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1 产品简介
运动目标跟踪是指在区域内实时跟踪运动目标所在的位置，实现对区域内运动目标测距、测角和

测速。LD2450是海凌科24G毫米波雷达系列中的的运动目标跟踪传感器模组，包含极简化24 GHz

雷达传感器硬件和智能算法固件。本方案主要应用在家庭、办公和酒店等普通室内场景，实现对运动

人体的定位跟踪。

传感器硬件由AloT毫米波雷达芯片、高性能一发两收微带天线和低成本MCU及外围辅助电路组

成。智能算法固件采用FMCW波形和雷达芯片专有的先进信号处理技术。

支持串口输出检测数据，即插即用，可灵活应用于不同的智能场景和终端产品。

图 1 上位机功能演示效果图
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2 产品特点和优势

2.1 特点

 24 GHz ISM频段

 整合智能毫米波雷达芯片和智能算法固件

 精准运动目标定位和跟踪

 最远探测距离6m

 超小模组尺寸： 15mm x 44mm

 挂壁安装

 方位角±60°，俯仰角±35°

 极致性价比之选

 多种连接方式，带有插针和插座接口
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2.2 方案优势

LD2450人体感应模组采用24GHz毫米波雷达传感器技术，和其他方案对比，在人体感应应用上有着

明显的优势：

1.除了对运动人体感应灵敏外，对于传统方案无法识别的微动人体也都可灵敏感应到；

2.有良好的环境适应性，感应效果不受温度、亮度、湿度和光线波动等周围环境影响；

3.有良好的外壳穿透性，可隐藏在外壳里面工作，无需在产品表面开孔，提高了产品美观度；

红外方案 视觉方案 超声波 激光雷达 毫米波雷达

应用灵活性

抵抗环境影响(天气光线等)

侦测速度

侦测准确度

分辨率

方向性

侦测距离

穿透材料能力

尺寸

成本

好 一般 弱

图 2 毫米波雷达方案和其他方案对比

3 应用场景
LD2450运动目标跟踪传感器可对目标进行精准定位和跟踪，广泛应用于各种AloT场景,涵盖以下类型：

智能家居
感知人体的距离和角度，上报检测结果，以供主控模块智能控制空调、风扇等家电运行;

智能商业
位置感应，在设置的位置区间内识别人体接近或远离，及时点亮或者关闭屏幕;

卫浴
智能马桶准确控制马桶盖自动开关;

智慧照明
识别和感知人体，精确位置检测，可用于家庭照明设备 (感应灯、台灯等)。
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4 硬件说明

4.1 外形尺寸

图 3 模块尺寸图

模块提供了插座和插针两种对外接口，两个接口都有引出串口和供电口，用户可根据需要选择使用其

中任意一个来使用。

插针接口尺寸图如下：

插座接口尺寸图如下：
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4.2 引脚定义

图 4 模块引脚定义图

引脚名称 功能

5V 供电电源输入 5V

GND 电源地

Tx 串口Tx引脚

Rx 串口Rx引脚

表 1 引脚定义表

5 使用和配置

5.1 典型应用电路

LD2450模组直接通过串口按照规定的协议进行检测结果数据的输出，串口输出数据中包含有最多三

个目标的位置和速度等信息，用户可根据具体应用场景灵活使用。

模块供电电压5V，输入电源的供电能力要求大于200mA。

模块IO输出电平为3.3V。串口默认波特率256000， 1停止位，无奇偶校验位。
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5.2 可视化上位机工具说明

我司提供了LD2450的可视化上位机演示软件，方便用户直观体验雷达模块对目标的定位跟踪效果。

上位机工具使用方法：

1.用USB转串口工具正确连接模组串口，模块引脚说明请查看表 1 引脚定义表；

2.打开HLK-2450_TOOL.exe上位机工具软件，点击检测设备按钮，上位机软件自动通过串口搜索

LD2450模块；检测到模块后，上位机软件会有如下图的提示

4. 然后点击开始按钮，上位机软件将会接收LD2450模块上报的检测数据，并实时显示在软件面上。

显示内容包括：在扇形图上的最多三个目标的实时位置，每个目标的距离、角度和速度信息。
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6 通信协议
本通信协议主要供需脱离上位机演示工具进行二次开发的用户使用。LD2450模组通过串口与外界通

信，雷达串口默认波特率为 256000，1停止位，无奇偶校验位。

雷达输出检测到的目标信息，包括在区域中的x坐标，y坐标，以及目标的速度值。雷达上报的数据格

式如下表所示，每秒上报10帧。

帧头部 帧内数据 帧尾部

AA FF 03 00 目标1信息 目标2信息 目标3信息 55 CC

表 2 上报数据帧格式

其中单个目标具体包含的信息如下表所示

目标X坐标 目标y坐标 目标速度 距离分辨率

signed int16类型，最高

位1对应正坐标，0对应

负坐标，单位mm

signed int16类型，最高

位1对应正坐标，0对应

负坐标，单位mm

signed int16类型，最高位1对

应正向速度，0对应负向速度，

另外15位对应速度，单位 cm/s

uint16 类型，单个距

离门大小，单位 mm

表 3 帧内数据格式

数据示例:

AA FF 03 00 0E 03 B1 86 10 00 40 01 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 55 CC

该组数据表示雷达当前跟踪到了一个目标即目标1(示例中蓝色字段)，目标2和目标3(分别对应示例中的红

色和黑色字段)不存在，故其相应数据段为 0x00。将目标1的数据转换为相关信息的过程展示如下：

目标1 x坐标：0x0E + 0x03 * 256 = 782

0 - 782 = -782 mm

目标1 y坐标：0xB1 + 0x86 * 256 = 34481

34481 - 2^15 = 1713 mm

目标1速度：0x10 + 0x00 * 256 = 16

0 -16 =-16 cm/s

目标1距离分辨率：0x40 +0x01* 256 = 320 mm
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7 安装方式和探测范围
LD2450典型的安装方式为挂壁安装，如图5所示，最远定位跟踪距离为6m。挂壁安装需要考虑应用

场景中的遮挡以及顶部的干扰物，建议安装高度范围为1.5~2m。

图 5 挂壁安装示意图

图 6 雷达挂壁安装角度辨别 图 7 雷达挂壁安装时跟踪范围示意图(挂壁高度1.5米)

图7展示了挂壁高度1.5m 时本模块的定位跟踪范围，测试人员身高1.75m，中等身材。探测角度范围

是以雷达天线平面法向为中心的±60°。

7.1 安装说明

确认最小安装间隙

如果雷达需要安装外壳，则外壳必须在24GHz有良好的透波特性，不能含有金属材质或对电磁波有屏

蔽作用的材料。
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安装环境要求

本产品需要安装在合适的环境中，如在以下环境中使用，检测效果将受到影响：

• 感应区域内存在持续运动的非人物体，如动物，持续摆动的窗帘、正对出风口的大株绿植等

• 感应区域内存在大面积的强反射物，强反射物正对雷达天线会造成干扰

• 挂壁安装时，需要考虑室内顶部的空调，电风扇等外部的干扰因素

安装时注意事项

• 尽量保证雷达天线正对要检测的区域，且天线四周开阔无遮挡

• 要保证传感器的安装位置牢固、稳定，雷达本身的晃动将影响检测效果

• 要保证雷达的背面不会有物体运动或震动。由于雷达波具有穿透性，天线信号背瓣可能会检测到

雷达背面的运动物体。可以采用金属屏蔽罩或者金属背板，对雷达背瓣进行屏蔽，减弱雷达背面

物体造成的影响

• 存在多个 24 GHz 频段雷达时，请不要安装在波束正对方向，安装位置尽量远离，以避免可能的

相互干扰。

8 性能和电气参数

工作频段
24GHz~ 24.25GHz

符合 FCC、 CE、无委会认证标准

供电要求 DC 5V，供电能力>200mA

平均工作电流 120 mA

调制方式 FMCW

接口 一个UART

目标应用 最多三个目标的探测跟踪

探测距离 6m

探测角度 ±60 °

数据刷新率 10Hz

扫频带宽
250MHz

符合 FCC、 CE、无委会认证标准

环境温度 -40 ~ 85℃

外形尺寸 15mm x 44 mm

表 4 性能和电气参数表
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9 天线罩设计指南

9.1 天线罩对毫米波传感器性能的影响

• 雷达波在天线罩边界上发生反射

• 使得雷达辐射或接收的总功率有所损耗

• 反射波进入接收通道，影响发射、接收通道之间的隔离度

• 反射可能使天线的驻波变差，进一步影响天线增益

• 雷达波在介质中传播会发生损耗，理论上来说频率越高损耗会越大

• 电磁波在穿过介质时会产生一定程度的折射

• 影响天线的辐射方向图，进而影响传感器的覆盖范围

9.2 天线罩的设计原则

9.3 常见材料

• 设计之前，先了解天线罩的材质和电气特性

• 右表仅供参考，实际值请与供应商确认

• 天线到天线罩内表面的的高度H

• 在空间允许时，优先推荐1倍或1.5倍波长

• 比如，对应24.125GHz推荐12.4或18.6mm

• 误差控制： ±1.2mm

• 天线罩的厚度D

• 推荐半波长，误差控制±20%

• 如不能满足半波长的厚度要求

• 推荐使用低��的材料

• 厚度推荐1/8波长或更薄

表 5 天线罩常见材料特性

• 不均匀材料或多层组合材料对雷达性能的影响，建议在设计时进行实验调整
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10修订记录

日期 版本 修改内容

2023-5-10 1.00 初始版本

2023-9-25 1.01 修正型号名称和尺寸图

11技术支持和联络方式

深圳市海凌科电子有限公司
地址：深圳市龙华区民治街道民乐社区星河WORLD E栋大厦17层1705

电话：0755-23152658/83575155

网址： www.hlktech.com

http://www.hlktech.com
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