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def __init_ (self, root):
self.root = root
self.root.title("LD2412 Radar Dashboard")
self.root.geometry( "50€xd458")
madi mmak mnimimn (bu " lelele" )

yn 28]

ext(125, 148,
] = sel

vas(root, widths50d, heightsiBd, bge"#lelele’,

128, Filla"n3. outlines
*, font={"A 1
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FMCW Radar

< Az autoipari radarrendszerek Frequency Modulated Continuous Wave (FMCW)
segitségével miikodnek. A rendszer folyamatos hullamot sugaroz egy bizonyos
frekvencian, amelyet T id6tartam alatt modulal. Ez ,idébélyeget” ad a tovabbitott jelnek

< A jel eljut a célponthoz, és egy része visszaverddik. A radar érzékeli a visszavert jelet, és
osszehasonlitja az eredetivel, 6sszekeverve és feldolgozva a kapott jelet

< A visszavert és az eredeti jel Af frekvenciaeltol6dasabol meghatarozhaté a tavolsag, mig a

tobb frekvenciasoprés soran észlelt fD eltolodas a sebességet jelzi (Doppler-effektus)

,Chirp*
.- | . A celpont R tavolsagat az FMCW radarban a
f ey gl Sy kdvetkez6 képlet adja meg:
5 c-Af
f 2.5
— Transmitted signal - rme Ahol S a frekvenciasoprés sebessége [Hz/s],
s alcindslenal c a fénysebesség (kb. 3 x 108 m/s)
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A HLK-2410C szenzor bemutatasa

“ A HLK-2410C egy 24 GHz-es FMCW radar alapi mozgasérzékel6, amely képes
észlelni all6 és mozgd célpontokat, és azok tavolsagat is meg tudja hatarozni
Az OUT kimenet adott feltételek teljesiilésekor aktivalhato (példaul jelenlét
érzékelésekor kimeneti jel kapcsolhato egy relére vagy LED-re)

QUT High

“ Mire képes? SN <:cire o
" Mozgo és allo objektumok észlelése | A O
" Tavolsagmérés
" Fényérzékelés (a kornyezeti fény szintje) ER?O?’G?D%C
" Automatikus érzékelési kiiszob beallitasok
n

Soros kommunikacié (UART, BLE)

“ Hol hasznalhat6?
" Epiiletautomatizalas
" Biztonsagi rendszerek
" Erintésmentes érzékelés
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Teljesitményadatok és elektromos paraméterek

24GHz~ 24.25GHz
non-commission certification standards
Operating Voltage DC 5V, power supply capacity>200mA .
\ A jelszintek
Average operating current 79 mA
azonban
Modulation FMCW 3,3 V-osak!
A GPIO, IO level 3.3V
Interface A UART
Target application Human presence sensor
Detection distance 0.75m ~ 6m, adjustable
Detection angle +60 °
Distance resolution 0.75m
250MHz
Sweep Bandwidth Compliant with FCC, CE,
non-commission certification standards
Ambient temperature -40 ~ 85°C
Dimensions 7mm x 35 mm
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Tipikus alkalmazasok jellemzoi

Lidar wave
radar

Infrared  Visual Ultrasonic
solution  solution wave

High 2.6-3m Application flexibility & 0 ] & 5
Resistance to environmental

influences . . . 0 O

(weather light, etc.)
Detection speed B @ & & o
Detection accuracy B (] @ & 0
Wall Resolution & 5] ] o) [
. Directionality i) & @ $ @
Detection distance & ] ] & o
] Ability to penetrate material | () o N § 8

igh 1.5-2

High 1.5-2m Dimension & & 9 ¢ 9
Cost @ . @ . ’

@ Good @ Common g  Weak

Sm
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LD2410 Tool — PC alkalmazas

< A HLK-LD2410 Tool egy Windows alapu konfiguracios alkalmazas, amely

lehet6évé teszi a HLK-2410C szenzor beallitasainak modositasat és a miikodésének
monitorozasat egy USB-UART atalakiton keresztiil

< Valos idejii adatmegjelenités
< Paraméterek modositasa — Kapuk

érzékenységének finomhangolasa,
maximalis hatotav beallitasa.

< Automatikus kiiszobérték tanitas:
Az érzékelési kiiszobok
optimalizalasa a kornyezethez.

7/
‘;‘

A felhasznal6 grafikus interfészen
keresztill vezéreli a beallitasokat

Hobbielektronika 2025/2026

1} LD2410 Tool(v1.0.0.0)

FPort Ho. Refresh COMZ0 o

Baud Rate Disconnect

Engineering Mode
Paraneter Confis

1 RG equals te 0. 75m

Moving Max. RG 8
Motionless Max. RG 2
Ahs. Report Delay(s) 5
Stat. Time 120 s

Eead Confiz Reset Sens....

Current Target Sensibility

Moving Target
Motionless Target
dpply

- O bed

0 cm

""" Motionless Target

\ ® Noving Tarzet

(O Motionless Tarzet

Mcving Target

0 a0 0 a0 120

Unit: Second
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https://www.hlktech.net/index.php?id=1184

HLKRadar Tool - And

< A HLKRadarTool Android alkalmazas,
amely lehet6vé teszi a HLK-LD2410
szenzor Bluetooth (BLE) kapcsolaton
keresztiili konfiguralasat és
monitorozasat

<+ Valos ideji adatmegjelenités — A
szenzor altal érzékelt célpontok és
tavolsagok figyelése

< Paraméterek modositasa — Kapuk
érzékenységének finomhangolésa,
maximalis hatotav beallitasa

< Automatikus kiiszobérték tanitas -
Az érzékelési kiiszobok optimalizalasa a
kornyezethez

Hobbielektronika 2025/2026 7

6:21

v JRadar equipment searching..

HLK-LD2410.109%

V244 24073110

3 ®

Device listiv 1.5.17)

4

roid alkalmazas

Privacy

[# nssi-67

< Back HLK-LD2410_1099

CICE0 T

- @ Engineeringg
“'“:,.1 O Maving target

(®) static target 0.30
Moving the farthest gate & Static the fanthest gate 8
Unmanned duration(s) 5  Detection time 1208
Refresh Module restan
115
o ;f; ‘\.
f Sat
=] 1 . L] L) 5 [ 7 a
= hoving target = Senshivity
< ]
2 A
=: Set
[+] 1 2z 3 a 5 L ! B
w— Stolic target == Senaitivity
1
? _
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= Detection range
f
] (] L |
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https://play.google.com/store/apps/details?id=com.hlk.hlkradartool

Config, Basic és Enhanced lizemmad

% A HLK-2410C szenzor haromféle modban miikodhet:

®= Config Mode - Ebben a modban beallitasokat végezhetiink a szenzoron
Ebben az izemmodban a szenzor nem kuld érzékelési adatokat, hanem
lehet6séget biztosit a beallitasok moédositasara (Hatotav és érzékenység
beallitasa, automatikus kiiszobértékek tanitasa, Soros kommunikacios
paraméterek modositasa)

= Basic Mode — A szenzor egyszer( jelenlét-érzékelést végez és egyszerl
adatokat kiild (pl. mozgas van/nincs, tavolsag cm-ben)

® Enhanced Mode - Részletesebb informacidkat kiild a célpontokrol
(pl. érzékelt mozgo és allo célpontok jelei). Kiiszobértékeket és jelek
intenzitasat is tovabbitja. Idealis pontos mozgasérzékeléshez és
tavolsagméréshez
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HLK—LD241 0C kezelés
$zam itogeppe

: E\ | "‘JI
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PC tamogatas: az aio-1d2410 programkonyvtar
< aio-1d4310 - Python aszinkron programkoényvtar a HLK-LD2410C radarhoz

@,

< Vezérlés és adatfolyam (binaris csomagokkal): soros porton keresztiil (UART)
< Telepités: pip install aio-1d2410 (fliggdség: pyserial, asyncio)

@,

< F6 objektum: LD2410(transport) — a protokoll és allapotkezel6 mag
< Mikodési modok: Tamogatja a Standard és Engineering (részletes) modokat

)/

< Mozgasadatok: moving_target_distance, moving_target_energy

X/

< Statikus adatok: static_target_distance, static_target_energy

X/

< Detektalasi tav: detection_distance (cm-ben kifejezve)

< Konfiguracios mod: request_start_config() / request_stop_config()
% Aszinkronitas: Minden I/O

muvelet awaitable

a Sl e

TX RX OUTGNDVCC

Bekotési vazlat:
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https://github.com/morian/aio-ld2410/

7/
0’0

/
0‘0

A Python asyncio programkonyvtar

Az asyncio egy Python konyvtar, amely lehetévé teszi tobb feladat futtatasat egyetlen
szalon, varakozas kozbeni valtogatassal. Fébb rendszerelemei:
® Eseményhurok (Event Loop): A kdzponti vezérl6, amely tGitemezi a feladatokat
® Korutinok: async def-fel [étrehozott fliggvények
® Vezérlésatadas: Az await kulcsszénal a program félreteszi az aktualis feladatot, és
amig az varakozik (pl. adatra a radartol), addig mas munkat végez

Példa: weboldalak letoltése

impo
impo

urls

]

start =

for

print("Ido:",

rt time
rt requests

= [

"https://example.com",
"https://httpbin.org/delay/1",
"https://httpbin.org/delay/2",

time.time()

url 1in urls:

requests.get(url) # blokkol
time.time() - start)

Hobbielektronika 2025/2026

import asyncio, aiohttp, time
urls = [ "https://example.com",
"https://httpbin.org/delay/1",
"https://httpbin.org/delay/2",
1
async def fetch(session, url):
async with session.get(url) as resp:
return await resp.text()
async def main():
start = time.time()
async with aiohttp.ClientSession() as session:
tasks = [fetch(session, url) for url 1in urls]
await asyncio.gather(xtasks) # parhuzamosan futnak
print("Idé:", time.time() - start)
asyncio.run(main())

11
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aio-1d2410 - Lekérdezo fiiggvények (Getters)

K/
0‘0

get_firmware_version(): A modul bels6 szoftververziojanak lekérése
get_bluetooth_address(): A beépitett BT modul MAC cimének kiolvasasa
get_distance_resolution(): Aktualis felbontas (0.25m vagy 0.75m)
get_parameters(): Erzékenységi és tavolsagi kiiszobértékek lekérése
get_last_report(): A legutolso6 érvényes allapot lekérése (nem blokkolo)
get_next_report(): Varakozas a kovetkez6 beérkez6 adatcsomagra
get_reports(): Aszinkron iterator a folyamatos adatfolyamhoz
get_light_control(): Fényérzékel6hoz kotott kimeneti paraméterek
motion_state: Property (bool), jelzi ha barmilyen mozgast érzékel a radar
static_target_distance: Property (int), az all6 cél tavolsaga cm-ben
moving_target_distance: Property (int), a mozg6 cél tavolsaga cm-ben
static_target_energy: Property (int), az all6 cél visszaver6dési energiaja (0-100)
moving_target_energy: Property (int), a mozgé cél visszaver6dési energiaja (0-100)
detection_distance: Property (int), a legkozelebbi detektalt objektum tavolsaga
max_moving_gate: A konfiguralt maximalis mozgasi tavolsag kapu indexe

K/ K/ K/ K/ X/ X/ X/ K/ K/ K/ K/ K/ K/
0‘0 0‘0 0‘0 0‘0 0‘0 0‘0 0‘0 0‘0 0.0 0‘0 0’0 0’0 0’0

K/
0’0
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aio-1d2410 - Beallito fliggvények (Setters)

K/
0‘0

set_engineering_mode(bool): Részletes mérési adatok (kapu-energia) bekapcsolasa
set_distance_resolution(res): Tavolsagi felbontas (1épkoz) modositasa
set_gate_sensitivity(gate, mov, stat): Adott kapu érzékenységének finomhangolasa
set_parameters(min, max, timeout): Detektalasi tartomany és tartasi id6 beallitasa
set_baud_rate(baud): Soros sebesség allitasa (alapértelmezett: 256 000 bps)
set_bluetooth_mode(bool): Bluetooth radio tavoli engedélyezése vagy tiltasa
set_bluetooth_password(pwd): 6 jegy( PIN kod beallitasa a BT hozzaféréshez
set_light_control(params): Fényérzékelési kiiszobértékek és logika programozasa
configure(): Specialis blokk, hasznalata: async with device.configure():
Automatikusan inditja és lezarja a konfiguracios modot. Elénye, hogy ha hiba torténik
a kddban, a radar akkor sem ragad be config moédban

Alternativa: request_start_config() - ha kézzel akarjuk nyitni a modot

Gate indexek: 0-t6l 8-ig (vagy 15-ig) terjed6 tavolsagi zonak

Fontos: A fenti set metodusok csak a configure() blokkon beliill mtikédnek

X/ K/ K/ K/ K/ K/ K/
0‘0 0‘0 0.0 0‘0 0’0 0’0 0’0

X/
0‘0

K/
0‘0

K/
0‘0
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Példaprogramok az aio-1d2410 programkonyvtarhoz

open_device.py: Kapcsolodas a soros porthoz és az eszkoz inicializalasa
read_basic_reports.py: A célpontok allapotanak, tadvolsaganak és energiajanak
folyamatos olvasasa és formazott kiirasa alapmoédban (BASIC MODE)
read_distance_resolution.py: A jelenlegi tavolsagi 1épéskoz (felbontas) lekérdezése
read_firmware_version.py: A modul belsé szoftververzidéjanak kiolvasasa
read_simple_configuration.py: A hatotavolsag, az idézités és a kapunkénti
érzékenységi kiiszobok lekérdezése.

read_simple_reports.py: mérési adatok beolvasasa alapmodban (BASIC MODE)
reset_to_factory.py: Gyari alapbeallitasok visszaallitdsa a modulon
write_distance_configuration.py: A tavolsagi lépéskoz beallitasa
write_gate_sensitivity.py: a kapunkénti érzékenységi kiiszobok beallitasa
write_simple_configuration.py: A hatétavolsagi hatarok és az idétullépés beallitasa

K/
0‘0

K/
0‘0

K/ K/
0‘0 0’0

K/
0.0

X/ X/ X/ X/
0‘0 0‘0 0‘0 0‘0

K/
0‘0

Sajat mintapéldak:
< 1d2410_full_stream.py - lekérdezi a szenzor beallitasait, majd mérnoki modba
(Engineering Mode) kapcsolva folyamatosan listazza a részletes jelentéseket

< 1d2410_basic_demo.py — A BASIC mo6du adatok megjelenitése grafikus feliileten
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Két egyszerii mintapélda

X/

<+ read_distance_resolution.py
az aktualis tavolsagi 1épéskoz
(75 cm, vagy 20 cm) lekérdezése
és kiiratasa
read_simple_reports.py: mérési
adatok beolvasasa alapmodban
(BASIC MODE) és kiiratasa
formazatlanul

ReportStatus (obj)

F——— .basic (obj)

X/
0’0

| |— .target_status (enum)
| F——— .moving_distance (int)
| — .moving_energy (int)
| F——— .static_distance (int)
| F——— .static_energy (int)
| e

.detection_distance (int)

L— .engineering (obj/None)

Hobbielektronika 2025/2026

>

N

import asyncio
from aio_1d2410 +import LD2410

async def main():
async with LD2410('COM4') as device:
async with device.configure():
res = await device.get_distance_resolution()
print(f'Each gate covers {res} centimeters')

if __name__ == '__main__"':
asyncio.run(main())

import asyncio
from aio_1d2410 +import LD2410

async def main():
async with LD2410('COM4') as device:

async with device.configure():
ver = await device.get_firmware_version()
print(f'[+] Running with firmware v{ver}')

# Reports are typically generated every 100ms.

async for report in device.get_reports():
print(report)

if name == ' main__"':

asyncio.run(main())

15
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A kiterjesztett modu riport szerkezete

< A Kkiterjesztett izemmodban (engineering mode) részletesebb informaciot kapunk
a szenzorto6l
<+ Megjegyzés: tényérzékel csak az LD2410C tipusban van

report (objektum)

.basic (ReportBasicStatus objektum)

—— .target_status -> <TargetStatus.MOVING|STATIC: 3>
—— .moving_distance -> 30

—— .moving_energy -> 100

—— .static_distance -> 60

—— .static_energy -> 100

—— .detection_distance -> 43

—— .engineering (ReportEngineeringStatus objektum)
.moving_max_distance_gate -> 8
.static_max_distance_gate -> 8

—— .moving_gate_energy -> [100, 100, 72, 9, 10, 5, 4, 7, 5]
—— .static_gate_energy -> [0, 0, 100, 100, 100, 68, 42, 16, 16]
—— .photosensitive_value -> 30

—— .out_pin_status -> <0utPinLevel.HIGH: 1>
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1d2410_basic_demo.py

T
p i 0% e ™
Files 1d2410_basic_reports.py
This computer = impor-t asyncio 2
:\ python \ 1d2410 :
CApithom) ld2t import tkinter as tk
vead from aio_1d2410@ import LD2410
asyncio.odt o
@ first demo.py :
& 1d2410_basic_eng_stream.py class RadarGUI:
@ 1d2410_basic_reports.py def __init_ (self, root):
@ 1d2410_eng_stream.py self.root = root
€ 102410 full_stream.py ' self.root.title("LD241@ Radar Dashboard")
e 3 self.root.geometry("500x458")

read_basic_reports.py . "y "

read: distance rES' 1ia R N N N e nunﬁ_(bg= #lelele )
7a0_CISIaNcerest @ | 02410 Radar Dashboard - o %

read_firmware_ver|

read_simple_confi

BHBBHE

read_simple_repo
& reset_to_factory.p
& write_distance_co

vas(root, width=500, height=180, bg="#lelele", highlightthickness=8)
y=26)

a write_gate_sensiti
& write_simple_con /
elf.canvas.create_oval(75, 2@, 175, 128, fill="#333333", outline="#5555

, ) ext(125, 140, text="MOZGAS", fill="white", font=("Arial®, 12, "bold"))
MOZGAS JELENLET bel = self.canvas.create_text(125, 165, text="--- cm", fill="#ff4444",

»

Az alkalmazas az LD2410 radar BASIC mdédu adatait
jeleniti meg, kiilonvalasztva a mozgé és statikus
észleléseket. A kozponti ,ered6” tavolsagot gordiil6
atlaggal simitva jeleniti meg a stabil és konnyen
leolvashaté kijelzésért
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[d2410_full_stream.py

LD2410 RENDSZER-DIAGNOSZTIKA (v2.44) === TELJES ADATCSOMAG ===
============================================  ALLAPOT: Mozgd + Allé
[+] Firmware: v2.44.24073110 DETEKTALT TAV: 40 cm
[+] Kapu felbontads: 75 cm MOZGO CEL -> Tav: 62 cm | Energia: 100
[+] Max észlelés: 600 cm ALLO CEL -> Tav: 62 cm | Energia: 100
[+] Max mozgd tav: 6060 cm M0ZGO ENERGIAK (0-8): [160, 100, 160, 18, 7, 11, 2, 10, 3]
[+] Max al1l6 tav: 600 cm ALLO ENERGIAK (0-8): [0, 0, 100, 100, 100, 63, 37, 21, 12]
[+] Id6tal1épés: 5 mp MAX TAV KAPU -> Mozgé: 8 | Al116: 8

FENYER6 ERTEK: 29

[+] ERZEKELESI KUSZOBOK (Gate Thresholds): OUT PIN ALLAPOT: 1

Kapu | Mozgd Kiiszéb | A11é Kiiszéb =~  ——=—————— -
-------------- | —mmmmmmmmmmmm === TELJES ADATCSOMAG ===

0 I 50 | 5 ALLAPOT: Mozgé + Al16

1. | 50 | 5 DETEKTALT TAV: 39 cm

2. | 40 | 40 MOZGO CEL -> Tav: 54 cm | Energia: 100

3. | 30 | 40 ALLO CEL -> Tdv: 62 cm | Energia: 100

4, | 20 | 30 MOZGO ENERGIAK (0-8): [1e00, 100, 87, 29, 14, 5, 1, 9, 4]

5. | 15 | 30 ALLO ENERGIAK (0-8): [0, 0, 100, 100, 100, 64, 38, 21, 12]
6. | 15 | 20 MAX TAV KAPU -> Mozgé: 8 | Allé: 8

7. | 15 | 20 FENYERO ERTEK: 29

8. | 15 | 20 OUT PIN ALLAPOT: 1

Indul az é16 adatfolyam...
Hobbielektronika 2025/2026 18 Debreceni Megtestestilés Plébania



HLK-LD2410C kezelés Arduino alatt

< Kisérleteinket Raspberry Pi Pico kartyaval végeztiik, melynek
ARDUINO kornyezetben torténd programozasahoz az
Arduino Mbed OS RP2040 boards nevii bévitményt hasznaltuk

‘B o 6’6 @

o
o

(e - MR

HO®O0OO
TX RX OUTGNDVCC

uuuuuuuu

co

i. &) © >

Raspberry Pi
Pico H

@2021
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A MyLD2410 programkonyvtar

% Arduino kornyezetben a MyLD2410 konyvtar segitségével kezelhetjiik a
HLK-2410C szenzort (a szlikszavi dokumentacio itt talalhato)

< Olyan kartyaval célszerti hasznalni, amelynek van szabad hardveres soros portja,
mivel a radar modul nagy sebességgel kommunikal (256 000 baud a default)

% Telepités Arduino IDE-ben:

® Nyisd meg az Arduino IDE-t
Menj a Tools meniiben a Library Manager-be
Keres6 kifejezésként ezt ird be: LD2410
Valaszd a MyLD2410 konyvtarat
Kattints az INSTALL (Telepités) gombra

<+ Megjegyzés: A Library Manager-ben latni fogunk egy LD2410 nevii méasik
konyvtarat is, ami ESP32-hoz jo, de az Arduino MbedOS kornyezetben
atalakitas nélkiil nem hasznalhato, mert FreeRTOS kornyezetet feltételez
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https://github.com/iavorvel/MyLD2410
https://iavorvel.github.io/site/MyLD2410/classMyLD2410.html

A MyLD2410 osztaly fontosabb tagfiiggvényei

< Beallitas és uizemmodok

begin() — Elkezd kommunikalni az eszkozzel

end() — Lezarja az érzékel6t (pl. alvo mad)

configMode(bool enable=true) — Konfiguracios moédba lépteti az eszkozt
enhancedMode(bool enable=true) — Aktivalja az"Enhanced Mode"-ot
setResolution(bool fine=false) — Beallitja az érzékel6 felbontasat (75cm/20cm)
SetNoOneWindow(byte dly) — a tavollét allapotba lépés késleltetési idejét allitja be
setMaxGate(byte movingGate, byte stationaryGate, byte noOneWindow=5) —
Beallitja az érzékelési tartomanyt mozgo és allé célpontokhoz

< Allapotkezelés

check() - Ellenérzi, hogy van-e Gj adat a szenzorbél.
getStatus() — Erzékels statusza (0-6, 255 = érvénytelen)
statusString() — Statusz szovegesen

requestReset() — Gyari beallitasok visszaallitasa.
requestReboot() — Szenzor Gjrainditasa
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A MyLD2410 osztaly fontosabb tagfiiggvényei

<+ Jelenlét és célpontok érzékelése

= presenceDetected() - Megallapitja, hogy van-e jelenlévé objektum
detectedDistance() — Az észlelt tavolsag lekérése [cm]
movingTargetDetected() - Mozgd célpont érzékelése
movingTargetDistance() — Mozgé célpont tavolsaganak lekérése
movingTargetSignal() - Mozg6 célpont jelének lekérése
stationaryTargetDetected() — Allé célpont érzékelése
stationaryTargetDistance() - Allé célpont tavolsaganak lekérése
stationaryTargetSignal() — All6 célpont jelének lekérése

< Fejlett mod jelek és kiiszobértékek
®m getMovingSignals() - Mozgé célpont jeleinek lekérése
= getMovingThresholds() - Mozg6 célpont érzékelési kiiszobértékeinek lekérése
= getStationarySignals() - All6 célpont jeleinek lekérése
= getStationaryThresholds() - All6 célpont érzékelési kiiszobértékeinek lekérése
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A MyLD2410 osztaly fontosabb tagfiiggvényei

“ Extra adatok és kimeneti vezérlés
" getLightLevel() — A kornyezeti fényer6sség lekérése
getLightControl() — A fényvezérlés allapotanak lekérése
getOutputControl() — Kimeneti vezérlés allapotanak lekérése
resetAuxControl() — Kimeneti vezérlés visszaallitasa alapértelmezett értékekre
setAuxControl() — az OUT kimenet viselkedését és a fényérzékelés kiiszobértékét
allithatjuk be vele

“ A MyLD2410::SensorData adatstruktura szerkezete
byte status
unsigned long timestamp
unsigned long mTargetDistance
byte mTargetSignal
unsigned long sTargetDistance
byte sTargetSignal
unsigned long distance
ValuesArray mTargetSignals
ValuesArray sTargetSignals
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A setAuxControl() fliiggvény

K/
0’0

A setAuxControl() figgvény segitségével az OUT kimenet viselkedését és a
fényérzékelés kiiszobértékét allithatjuk be
bool MyLD2410::setAuxControl(LightControl light_control, // A fényérzékelés bedllitasai

byte light_threshold, // A fényerdszint kiiszébértéke
OutputControl output_control); // OUT aktivdldsdnak feltételei

X/
0‘0

light_control:
= LightControl::DISABLED A fényérzékelés kikapcsolasa
= LightControl::ENABLED A tényérzékelés aktivalasa
= LightControl::SMART Automatikus kiiszob a kornyezet fényereje alapjan

< light_threshold: 0-100 k6zott, megadja, milyen fényerdszint felett legyen aktiv az OUT kimenet

< output_control:
" OutputControl::ALWAYS_ON Az OUT kimenet mindig aktiv
" QutputControl::MOTION Az OUT kimenet mozgéas érzékelésekor aktiv
" OQutputControl::MOVING_ONLY Az OUT kimenet csak mozg6 célpontok érzékelésekor aktiv
" OQutputControl::STATIONARY_ONLY Az OUT kimenet csak all6 célpontok esetén aktiv
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Egyszerli Basic Mode mintapélda

® Ha a szenzor 3 méteren beliili jelenlétet érzékel, felkapcsoljuk a vezérl6 kimenetet

#include <MyLD2410.h>
MyLD2410 sensor(Seriall);
#define CONTROL_PIN 25 // Vezérldé kimenet

void setup() {
Serial.begin(115200);
Serial.begin(256000);
pinMode (CONTROL_PIN, OUTPUT);
sensor.configMode(false); // Kilépés Config Mode-bdl
sensor.enhancedMode(false) ; // Kilépés Enhanced Mode-bél

}

void loop() {
if (sensor.check() == MyLD2410::DATA) {
if (sensor.presenceDetected() && sensor.detectedDistance() <= 300) {
digitalWrite (CONTROL_PIN, HIGH);
} else { digitalWrite(CONTROL_PIN, LOW); }

}
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Egyszerlti Enhanced Mode mintapélda

Ez a program a HLK-LD2410
szenzor Enhanced Mode
miikodését mutatja be, amely
részletes informaciot szolgaltat
az érzekelt mozgo és allo
célpontokrol

F6 funkciok:
®  Val6s ideji jelenlét-érzékelés
(mozgo és allé célpontok)
" Tavolsagadatok megjelenitése
" Ajelek és kiiszobértékek
kifrasa minden kapuhoz

A szenzor kiilon adja meg a
mozgo és allo objektumok
tavolsagat, valamint azok
jelintenzitasat
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@ comi4 = a p %

_ Send |

>

Both moving and stationary, distance: 133cm
MOVING = 100@93cm
signals->[ 100 100 100 38 14 9 4 9 4
STATIONARY= 100@322cm

signals->[ 0 0 60 94 100 100 43 10 8 ]

1 thresholds: 50 50 40 30 20 15 15 15 15

thresholds: 0 0 40 40 30 30 20 20 20

Both moving and stationary, distance: 80cm
MOVING = 100@73cm
signals=>] 100 100 100 42 2% 12 11 7
STATIONARY= 100@323cm
signals->[ 0 0 100 100 100 100 59 14

3 ] thresholds: 50 50 40 30 20 15 15 15 15

11 ] thresholds: 0 0 40 40 30 30 20 20 20

Both moving and stationary, distance: 6lcm

MOVING = 100@64cm

signals->[ 100 100 88 12 31 31 2 2 10 ] thresholds:
STATIONARY= 100@65cm

signals->[ 0 0 100 100 100 100 64 17 15 ] thresholds:

50 50 40 30 20 15 15 15 15
0 0 40 40 30 30 20 20 20

Stationary only, distance: 62cm
STATIONARY= 100@73cm
signals->[ 0 0 100 100 100 100 57 16 17 ] thresholds: 0 0 40 40 30 30 20 20 20

W

|:| Autoscroll |:| Show timestamp

Newime | 115200baud v | | Clear output |
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enhanced demo.ino (részlet)

#include '"MyLD2410.h"
MyLD2410 sensor(Seriall);
unsigned long nextPrint = 0, printEvery = 1000;

void setup() {

Serial.begin(115200)

Seriall.begin(LD2410_BAUD_RATE);

if (!sensor.begin()) {
Serial.println("Failed to communicate with the sensor.");
while (true);

}

sensor.enhancedMode() ;

delay(nextPrint);

}

void loop() {
if ((sensor.check() == MyLD2410::Response::DATA) && (millis() > nextPrint)) {

nextPrint = millis() + printEvery;
printData();

) } A printData fuggvényt itt nem részletezzik
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Enhanced Mode mintapélda

movingTargetSignal() movingTargetDistance()

\ statusString()

detectedDistance()

/ i getMovingSignals()
Both moving%d statjonary, distance: 57cm getMovingThresholds()
MOVING = 100@67cm N

signals->[ 87 100 51 14 8 10 7 8 3 ] thresholds: 50 50 40 30 20 15 15 15 15
STATIONARY= 100@73cm
signals->[ @ 8 100 51 58 38 13 10 7 ] thresholds: 0 0 40 40 30 30 20 20 20

A . - s N -
i ~ — T ~ -

getStationarySignals() getStationaryThresholds()

stationaryTargetSignal() stationaryTargetDistance()

Ez az abra azt mutatja be, hogy a printData() fliggvényben a kiirt adatokat mely fliggvenyek
segitsegével olvastuk be
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Automatikus kiiszobbeallitas

< Az automatikus kiiszobbeallitas azt jelenti, hogy a HLK-LD2410C jelenlétérzékelé maga
hatarozza meg az optimalis érzékelési kiiszobértékeket egy kalibracios folyamat soran

A kalibracios folyamat a kovetkezo6 1épésekbdl all:

Kalibraci6 inditasa — Az autoThresholds() fiiggvény meghivasakor az érzékel6
konfiguracidos modba 1ép, majd elinditja az automatikus kiiszobérték beallitasi folyamatot

7
L X4

7/
L X4

Kornyezet elemzése — Egy 10 masodperces idéablak alatt a felhasznalonak el kell
hagynia a helyiséget, hogy az érzékel6 az "lres tér" allapotat mérhesse fel

Erzékelési kiiszobértékek meghatarozasa — Az érzékel6 ezen idészak alatt figyeli a
hattérzajt és a kornyezeti interferenciakat, majd ennek alapjan optimalizalja a mozg6 és
allo célok érzékelési kiiszobeit

/7
0’0

/7
L X4

Beallitas véglegesitése — Ha sikeres volt a folyamat, az 0j kiiszobértékeket alkalmazza,
igy az érzékel6 pontosabban és hatékonyabban tudja érzékelni a jelenlétet

< Az automatikus kiiszobbeallitas pillanatnyi allapotardl a getAutoStatus() fiiggvénnyel
kérhetiink informaciét (NOT_SET, NOT_IN_PROGRESS , IN_PROGRESS , COMPLETED)
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MyLD2410 mintapéldak

< A MyLD2410 programkonyvtar az alabbi mintapéldakat tartalmazza:
auto_thresholds — az automatikus kiiszobbeallitast mutatja be
factory_reset — gyari alapallapotba allitja a szenzor paramétereit
modify_parameters — az érzékel paramétereinek beallitasa/moddositasa
print_parameters — kilistazza a szenzor paramétereit

sensor_data — a mért adatok kiirasa (Iényegében ez az enhanced_demo.ino)
set_baud_rate — a szenzor soros porti sebességének beallitasa
set_bt_password — a BlueTooth jelszavana beallitasa/torlése

% A fenti mintaprogramokat az RP2040 mikrovezérlére csak akkor tudjuk

leforditani, ha az alabbi valtoztatasokat (betoldas) elvégezziik a programokban:
#if defined (ARDUINO_SAMD_NANO_33_IO0T) || defined (ARDUINO_AVR_LEONARDO) || defined (ARDUINO_ARCH_RP2040)

#if defined (ARDUINO_XIAO_ESP32C3) || defined(ARDUINO_XIAO_ESP32C6) || defined(ARDUINO_SAMD_NANO_33_IOT) ||
defined (ARDUINO_AVR_LEONARDO) || defined (ARDUINO_ARCH_RP2040)

Hobbielektronika 2025/2026 30 Debreceni Megtestestilés Plébania



HLK-LD2410C kezelés CircuitPython alatt

< Kisérleteinket ESP32-C3 kartyaval végeztiik, CircuitPython 10.1.1
firmware és az altalunk atirt MyLD2410.py programkonyvtar
felhasznalasaval. Az adaptacié soran torekedtiink a kompatlblhtas
megOlrzésére igy a konyvtar ismertetésére i
nem is tériink ki

’ -- St J3
< A bekotésnél mi az ESP32-C3 kartya gnn ulg

elére definialt board. TX (I021) és | *g -
board.RX (I020) kivezetéseit - -

hasznaltuk, de az UART port labai 2 E 83“ .
barmelyik labra atkonfiguralhatok

C

OQOAANDLNO XY X1
ONOOE
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Egyszerli Basic Mode mintapélda

® Ha a szenzor 3 méteren beliili jelenlétet érzékel, felkapcsoljuk a vezérl6 kimenetet
import time, board, digitalio, busio myld2410_mintapelda.py
from MyLD2410 -import MyLD2410 -

uart = busio.UART(tx=board.TX, rx=board.RX, baudrate=256000, timeout=0.01)
sensor = MyLD2410(uart) # Radar objektum

led = digitalio.DigitalInOut(board.LED)

led.direction = digitalio.Direction.OUTPUT

sensor.configMode(False) # Arduino: configMode(false)
sensor.enhancedMode (False) # Arduino: enhancedMode(false)

while True:
result = sensor.check()
if result == MyLD2410.DATA:
if sensor.presenceDetected() and sensor.detectedDistance() <= 300:
led.value = False # LED ON (katddvezérelt)
else:
led.value = True # LED OFF
time.sleep(0.01)

Hobbielektronika 2025/2026 32 Debreceni Megtestestilés Plébania



MyLD2410 mintapéldak

< A MyLD2410 programkonyvtar mellek annak mintapéldait is atirtuk
CircuitPython nyelvere. A gytlijtemény az alabbi mintapéldakat tartalmazza:

auto_thresholds — az automatikus kiiszobbeallitast mutatja be
factory_reset — gyari alapallapotba allitja a szenzor paramétereit
modify_parameters — az érzékel6 paramétereinek beallitasa/modositasa
print_parameters — kilistazza a szenzor paramétereit

sensor_data — a mért adatok kiirasa (Iényegében ez az enhanced_demo.ino)
set_baud_rate — a szenzor soros porti sebességének beallitasa
set_bt_password — a BlueTooth jelszavanak beallitasa/torlése
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myld2410_sensor_data.py futasi eredménye

Initializing LD2410 sensor...

Checking AUX configuration support...

Running. Press Ctrl+C to stop.

Frame #: 1

Timestamp [ms]: 12130

Stationary only, distance: 0 cm
STATIONARY = 100 @ 30 cm
signals -> 0]
thresholds -> 5
Light level: 0
Output level: 0

5 40 40

Frame #: 21

Timestamp [ms]: 14195

Stationary only, distance: 31 cm
STATIONARY = 100 @ 53 cm
signals -> 0] ® 100 75
thresholds -> 5 5 40 40
Light level: 102

Output level: 1
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12 13 11 7
30 20 20 20
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A program bemutatja a
HLK-LD2410 radarszenzor teljes
funkcionalitasat a MyLD2410
konyvtar hasznalataval. Az
alapmodu érzékelés mellett a
kibOvitett mod adatait is lekérdezi,
beleértve a szektorokra bontott
részletes adatokat és a
kiszObértékeket.
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Az ESP32 C3 Super Mini kartya kivezetései

A5® MISO@® GPIOS
mosi@® GPIO6

ss@® GPIO7
Built-inLED» SDA & GPIOS8 @ A4 @ SCK
Boot/BUTTON SCL{ GPIO9 O @ A3
/Circuiththonban GPI010 © ® A2
board.RX és TX|® GPIO20 @ A1
board.TX forditva RX|® GPlO21 0 ® Ao
van definidlva, mi is

forditva hasznaljuk!
\ J

0 GPIO/DIGITAL/IPWM @ ANALOG 12 @ UART @spi ®POWER @GND

TV PWM ESP32 C3 Super Mini
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e e
| UARTO TX § 12C0SDA § sPiorx | GPO. [
[ UARTO RX § 12C0 SCL § sPioCSn | GP1 J¥)
| GND _JiK
[ 12c1SDA | spiosck | 6Pz

[ 12c1scL | spioTx | GP3

[UARTI TX ] 12C0SDA | SPIORX | GPA R
[UARTIRX | 12coscL | sPiocsn § GPS )
| _GND

[ 12C1SDA | spiosck | GP6 U

[ 12c1scL | spioTx B GP7Z BT

| UART1 TX J 12C0SDA | sPiirx §  GP8 R
[UART1 RX ] 12c0SCL | spi1Csn § GP9 V)
| GND  RE

[ 12C1 SDA | sPi1sck | GP10. RV

[ 12c1scL | spi1Tx B GP11 RH

[ UARTO TX | 12C0SDA | spi1rx § GP12 BT
| UARTORX J 12c0SCL | spi1csn | GP13 RV
| _GND  RE

[ 12C1SDA | sPiisck | GP14 R

[ 12ciscL | spiiTx | GP1S FU
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L]
L ]
L ]
L]
L]
L]
L]
L]
L ]
L ]
L]
L]
L
[ ]
L]
Ll
L]

. \,, BOOTSEL

i Pico ©2020

. Raspberry P

36

L) VBUS |
3 INSEE
£ GND

37

36 [EVEIGITY)

Raspberry Pi Pico
kartya kivezetések
labkiosztasa

ADC_VREF

] ADC2 |

el GND | AGND |

4 GP27 | Aoct ] 12c1SCL |
< GP26 ] ADCO | 12C1SDA |
30

29 GP22
i GND |
] GP21 | | 12C0 SCL |
2 I

] GND |
o3 GP17 ] SPI0 CSn J 12C0 SCL | UARTO RX.

SWCLK
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Az RP2040-Zero kartya kivezetéseinek labkiosztasa

[__GPO | sPI0RX JI2C0 SDA
__GP1_JspPiocsnji2co SCL

GP2_[SPI0 SCK12C1 SDA
GP3 | SPI0TX 112C1 SCL
“ADC2 | GP28 | GP4_| SPI0 AX ]12C0 SDAJUARTI TX|
GP5_|SPI0 CSn |12C0 SCLJUARTI RX|
12C1 SDA] ADCO | GP26 | GP6_|SPI0 SCKJI2C1 SDA.
1201 SCL] SPI TX |_GP15 |
1201 SDAJSPI1 SCK]_GP14 | GP8_| SP11 X 1120 SDAJUART1 TX

__GP9__{SPI1CSn}12C0 SCL JUART1 RX.
L_GP10_JsSPi1 SCK}I2C1 SDA
L_GP11_J SPI1TX J12C1 SCL
L_GP12 | SPI1 RX JI2C0 SDAJUARTO TX
__GP13_JSPI1 CSn}I2C0 SCL JUARTO RX
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Tovabbi kivezetések

% Néhany kivezetes az RP2040-Zero kartya hatoldalan van kivezetve

jesmaaaaaeans I 12C0 SCL
: WS2812 RGB LED :
| used pin !
o GPic | DN [t

GP17 §SPI0 CSn{12C0 SCLgUARTO RX
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