそれらを置くことは避けてください。
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