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1. Power Switch: Long press to turn on/off the control console power.
C HAS I N G CO ntrOl Conso le 2. Standard Interface: The control console charging port, ROV tether port,
handle port, and USBL receiver port .
3. ROV Left Angel Adjustment: Adjust the ROV pitch angle.
U S e r M a n u a l 4. USV Left Control Sticks: Used to control the navigation of the USV.
5. ROV Left Control Sticks: Used to control the navigation of the ROV.
V1 O 6. RJ45 Interface 1: 10/100Mbps Ethernet.
7.RJ45 Interface 2: 10/100Mbps Ethernet.
CHASING Control Console is a professional control platform designed for high-end 8. Lifting Platform: Control the ROV lifting platform of the USV.
professional users. The Aluminum-alloy shell is strong and durable. The built-in 9. USB Interface 1: USB2.0
13.3-inch 1080P display delivers real-time ROV underwater images, which are clearly 10. USB Interface 2: USB2.0
visible in even direct sunlight.The ergonomic control platform, with a number of 11. USB Fast Charging Interface: QC3.0 charging interface.
well-designed switches, buttons and interfaces, makes it can control ROV and USV 12. USV Function Key Area

adapt to various terrains.With rollers at the bottom, it can be easily carried like a 14. ROV mount 1: Floodlight (press to adjust intensity), laser scaler (press to turn
suitcase after folding. It can work anywhere easily. on/off), grabber claw (press and hold to turn on/off).

*Note: When attaching a grabber claw, press and hold ROV Mount 1 to activate it. You
can then use the right-thumb wheel of ROV to control the grabber claw. Press and hold
ROV Mount 1 again to deactivate the grabber claw. Now, the right-thumb wheel of ROV
is restored to the mode for adjusting the ROV roll angle.

15. Photo/Video: Press and hold to switch between photo and video mode.
Short press to take photos or record video.

16. Unlock: Unlock/Lock Motors

17. ROV mount 2: ROV accessories operation button (user-defined).

18. One-key reset: Short press to reposition the ROV return to a horizontal
state/ Long press to switch control mode.

19. Led Control: Turn on/off the ROV fill light.

20. 12V DC Interface: 12VDC/3A output.

21. AC Power Output Interface: ROV AC Power Interface.

22. AC Power Socket: AC power input.

23. AC Power Switch: I=ON, O=OFF

24. ROV right thumb wheel: Adjust the ROV roll angle or control the grabber

claw.

. USV Right Control Sticks: Used to control the navigation of the USV.

. ROV Right Control Sticks: Used to control the navigation of the ROV.

. AC Power Protection Switch: Air protection switch and leakage protection

switch.

28. Signal Indicator Light: Indicator light for control console, ROV and USV. The
green light is always on when working.

29. Display Button: Adjust the parameters of the display screen.

30. Display: Touch screen.

31. Light Shield

32. Wheel

33. Removable bracket: used to support the control console.

34. Mechanical switch: It is used to power on/off the control console. After turning off the
mechanical switch, there will be no operating current consumption.
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Installation and connection

When not connected to AC power supply:

2l (D Connect one side of the tether to the 4-pin port (next to the SD card slot) on the

upper part of the ROV module and tighten the fastening nuts. @ Connect the
opposite end of the tether to the standard port on the control console and tighten
the fastening nuts.

When connected to AC power supply:

(I) When the ROV is not docked
(@ Connect one side of the AC tether to the AC tether port on the upper part of the
AC power module. Connect the 4-pin cable on the lower part of the AC power
module to the 4-pin port on the ROV, and then tighten the fastening nuts.
(2 Connect the opposite end of the AC tether to the port 21 for AC power supply
output on the control console and tighten the fastening nuts to complete the
connection.

(I1) When the ROV is docked
(D Connect the 4-pin cable on the lower part of the AC power module to the “RC"
port in the middle of the docking station. Use the tether to connect the “ROV" port
on the upper part of the docking station and the 4-pin port on the ROV, and then
tighten the fastening nuts.
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(2 Connect one side of the AC tether into the AC tether port on the upper part of
the AC power module. Then connect the other side of the AC tether to the port
21 for AC power supply output on the control console, and tighten the fastening

nuts to complete the connection.

(111) When using the CHASING USBL KIT

Connect the external GPS to USB port 1 or USB port 2 on the control console
panel.

Power ON

+Not using AC power supply

Press the mechanical switch @ in the middle of the control console, and press
and hold the power switch @ in the upper left corner of the control console
panel for 1 second. At this time, the ROV will make a self-checking sound
when starting up, and the touch screen of the control console will light up at
the same time. After the touch screen is fully started, find CHASING GO1 App
on the screen, click on it and enter the App control interface. Then, you can
transmit the images in real time and operate the ROV normally.

- Using AC power supply

Press the mechanical switch 34 in the middle of the control console, and then
press the Power button 23 next to the AC Y-type socket on the panel of the control
console to reach the | state and power on, and then complete the startup
operation with reference to the steps for not using AC power supply. When a AC
power supply is used, after the ROV is successfully connected to the App, it is
required to enable the option “AC Power Switch” in the ROV Settings of the App.

*Note: For AC power supply system installation and operations, see the User
Manual and tutorial of the AC power supply system on the website.
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- When using the CHASING USBL KIT

Press the mechanical switch 3 in the middle of the control console, and press and
hold the power switch @ in the upper left corner of the control console panel for 1
second. At this time, the ROV will make a self-checking sound when starting up,
and the touch screen of the control console will light up at the same time. After
the touch screen is fully started, find CHASING GO1 App on the screen, click on it
and enter the App control interface. Then, you can get the real-time image
transmission and GPS positioning signals and operate the ROV normally.

*Note: Please download the latest version of the CHASING GO1 App from the
official website to support the external GPS.

Specifications
Control Console Screen
SIZE 484 X375X178mm SIZE 13.3Inch
WEIGHT 11 Kg RESOLUTION 19201080
OPERATING TEMP  -10°C~45°C DISPLAY 2
BRIGHTNESs 1000 €d/m
Interface
RJ45 X 2 Battery
INTERFACE USB 2.0 Host X 2 RUNTIME 8 hours maximum
QC3.0USB X1 BATTERY 226.8Wh
AC INPUT 200V ~240V CHARGE TIME  8A charger: 2.5 hours
AC OUTPUT 200V ~240V

Charging Guidance

1.The CHASING Control Console supports 25.2V 2.9A and 25.2V 8A chargers for
charging.

2. Red light indicates Charging, green light indicates fully charged.

3. Please disconnect the charger in time after charging is completed.

4. Please unplug the charger after charging.

)]
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When notin use Working
Charge when ’
Do not run out power is less keep battery temopejatuore
of battery power than 25% power at -10°C ~45°C

50% ~ 70% (-18°F ~ 113°F)

Precautions

1. Please press the button on the upper right corner of the leakage
protection switch every month to verify whether the protection switch is
working properly.

2. Please take the control console lightly to avoid possible damage to screen or
other parts.

3. Do not splash water or liquids on the control console to avoid damaging the
hardware.Note that the warranty does not cover damage caused by
immersion.

4. Visit our website to download the software upgrade package and offline map
of your control console: www.chasing.com.

Support

If you have any questions or technical issues, send an email to the aftersales services of
Chasing or contact us on the official website.
Aftersales support on the official website: https://www.chasing.com/ >> Contact us >>
Online Customer Support >>Click here
Aftersales service email addresses: support01@chasing-innovation.com for Europe,
support02@chasing-innovation.com for Asia and Oceania,

and support03@chasing-innovation.com for South America,

North America, and Africa.

CHASING

This guide may be updated without notice.
Visit the Chasing official website for the latest version: https://www.chasing.com
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CHASING Bedienpult

Benutzerhandbuch
V1.0

Das CHASING Bedienpult ist eine professionelle Steuerkonsole, die fiir gewerbliche
High-End-Anwender entwickelt wurde. Das Geh&duse aus einer Aluminium-Legierungist
stabil und langlebig. Das integrierte 13,3-Zoll-1080p-Display liefert Echtzeit-
Unterwasserbilder vom ROV, die auch bei direkter Sonneneinstrahlung gut sichtbar
sind. Die ergonomische Steuerkonsole mit einer Reihe von gut durchdachten Schaltern,
Tasten und Anschliissen ermoglicht die gleichzeitige Steuerung von ROV und USV sowie
direkte Netzstromversorgung, USBL, Manipulatorarm, Echolot, externe Beleuchtung
und anderem professionellen Zubehor. Vier Standbeine konnen separat eingestellt
werden, um sich an verschiedene Terrains anzupassen. Mit Rollen kann das Bedienpult
nach dem Zusammenklappen leicht wie ein Koffer bewegt werden. So ist es tiberall
leicht einsetzbar.

1. Ein/Aus-Schalter: Zum Ein- und Ausschalten der des Bedienpults gedriickt halten.
2. Standardanschluss: Ladeanschluss der Steuerkonsole, ROV-Leinenanschluss,
Griffanschluss und USBL-Empfangeranschluss.

3. ROV links Winkel einstellen: ROV-Neigungswinkel einstellen.

4. USV linker Joystick: Zur Navigation des USV.

5. ROV linker Joystick: Zur Navigation des ROV.

6. RJ45-Anschluss 1: 10/100 Mbps Ethernet.

7.RJ45-Anschluss 2: 10/100 Mbps Ethernet.

8. Hebeplattform: Zur Steuerung der ROV-Hebeplattform des USV.

9. USB-Port 1: USB2.0

10. USB-Port 2: USB2.0

11. USB-Schnellladeanschluss: QC3.0-Ladeschnittstelle.

12. USV-Funktionstastenbereich

13. Benutzerdefinierter Funktionstastenbereich

14. ROV-Halterung 1: Scheinwerfer (driicken, um die Helligkeit einzustellen),
Laser-Frequenzteiler (driicken, um ein-/auszuschalten),

Greiferklaue (gedriickt halten, um ein-/auszuschalten).
*Hinweis: Wenn Sie eine Greiferklaue anbringen, halten Sie die ROV-Halterung
1 gedriickt, um sie zu aktivieren. Verwenden Sie dann das rechte Réndelrad des ROV, um die
Greiferklaue zu steuern. Halten Sie die ROV-Halterung 1 erneut gedriickt, um die Greiferklaue
zu deaktivieren. Jetzt wird das rechte Rdndelrad des ROV wieder in den Einstellmodus fiir
den Rollwinkel des ROV versetzt.

15. Foto/Video: Gedriickt halten, um zwischen Foto- und Videomodus umzuschalten.
Driicken, um Fotos oder Videos aufzunehmen.

16. Entsperren: Motoren entsperren/sperren

17. ROV-Halterung 2: Bedientaste des ROV-Zubehdrs (benutzerdefiniert).

18. 1-Tasten-Riicksetzung: Driicken, um das ferngesteuerte Fahrzeug (ROV)
wieder in die Horizontale zu bringen; gedriickt halten, um den Steuerungs
modus umzuschalten.

19. LED-Steuerung: ROV-Aufhelllicht ein- und ausschalten.

20. 12 V/DC-Anschluss: 12 V/DC, 3 A Ausgang.

21. Netzstromausgang: ROV-Netzanschluss.

22. AC-Eingang: Netzstromeingang.

23. Netzschalter: 1= EIN, O = AUS

24. ROV rechts Winkel einstellen: ROV-Randelrad rechts: ROV-Rollwinkel einstellen oder
Greiferklaue steuern.

25. USV rechter Joystick: Zur Navigation des USV.

26. ROV rechter Joystick: Zur Navigation des ROV.

27. AC-Leistungsschutzschalter: Schutzschalter und Erdschutzschalter.

28. Signalanzeige: Betriebsanzeige fiir Bedienpult, ROV und USV. Die griine LED
leuchtet wahred des Betriebs.

29. Display-Taste: Zum Einstellen der Parameter des Bildschirms.

30. Display: Touchscreen.

31. Lichtabschirmung

32. Laufrolle

33. Abnehmbares Standbein: Zum Aufstellen der Bedienkonsole.

34. Mechanischer Schalter: Es wird zur Steuerung des Stroms fiir das Steuerkastchen
verwendet. Nach dem Ausschalten des mechanischen Schalters wird kein
Arbeitsstrom verbraucht. 34
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Installieren und anschlieRen

Wenn es nicht an der Netzstromversorgung angeschlossen ist:
(@ SchlieRen Sie eine Seite der Leine am 4-poligen Anschluss (neben dem SD-Karten-
steckplatz) am oberen Teil des ROV-Moduls an und ziehen Sie die Befestigungsmuttern

fest. @ SchlieRen Sie das andere Ende der Leine am Standardanschluss an der
Steuerkonsole an und ziehen Sie die Befestigungsmuttern fest.

e g e |

HJesf |- )

Bei Anschluss an die Netzstromversorgung:

(I) Wenn das ROV nicht angedockt ist
(@ SchlieRen Sie das Netzkabel am Netzkabelanschluss am oberen Teil des Netzmoduls
an. Schliefen Sie das 4-polige Kabel am unteren Teil des Netzmoduls am 4-poligen
Anschluss am ROV an und ziehen Sie dann die Befestigungsmuttern fest.
@ SchlieRen Sie das entgegengesetzte Ende des Netzkabels mit der Leine am
Anschluss 21 fiir Netzstromausgang an der Steuerkonsole an und ziehen Sie die
Befestigungsmuttern fest, um die Verbindung herzustellen.

(1) Wenn das ROV angedockt ist
(@ SchlieBen Sie das 4-polige Kabel am unteren Teil des Netzmoduls am Anschluss ,RC"
in der Mitte der Dockingstation an. Verbinden Sie den Anschluss ,ROV" am oberen Teil
der Dockingstation und den 4-poligen Anschluss am ROV mit der Leine und ziehen Sie
dann die Befestigungsmuttern fest.

(2 SchlieBen Sie das Netzmodul mit Leine am Anschluss am oberen Teil des Netzmoduls
an. SchlieRen Sie dann die andere Seite am Anschluss 21 fiir den Netzstromausgang an

der Steuerkonsole an und ziehen Sie die Befestigungsmuttern fest, um die Verbindung
abzuschlieRen.

(1) Verwendung des USBL-Unterwasserpositionsierungssets

SchlieRen das externe GPS an den USB-Anschluss 1 oder USB-Anschluss 2 auf
dem Bedienfeld des Steuerkastens an.

Einschalten

+Ohne Netzstromversorgung
Kurzes Driicken des mechanischen Schalters 34 in der Mitte des Steuerkastens,
gefolgt von einem langen Driicken des Netzschalters W in der oberen linken Ecke
des Bedienfelds des Steuerkastens fiir 1 Sekunde. Zu diesem Zeitpunkt startet das
Tauchgerat und gibt einen Selbsttest-Ton aus. Gleichzeitig leuchtet der
Touchscreen des Steuerkastens auf. Warten bitte, bis der Touchscreen vollstandig
hochgefahren ist. Suchen im Interface nach der CHASING GO1 App, 6ffnen sie und
betreten das Bedienfeld der App, um die Echtzeitbildlbertragung zu erhalten und
die Maschine ordnungsgemaR zu steuern.

- Mit Netzstromversorgung

Kurzes Driicken des mechanischen Schalters @4 in der Mitte des Steuerkastens,
gefolgt von einem Driicken der Netzschalters 23 neben der AC-Steckdose auf dem
Bedienfeld auf den I-Status, um die Stromversorgung einzuschalten. Befolgen dann die
Anweisungen fiir das Einschalten gemaR den Schritten, wenn keine AC-Stromver-
sorgung verwendet wird. Wenn die AC-Stromversorgung verwendet wird, miissen Sie
nach erfolgreicher Verbindung von ROV und App in den Einstellungen der App fiir das
Tauchgerat die Option fiir die AC-Stromversorgung aktivieren.

*Hinweis: Informationen zur Installation und zum Betrieb des Netzstromversorgungssystems

finden Sie im Benutzerhandbuch und im Tutorium auf der Website. 36
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-Verwendung des USBL-Unterwasserpositionsierungssets

Kurzes Driicken des mechanischen Schalters 34 in der Mitte des Steuerkastens, gefolgt
von einem langen Driicken des Netzschalters (D in der oberen linken Ecke des
Bedienfelds des Steuerkastens fiir 1 Sekunde. Zu diesem Zeitpunkt startet das
Tauchgerat und gibt einen Selbsttest-Ton aus. Gleichzeitig leuchtet der Touchscreen
des Steuerkastens auf. Warten Sie, bis der Touchscreen vollstandig hochgefahren ist.
Suchen Sie im Interface nach der CHASING GO1 App, 6ffnen sie und betreten das
Bedienfeld der App, um die Echtzeitbildiibertragung sowie das GPS-Positionierungssig-
nal zu erhalten und die Maschine ordnungsgemaR zu steuern.

*Hinweis: Bitte laden die neueste Version der CHASING GO1 App von der offiziellen Website

herunter, um die Verwendung des externen GPS zu unterstitzen.

Tehnische Daten

Bedienpult Bildschirm
ABMESSUNGEN 484X 375X 178mm ABMESSUNGEN 13.3 Zoll
GEWICHT 11Kg AUFLOSUNG 1920X 1080
BETRIEBSTEMPERATUR  -10°C~45°C DISPLAYHELLIGKEIT 1000 cd/nd
Anschluss Akku
RJ45 X 2 LAUFZEIT Maximal 8 Stunden
ANSCHLUSS USB 2.0 Host X 2 AKKU 226.8Wh
QC3.0USB X1 LADEZEIT 8 A-Ladegerat:
NETZEINGANG 200V~ 240V 2,5 Stunden
AC-AUSGANG 200V ~240V

Anleitung zum Laden

1. Das CHASING Bedienpult untersttitzt 25,2 V/2,9 A und 25,2 V/8 A Ladegeréte.

2. Die rote LED zeigt den Ladevorgang an, die griine LED zeigt an, dass das Gerat
vollstéandig geladen ist.

3. Trennen Sie das Ladegerat rechtzeitig nach Abschluss des Ladevorgangs vom
Gerat.

4. Trennen Sie das Ladegerat nach dem Ladevorgang vom Stromnetz.

]

Der Akku darf
nicht leer sein

(1

Laden, wenn die

Leistung weniger

als 25 % betragt
than 25%

(I

Wenn Sie das Geréat

nicht benutzen,

halten Sie den Akku

bei 50 % - 70 %

G )

Betriebstemperatur
-10°C bis +45°C

Sicherheitshinweise

. Driicken Sie einmal im Monat die Taste oben rechts am Leckageschutzschalters
rechts, um zu lberpriifen, ob der Schutzschalter ordnungsgemaR arbeitet.

. Behandeln Sie das Bedienpult vorsichtig, um mégliche Schaden am Bildschirm
und anderen Teilen zu vermeiden.

. Lassen Sie kein Wasser oder andere Fliissigkeiten in das Bedienfeld eindringen,
um Schaden an der Hardware zu vermeiden.Beachten Sie, dass die Garantie
nicht fiir Schaden gilt, die durch Wassereinwirkung entstanden sind.

4. Besuchen Sie unsere Website, um das Software-Aktualisierungspaket und die

Offline-Karte fiir Ihre Steuerkonsole herunterzuladen: www.chasing.com.

-

N

w

Support

Wenn Sie Fragen oder technische Probleme haben, senden Sie eine E-Mail an den
Kundendienst von Chasing oder kontaktieren Sie uns Uber die offizielle Website.
Kundendienst auf der offiziellen Website: https://www.chasing.com/ >> Contact us >>
Online Customer Support >> hier klicken
E-Mail-Adressen des Kundendienstes: support01@chasing-innovation.com fiir Europa,
support02@chasing-innovation.com fiir Asien und
Ozeanien
und support03@chasing-innovation.com fiir
Stidamerika, Nordamerika und Afrika.

CHASING

Diese Bedienungsanleitung kann ohne vorherige Ankiindigung aktualisiert werden.
Besuchen Sie die offizielle Chasing-Website,
um die neueste Version zu erhalten: https://www.chasing.com

38



39

la consola de control CHASING

Manual del usuario
V1.0

La consola de control CHASING es una plataforma de control profesional disefiada para
usuarios profesionales experimentados. La carcasa de aleacion de aluminio es resistente
y duradera. La pantalla incorporada de 13,3 pulgadas y 1080p ofrece imagenes
submarinas del ROV en tiempo real y claramente visibles, incluso con luz solar directa. La
plataforma de control ergonémica, con una serie de interruptores, botones e interfaces
bien disefiados, hace que pueda controlar el ROV'y el USV simultdneamente, asi como la
alimentacién directa de CA, el USBL, el brazo manipulador, el sénar de imagen, las luces
externas y otros accesorios profesionales. Se pueden montar cuatro soportes por
separado para adaptarse a diversos terrenos. Gracias a las ruedas de la parte inferior, se
puede transportar facilmente como una maleta después de cerrarla. Puede trabajar en
cualquier lugar facilmente.

1. Interruptor de encendido: una pulsacion larga para encender/apagar la
consola de control.

2. Interfaz estandar: Puerto de carga de la consola de control, puerto del tether

del ROV, puerto del asa y puerto del receptor para USBL

3. Ruedecilla izquierda de ajuste del ROV: ajusta el dngulo de cabeceo del ROV.

4. Palanca de control izquierdo del USV: se utiliza para controlar la navegacion
del USV.

5. Palanca de control izquierdo del ROV: se utiliza para controlar la navegacion
del ROV.

6. Interfaz RJ45 1: Ethernet de 10/100 Mbps.

7. Interfaz RJ45 2: Ethernet de 10/100 Mbps.

8. Plataforma de elevacién: controla la plataforma de elevacion del ROV del USV.

9. Interfaz USB 1: USB 2.0

10. Interfaz USB 2: USB 2.0

11. Interfaz de carga rapida USB: interfaz de carga QC3.0.

12. Area de teclas de funciones del USV

13. Area de teclas de funciones definidas por el usuario

14. Montaje 1 del ROV: Foco (Luz Led) (pulsa para ajustar la intensidad),

escalador laser (pulsa para encender/apagar), pinza
manipuladora (mantén pulsado para encender/apagar)

*Nota: Al fijar el manipulador pinza, mantenga pulsado ROV Mount 1 para activarla. Puede usar el
dial derecho (o rueda) del ROV para controlar el Manipulador pinza. Mantenga pulsado el ROV
Mount 1 de nuevo para desactivar la pinza manipuladora. Ahora, la rueda (dial) derecha del ROV
volvera al modo de ajuste del angulo de inclinacién del ROV.

15. Foto/Video: Mantener pulsado para cambiar entre el modo foto y video. Pulsar
brevemente para hacer fotos o grabar videos.

16. Desbloquear: desbloquear/bloquear motores

17. Montaje 2 del ROV: botdn de funcionamiento de los accesorios del ROV
(definidos por el usuario).

18. Tecla de restablecimiento: una pulsacidn corta para restablecer la posicion
horizontal del ROV. Una pulsacién larga para cambiar el modo de control.

19. Control de la luz LED: Encender/apagar la luz del ROV

20. Interfaz de 12 V CC: salida 12 VCC/3 A.

21. Interfaz de salida de corriente CA: interfaz de alimentacion de CA del ROV.

22. Toma de corriente CA: entrada de alimentacion de CA.

23. Interruptor de alimentacién de CA: | = ENCENDIDO, O = APAGADO

24. Ruedecilla derecha de ajuste del ROV: Rueda derecha ( o dial) del ROV: ajusta el
angulo de inclinacién, alaveo del ROV o controla el manipulador pinza.

25. Palanca de control derecho del USV: se utiliza para controlar la navegacion
del USV.

26. Palanca de control derecho del ROV: se utiliza para controlar la navegacion
del ROV.

27. Interruptor de proteccién de la alimentacion de CA: interruptor de proteccion
de aire e interruptor de proteccién contra fugas.

28. Luz de sefializacion: luz indicadora para la consola de control, el ROV y el
USV. La luz verde esta siempre encendida cuando se trabaja.

29. Botdn de visualizacién: ajusta los pardmetros de la pantalla de
visualizacion.

30. Visualizacién: pantalla tactil.

31. Cubierta protectora para la luz

32.Rueda

33. Soporte extraible: se utiliza para sostener la consola de control.

34. Interruptor mecanico: se utiliza para controlar la operacién de apagado /
encendido de la caja de control, después de apagarlo, no habra consumo de
corriente de trabajo.
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Cuando no esta conectado a una fuente de alimentacion de CA: (2 Conecte un lado del tether de CA en el puerto receptor situado en la parte
superior del médulo de alimentacién de CA. Luego, conecte el extremo opuesto del

(D Conecte un lado del Tether o umbilical en el puerto de 4 pines (junto a la ranura para tether de CA en el puerto 21 para suministrar una fuente de alimentacién de CA a

tarjetas SD) situado en la parte superior del médulo del ROV y apriete manualmente las la consola de control y apriete las tuercas de fijacién manulamente para
tuercas de sujecion. @ Conecte el extremo opuesto del tether en el puerto estandar de la

consola de control y apriete manualmente las tuercas de sujecion.

completar la conexion.

(I) Cuando el ROV no esta acoplado (111) Al utilizar el kit de posicionamiento subacuatico USBL

(@ Conecte un lado del tether de CA en el puerto situado en la parte superior del médulo Conecte el GPS externo al puerto 1 0 2 de USB en el panel de |a caja de control.
de alimentacion de CA. Conecte el cable de 4 pines situado en la parte inferior del médulo
de alimentacion de CA en el puerto de 4 pines del ROV, y apriete manualmente.

(@ Conecte el extremo opuesto del anclaje de CA en el puerto 21 para suministrar una
fuente de alimentacion de CA a la consola de control y apriete las tuercas de fijacion para

completar la conexion. @

((c
v

Encendido

. +Sin utilizar la fuente de alimentacién de CA
(©) = Presione brevemente el interruptor mecanico 34 en el medio de la caja de control, y luego
(I1) Cuando el ROV est4 acoplado mantenga prgsionado elinterruptor de encendido @ en la esquina superior izqu_ierda del
panel de la caja de control durante 1s, en este momento, el ROV se arrancay emite un
sonido de autoprueba, y la pantalla téctil de la caja de control se ilumina al mismo tiempo,
espere a que la pantalla tactil se inicie por completo, busque la aplicacién CHASING GO1

(@ Conecte el cable de 4 pines situado en la parte inferior del modulo de alimentacion de
CA en el puerto "RC" que hay en medio la estacion de acoplamiento. Use el tether para

conectar el puerto "ROV" en la parte superior de [a estacién de acoplamiento y el puerto en lainterfaz, haga clic para abrir e ingresar a la interfaz de control de la aplicacién, asf
de 4 pines en el ROV, y apriete las tuercas de sujecion, y apriete manualmente las tuercas obteniendo la transmisién de video en tiempo real y controlando la maquina

de sujecion. normalmente.

- Uso de la fuente de alimentacién de CA

Presione brevemente el interruptor mecénico @4 en el medio de la caja de control, y luego
presione el botén de encendido 23 en el lado del enchufe CA en el panel de la caja de
control al estado de | para encender, consulte los pasos que no usan fuente de
alimentacién de CA para completar el arranque. Al utilizar la funcién de fuente de
alimentacién de CA, después de que el ROV se haya conectado correctamente a la
aplicacién, deba activar la opcion de fuente de alimentacion de CA en la configuracion de
ROV de la aplicacion.

*Nota: Para instalar y manejar el sistema de alimentacion de CA, consulte el manual de
usuario y el tutorial sobre el sistema de alimentacion de CA en la pagina web. 4
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« Al utilizar el kit de posicionamiento subacuatico USBL

Presione brevemente el interruptor mecanico 39 en el medio de la caja de control, y luego
mantenga presionado el interruptor de encendido (@ en la esquina superior izquierda del
panel de la caja de control durante 1s, en este momento, el ROV se arranca y emite un
sonido de autoprueba, y la pantalla tactil de la caja de control se ilumina al mismo
tiempo, espere a que la pantalla tactil se inicie por completo, busque la aplicacién
CHASING GOL1 en la interfaz, haga clic para abrir e ingresar a la interfaz de control de la
aplicacién, asi obteniendo la transmisién de video en tiempo real y la sefial de
posicionamiento GPS y controlando la maquina normalmente.

*Nota: Descargue la dltima version de la aplicacién CHASING GO1 desde el sitio web
oficial para admitir el uso de GPS externo.

Especificaciones

Consola de control Pantalla
TAMARO 484X375X178mm  TAMARO 13,3 pulgadas
PESO 11Kg RESOLUCION 1920 X 1080
FONCiONAMIENTO_10°C45C CAPANTALLA  lo00cdm2
Interfaz Bateria

2 RJ45 AUTONOMIA Méaximo 8 horas
INTERFAZ 2 Host USB 2.0 BATERIA 226,8 Wh

1USB QC 3.0 TIEMPO DE Cargador 8A:
ENTRADADECA 200V~ 240V CARGA 2,5 horas
SALIDA DE CA 200V ~240V

Instrucciones de carga

1. La consola de control CHASING admite cargadores de 25,2Vy2,9A,y 25,2Vy 8 A para
la carga.

2.Laluzrojaindica que la bateria se estd cargando y la luz verde que ya esta
completamente cargada.

3. Desconecte el cargador después de que se complete la carga.

4, Desenchufe el cargador después de la carga.
Cuando no la utilice,

] Cérguela cuando 7
bNo deje que la fenga una carga guardela con una
ateria se agote inferior al 25 % carga entre el
completamente 50y el 70 %

Temperatura de
funcionamiento
-10~45°C
(-18°F- 113 °F)

Precauciones

1. Pulse el botdn en la esquina superior derecha del dispositivo de proteccién contra

fugas una vez al mes, todos los meses para verificar si el interruptor de proteccion

funciona correctamente.

2. Agarre con cuidado la consola de control para evitar posibles dafios en la pantalla u
otras partes.

3. No salpique agua o liquidos sobre la consola de control para evitar dafiar el hardware.
Tenga en cuenta que la garantia no cubre dafios provocados por la inmersion.

4. Visite nuestra pagina web para descargar el paquete de actualizacién del software
y los mapas sin conexién en su consola de control: www.chasing.com.

Ayuda

Si tiene alguna duda o problema técnico, envie un correo electronico al servicio posventa de

chasing o contactenos por el sitio web oficial.

Servicio de postventa oficial del sitio web:

https://www.chasing.com/ >> Contactenos >> Atencion al cliente en linea >>haga clic aqui

Correo electrénico posventa: support01@chasing-innovation.com-- Europa
support02@chasing-innovation.com --Asia y Oceania
support03@chasing-inno vation.com - América del Norte, del Sur y Africa

CHASING

Esta guia estéa sujeta a las actualizaciones sin previo aviso.
Puedes verificarlo en el sitio web oficial de Chasing para la ultima version:
https://www.chasing.com
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La Console de controle CHASING

Manuel d'utilisation
V1.0

La C;ﬂnsole de controle CHASING est une plate-forme de contréle professionnelle congue
pourtes utilisateurs professionnels haut de gamme. La coque en alliage d'aluminium
est solide et durable. L'écran de 13,3 pouces intégré de 1080P fournit des images
sous-marines en temps réel du drone, qui sont clairement visibles méme en plein soleil.
La plate-forme de contrble ergonomique, avec ces différents interrupteurs, boutons et
interfaces bien congus, permet de contréler simultanément le drone et le véhicule de
surface autonome (USV), ainsi que l'alimentation directe CA, 'USBL, le bras
manipulateur, le sonar, les lumiéres externes etd’ autres accessoires professionnels.
Quatre supports peuvent étre réglés séparément pours’ adapter a divers terrains. Avec
des roulettes en bas, il peut étre facilement transporté comme une valise aprés avoir
été replié. Il peut fonctionner n'importe ou facilement.

1. Interrupteur de mise sous tension : Appuyez longuement pour allumer/éteindre
la console de controle.

2. Interface standard : Le port de charge de la console de commande, le port de

" ombilical du drone, le port de la poignée et le port du récepteur USBL.

3. Ajustement de l'angle gauche du drone : Ajuster ['angle d'inclinaison du drone.

4. Joystick gauche du véhicule de surface autonome (USV) : Utilisé pour controler
la navigation du véhicule de surface autonome (USV).

5. Joystick gauche du drone : Utilisé pour contréler la navigation du ROV.

6. Interface RJ45 1 : Ethernet 10/100 Mbits/s.

7. Interface RJ45 2 : Ethernet 10/100 Mbits/s.

8. Plate-forme élévatrice : Contrélez la plate-forme élévatrice du drone du véhicule
de surface autonome (USV).

9. Interface USB 1: USB2.0

10. Interface USB 2: USB2.0

11. Interface de charge rapide USB : Interface de charge QC3.0.

12. Zone des touches de fonction du véhicule de surface autonome (USV)

13. Zone de touches de fonction définie par |'utilisateur

14. Support 1 du drone : Lumiére de plongée (appuyez pour régler I intensité),

laser scaler (appuyez pour allumer/éteindre), pince robotique (appuyez et
maintenez enfoncée pour allumer/éteindre).

*Remarque : Lorsque vous fixez une pince robotique, appuyez sur le support 1 du drone et
maintenez-le enfoncé pour I'activer. Vous pouvez alors utiliser la molette de pouce droit du
drone pour contréler la pince robotique. Appuyez a nouveau sur le support 1 du drone et
maintenez-le enfoncé pour désactiver la pince robotique. La molette de pouce droit du drone est
maintenant rétablie en mode de réglage de I'angle de roulis du drone.

15. Photo/Vidéo : Appuyez sur cette touche et maintenez-la enfoncée pour passer du
mode photo au mode vidéo. Appuyez briévement pour prendre des
photos ou enregistrer des vidéos.

16. Déverrouiller : Déverrouiller/verrouiller les moteurs

17. Support 2 du drone : Bouton de commande des accessoires du drone (défini
par 'utilisateur).

18. Réinitialisation a une touche : Appuyez brievement pour repositionner le ROV
3 un état horizontal/Appuyez longuement pour changer de mode de contrdle.

19. LED de contrdle : Activer/désactiver I option fill flash du drone.

20. Interface 12V CC: Sortie 12 V CC/3A.

21. Interface de sortie alimentation CA : Interface d'alimentation CA drone.

22. Prise d'alimentation CA : Entrée alimentation CA.

23. Interrupteur d'alimentation CA: 1= 0N, O = OFF

24. Ajustement de l'angle droit du drone : Molette de pouce droit du drone : Ajustez

I angle de roulis du drone ou contrdlez la pince robotique.

25. Joystick droit du véhicule de surface autonome (USV) : Utilisé pour contrdler
la navigation du véhicule de surface autonome (USV).

26. Joystick droit du drone : Utilisé pour contrdler la navigation du ROV.

27. Commutateur de protection d'alimentation CA : Interrupteur de protection
d'air et interrupteur de protection contre les fuites.

28.Voyant lumineux de signal : Voyant lumineux pour console de commande,
drone et véhicule de surface autonome (USV). Le voyant vert est toujours
allumé lorsque ['appareil est en fonctionnement.

29. Bouton Affichage : Permet d'ajuster les paramétres de ['écran d'affichage.

30. Affichage : Ecran tactile.

31. Bouclier léger

32. Roue

33. Support amovible : utilisé pour soutenir la console de contréle.

34. linterrupteur mécanique: Dédié a réaliser la mise sous tension ou la mise hors
tensiondel” armoire de commande. Aprés le déclenchementde | interrupteur
mécanique, ne produire aucune consommation du courant de service.
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Installation et connexion
Lorsqu'il n'est pas connecté a I'alimentation CA :

(D Connectez une extrémité de I'ombilical au port a 4 broches (a c6té du logement de la
carte SD) sur la partie supérieure du module du drone et serrez les écrous de fixation. @
Connectez l'extrémité opposée de I'ombilical au port standard de la console de
commande et serrez les écrous de fixation.

o e

Lorsqu'il est connecté a I'alimentation CA :

(1) Lorsque le drone n'utilise pas la station d'accueil

(D Connectez une extrémité de I'ombilical d'alimentation CA au port de I'ombilical
d'alimentation CA sur la partie supérieure du module d'alimentation CA. Connectez le
cable a 4 broches de la partie inférieure du module d'alimentation CA au port a 4 broches
du drone, puis serrez les écrous de fixation.

(2 Connectez I'extrémité opposée de I'ombilical d'alimentation CA au port 21 de sortie de
I'alimentation CA de la console de commande et serrez les écrous de fixation pour
terminer la connexion.

(I1) Lorsque le drone utilise la station d'accueil.
(@ Connectez le cable a 4 broches de la partie inférieure du module d'alimentation CA au
port « RC » situé au milieu de la station d'accueil. A I'aide de I'ombilical, connectez le port
«ROV » de la partie supérieure de la station d'accueil et le port a 4 broches du drone, puis
serrez les écrous de fixation.

(2 Connectez une extrémité de I'ombilical d'alimentation CA au port de I'ombilical

CA sur la partie supérieure du module d'alimentation CA. Connectez ensuite |'autre
extrémité de I'ombilical d'alimentation CA au port 21 de sortie de I'alimentation CA

de la console de commande et serrez les écrous de fixation pour terminer la FR
connexion.

(1) Encasd’ utilisation du kit de positionnement sous-marin USBL

Connecter le GPS extérieur a I’ interface USB 1 ou a ' interface USB 2 sur le
panneaudel’ armoire de commande.

Mise sous tension

- Sivous n'utilisez pas l'alimentation CA
Appuyer brievement sur " interrupteur mécanique @ dans | armoire de
commande, et puis appuyer sur le commutateur général (@ sur le coin supérieur
gauche du panneau de ' armoire de commande durant 1s, a ce moment, mettre le
véhicule sous-marin sous tension, donner ainsi la voix d’ autocontrdle, allumer
' écrantactilede!” armoire de commande en méme temps, aprés le démarrage
completdel” écran tactile, trouver ' application CHASING GOl sur |’ interface,
accéderal’ interface de commandedel” Application apres le clic sur « Activer », et
puis obtenir les informations téléchargées relatives au schéma en temps réel et
réaliser la manipulation normale de la machine.
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- Sivous utilisez' alimentation CA 1
Appuyer brievement sur " interrupteur mécanique 3 dans " armoire de commande, et P reca Utl ons
puis appuyer sur le bouton d” alimentation 23 a proximité de la prise CA du panneau de
I armoire de commande jusqu’ al  état| pour réaliser la mise sous tension, et
procéder ensuite aux étapes de mise sous tension selon les méthodes de non utilisation
del alimentation CA.Encasd’ activation de la fonctiond’ alimentation CA, configurer

1.Une fois par mois, appuyez sur le bouton situé dans le coin supérieur droit de
I interrupteur de protection contre les fuites. upérieur droit du commutateur de
protection contre les fuites pour vérifier si le commutateur de protection
fonctionne correctement.

I option du commutateur CAdans " Application du véhicule sous-marin apres la 2. Veuillez tenir la console de contréle délicatement pour éviter d'endommager
connexion avec succes entre ROV et Application. ['écran ou d'autres pieces.
3. Faites attention a ne pas éclabousser d'eau ou de liquide sur la console de

* Remarque : Pour obtenir des informations sur ' installation et le fonctionnement du contrdle pour éviter d'endommager le matériel,Notez que la garantie ne couvre
systtmed’ alimentation CA, consultez le manuel d’ utilisation et le tutoriel relatif au pas les domm{ages causes parune immersion. -
systtme d’ alimentation CA sur le site Web. 4. Visitez notre site V\{e_b al adrgssg www.chasmg.co_m pour télécharger

le paquet de mise a jour du logiciel et la carte hors ligne de votre console de

commande.

- Encasd’ utilisation du kit de positionnement sous-marin USBL
Appuyer brievement sur " interrupteur mécanique 3 dans " armoire de commande, et
puis appuyer sur le commutateur général @ sur le coin supérieur gauche du panneau de

" armoire de commande durant 1s, a ce moment, mettre le véhicule sous-marin sous Su p po rt

tension, donner ainsi lavoixd’ autocontrdle, allumer " écran tactilede” armoire de

commande en méme temps, aprés le démarrage complet de " écran tactile, trouver Si vous avez des questions ou des problemes techniques, envoyez un courriel aux services
L application CHASING GOl sur " interface, accéderal interface de commande de aprés-vente de Chasing ou contactez-nous sur le site officiel.

I Application aprés le clic sur « Activer », et puis obtenir les informations téléchargées Service aprés-vente sur le site offictel _ _ _ o
relatives au schéma en temps réel et les signaux de positionnement GPS et réaliser la https://www.chasing.com/ >> Contactez-nous >> Client en ligne Assistance >>Cliquez ici

manipulation normale de la machine.
Adresses électroniques du service aprés-vente pour |'Europe :
* Remarque :Veuillez télécharger la derniére version de I Application CHASING GO1 sur

; support01@chasing-innovation.com,support02@chasing-innovation.com pour I'Asie et
le site officiel afin de prendre en charge | utilisationd’ un GPS extérieur.

I'Océanie,et support03@chasing-innovation.com pour I'Amérique du Sud, I'Amérique du Nord et
I'Afrique.

Caractéristiques

Console de contrdle Ecran
TAILLE 484 X375X178mm TAILLE 13,3 pouces
POIDS 11Kg RESOLUTION 1920 X 1080
FONCTIONNENENT  10345°C DELAFHCHAGE  L000CU/m2
Interface Batterie
RJ45 X 2 AUTONOMIE 8 heures maximum
INTERFACE Hote USB 2.0 X 2 BATTERIE 226.8Wh
USBQC3.0 X1 TEMPS DE Chargeur 8 A
ENTREE CA 2003240V CHARGE 2,5 heures
SORTIE CA 2002240V

CHASING

Ce guide peut étre mis a jour sans préavis.
Consultez le site Web officiel de Chasing pour la derniére version : https://www.chasing.com
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Console di comando CHASING

IT
Manuale utente
V1.0

La console di comando CHASING e una piattaforma di controllo professionale
progettata per utenti professionisti di alta gamma. L'involucro in lega di alluminio &
resistente e duraturo. Il display 1080P integrato da 13,3 pollici offre immagini con
ROV subacqueo in tempo reale, chiaramente visibili anche alla luce solare diretta.
Questa piattaforma di controllo ergonomica, con una serie di interruttori, pulsanti e
interfacce perfettamente progettate, consente di controllare contemporaneamente ROV
e USV, ma anche sistemi di alimentazione diretta CA, USBL, bracci manipolatori,
sonar aimmagini, luci esterne e altri accessori professionali. E possibile montare
separatamente anche quattro staffe per poggiarla su vari tipi di suolo. Con le rotelle
in basso, & possibile trasportarla facilmente come una valigia dopo averla ripiegata. E
possibile utilizzarla ovunque e facilmente.

51

1. Interruttore di alimentazione: tenere premuto a lungo per accendere/speg
nere la console di comando.

2. Interfaccia standard: La porta di carica della console di comando, la porta del cavo
ROV, la porta di controllo del cavo e la porta del ricevitore USBL.

3. Adattatore ad angolo sinistro per ROV: per regolare ['angolo di inclinazione del ROV.

4. Leve di comando USV a sinistra: utilizzate per controllare la navigazione dell'USV.

5. Leve di comando ROV a sinistra: Utilizzate per controllare la navigazione del ROV.

6. Interfaccia RJ45 1: 10/100 Mbps Ethernet.

7. Interfaccia RJ45 2: 10/100 Mbps Ethernet.

8. Piattaforma di sollevamento: per controllare la piattaforma di sollevamento
dell'USV.

9. Interfaccia USB 1: USB2.0

10. Interfaccia USB 2: USB2.0

11. Interfaccia di ricarica rapida USB: Interfaccia di ricarica QC3.0.

12. Area dei tasti funzione dell'USV

13. Area dei tasti funzioni definiti dall'utente

14. Montaggio ROV 1: Proiettore (premere per regolare l'intensita), scaler laser

(premere per attivare/disattivare), grabber (tenere premuto per attivare/disatti
vare)

*Nota: quando si collega un grabber, tenere premuto ROV Mount 1 per attivarlo. Usare la rotella di

destra del ROV per controllare il grabber. Tenere premuto nuovamente ROV Mount 1 per disattiva-

re il grabber. A questo punto, la rotella di destra del ROV viene reimpostata sulla modalita di

regolazione dell'angolo di rollio del ROV.

15. Foto/Video: Tenere premuto per alternare le modalita foto e video. Premere
normalmente per scattare foto o registrare video.

16. Sblocca: sblocca/blocca i motori

17. Montaggio ROV 2: Pulsante di comando per accessori ROV (definito
dall'utente).

18. Reset con un tasto: Premere brevemente per riportare il ROV ad una
posizione orizzontale/Premere a lungo per passare ad un'altra modalita di
funzionamento.

19. Controllo LED: Attivare/disattivare la luce di riempimento del ROV.

20. Interfacciada 12V CC: uscitada 12V CC/3 A.

21. Interfaccia di potenza CA in uscita: interfaccia di potenza CA con ROV.

22. Presa di connessione CA: ingresso alimentazione CA.

23. Interruttore CA: I=ON, O=OFF

24. Adattatore ad angolo destro per ROV: Rotella di destra del ROV: regolazione

dell'angolo di rollio del ROV o controllo del grabber.

25. Leve di comando USV a destra: utilizzate per controllare la navigazione
dell'USV.

26. Leve di comando ROV a destra: Utilizzate per controllare la navigazione del ROV.

27. Interruttore di protezione alimentazione CA: interruttore di protezione
dell'aria e interruttore di protezione dalle perdite.

28. Spia indicatrice di segnale: spia di segnale per console di comando, ROV e
USV. La spia verde & sempre accesa durante 'uso.

29. Pulsante display: per regolare i parametri della schermata del display.

30. Display: touch screen.

31. Schermo luce

32. Ruota

33. Staffa removibile: utilizzata per sostenere la console di comando.

34. Interruttore meccanico: serve per disalimentare/alimentare la scatola di
controllo. Dopo lo spegnimento dell’ interruttore meccanico, non si generera il
consumo della corrente di lavoro.
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Installazione e collegamento

Quando non é collegato all'alimentazione CA:
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( Collegare un'estremita del cavo alla porta a 4 pin (accanto allo slot della scheda SD)
sulla parte superiore del modulo ROV e stringere i dadi di serraggio.

2 Collegare I'estremita opposta del cavo alla porta standard sulla console di comando
e stringere i dadi di serraggio.

Quando é collegato all'alimentazione CA:

(1) Quando il ROV non sulla docking station
@ Collegare un'estremita del cavo CA all'apposita porta sulla parte superiore del modulo
di alimentazione CA. Collegare il cavo a 4 pin sulla parte inferiore del modulo di
alimentazione CA alla porta a 4 pin sul ROV, quindi stringere i dadi di serraggio.
(@ Collegare I'estremita opposta del cavo CA alla porta 21 per I'alimentazione CA in
uscita sulla console di comando e stringere i dadi di serraggio per completare la
procedura di connessione.

(I1) Quando il ROV é sulla docking station
(@ Collegare il cavo a 4 pin sulla parte inferiore del modulo di alimentazione CA alla porta
“RC" nel centro della docking station. Usare il cavo per collegare la porta “ROV" sulla
parte superiore della docking station alla porta a 4 pin sul ROV, quindi stringere i dadi di
serraggio.

2 Collegare un'estremita del cavo CA all'apposita porta sulla parte superiore del modulo
di alimentazione CA. Quindi collegare I'altra estremita del cavo CA alla porta 21 per
I'alimentazione CA in uscita sulla console di comando e stringere i dadi di serraggio per
completare la procedura di connessione.

(111) Quando si utilizza il set di posizionamento sotto acqua USBL

Inserire il GPS esterno nella porta USB 1 o nella porta USB 2 sul pannello della
scatola di controllo.

Accensione

+Se non si utilizza alimentazione CA
Premere |’ interruttore meccanico® al centro della scatola di controllo, poi
tenere premuto ' interruttore dell’ alimentazione® a sinistra in alto sul
pannello della scatola di controllo per 1 sec. A tal punto, il sottomarino si
accende ed emette il suono dell’ autotest, mentre il pannello tattile della
scatola di controllo si accende. Dopo I attivazione completa del pannello
tattile, individuare ' app CHASING GO1 dall’ interfaccia, cliccare su Apri ed
accedere alla pagina di controllo dell’ app per ottenere le immagini in tempo
reale e comandare normalmente la macchina.

- Se si utilizza alimentazione CA

Premere ' interruttore meccanico® al centro della scatoladi controllo, poi premere
sul pulsante dell’ alimentazione 23 al fianco della presa a tre buchi CA sul pannello
della scatola di controllo fino allo stato | per accensione. In seguito, é sufficiente fare
riferimento al passaggio senza alimentazione CA per accensione. Quando si utilizza la
funzione dell’ alimentazione CA, dopo la connessione riuscitatraROVe ' app,
occorre attivare I’ opzione di Alimentazione CA ON dalle impostazioni del
sottomarino nell’ app.

54



- Quando si utilizza il set di posizionamento sotto acqua USBL

Premere I interruttore meccanico@ al centro della scatola di controllo, poi tenere
premuto ' interruttore dell’ alimentazione( a sinistra in alto sul pannello della
scatola di controllo per 1 sec. A tal punto, il sottomarino si accende ed emette il

suono dell’ autotest, mentre il pannello tattile della scatola di controllo si accende.

Dopo I’ attivazione completa del pannello tattile, individuare ' app CHASING GO1
dall’ interfaccia, cliccare su Apri ed accedere alla pagina di controllo dell’ app per
ottenere le immagini in tempo reale e comandare normalmente la macchina.

Attenzione: si pregadi scaricare ' ultima versione dell’ app CHASING GO1 dal sito
ufficiale per sostenere I uso del GPS esterno.

Specifiche

Console di comando Schermo
DIMENSIONI 484X 375X 178mm DIMENSIONI 13,3 pollici
PESO 11Kg RISOLUZIONE 19201080
TEMP DIESERCIZIO 10°C~45°C Egtﬂgﬁ:g&&ﬁ 1000 cd/rd
Interfaccia
RJ45 X 2 Batteria
INTERFACCIA Porta USB2.0 X 2 AUTONOMIA Massimo 8 h
USBQC3.0 X1 BATTERIA 226,8 Wh
INGRESSO CA 200V ~240V TEMPO DI Caricabatterie da
USCITA CA 200V ~ 240V CARICA 8A:2,5h

Guida allaricarica

1. Per la procedura di ricarica, la console di comando CHASING é compatibile
con caricabatterieda 25,2Va2,9Ae252Va8A.

2. La luce rossa indica che la carica @ in corso, la luce verde che la carica & stata
completata.

3. Scollegare il caricabatterie subito dopo il completamento della carica.

4.Scollegare il caricabatterie dopo la ricarica.

|| (|| e=O

. . In caso diinutilizzo, Temperatura di
Non scaricare Ricaricarla quando mantenere la esercizio
completamente la la potenza & potenza della -10°C~45°C
batteria inferiore al 25% batteria al 18°F-113°F
50% - 70% (-18°F-113°F)
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Precauzioni

. Unavolta al mese, premere il tasto sull'angolo superiore destro dell'interruttore di
protezione dalle perdite, dell'interruttore di protezione dalle perdite, per
verificare il corretto.
funzionamento dell'interruttore di protezione.

. Maneggiare con delicatezza la console di comando, onde evitare di danneggiarne
lo schermo o altre parti.

.Non bagnare con acqua o altri liquidi la console di comando, onde evitare di
danneggiarne ['hardware, Tenere in considerazione che la garanzia non copre i
danni causati da immersione.

4. Visitare il sito web www.chasing.com per scaricare il pacchetto di aggiornamento

software e le mappe offline della console di comando.

—
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Assistenza

In caso di domande o problemi tecnici, & possibile inviare un'e-mail al servizio di assistenza
postvendita Chasing oppure contattarci sul nostro sito web ufficiale.

Servizio di assistenza postvendita sul sito web ufficiale:
https://www.chasing.com/ >> Contact us >> Online Customer Support >> Click here

Indirizzo e-mail del servizio di assistenza postvendita:

support01@chasing-innovation.com per I'Europa;
support02@chasing-innovation.com per |'Asia e I'Oceania;
support03@chasing-innovation.com per il Sud America, il Nord America e I'Africa.

CHASING

La presente guida puo essere aggiornata senza preavviso.
Accedere al sito web ufficiale di Chasing per consultare la versione piti recente: https://www.chasing.com
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CHASING-kontrollkonsoll

Bruksanvisning
V1.0

CHASING-kontrollkonsoll er en profesjonell kontrollplattform, utformet for
krevende profesjonelle brukere. Skallet av aluminiumslegering er slitesterkt og
holdbart. Innebygd 13,3”  1080P skjerm leverer ROV-undervannsbilder i sanntid, som
er tydelige selv i direkte sollys. Den ergonomiske kontrollplattformen - som har et antall
godt utformede brytere, knapper og grensesnitt - sarger or at den kan kontrollere ROV
og USV samtidig, samtidig som den har direkte AC-stremforsyning, USBL,
manipulatorarm, bildesonar, eksterne lys og annet profesjonelt tilbehgr. Fire braketter
kan kobles til separat for & tilpasses forskjellige terreng. Med ruller nederst kan den
baeres enkelt som en koffert etter ssmmenfolding. Den kan enkelt fungere hvor som
helst.
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1. Strambryter: Langt trykk for a sla pa/av kontrollkonsollens stram.
2. Standard grensesnitt: Kontrollkonsollens ladeport, ROV-ens tetherport,
handtakport og USBL-mottakerport.

3. ROV-ens venstre vinkeljustering: Juster ROV-ens stigningsvinkel.

4. USV venstre kontrollspaker: Brukes til & kontrollere navigeringen av USV.

5. ROV venstre kontrollspaker: Brukes til & kontrollere navigeringen av ROV.

6. RJ45-grensesnitt 1: 10/100 Mbps Ethernet.

7. RJ45-grensesnitt 2: 10/100 Mbps Ethernet.

8. Lefteplattform: Kontrollere ROV-ens lgfteplattform til USV.

9. USB-grensesnitt 1: USB2.0

10. USB-grensesnitt 2: USB2.0

11. USB-hurtigladegrensesnitt: QC3.0-ladegrensesnitt.

12. USV-funksjonstastomrade

13. Omrade for brukerdefinert tast

14. ROV-montering 1: Flomlys (trykk for a justere intensiteten),
lasermaler(trykk for a sla pa/av), gripeklo (trykk og hold for & sla pa/av)

*Merk: Nar du kobler til en gripeklo, trykker du og holder ROV-feste 1 for & aktivere den.
Deretter kan du bruke hayre tommelhjul pa ROV-en for a kontrollere gripekloen. Trykk
og hold ROV-feste 1 igjen for & deaktivere gripekloen. N& er hgyre tommelhjul pa
ROV-en gjenopprettet til modus for justering av ROV-rullevinkelen.

15. Foto/video: Trykk og hold for & bytte mellom foto- og videomodus. Kort trykk for a ta
bilder eller spille inn video.

16. Lase opp: Las opp / & motorer

17. ROV-montering 2: Betjeningsknapp (brukerdefinert) for ROV-tilbeher.

18. En-knapps tilbakestilling: Kort trykk for a reposisjonere ROV-returen til en
horisontal status / langt trykk for a bytte kontrollmodus.

19. LED-kontroll: Sla pa/av ROV-fyllingslyset

20. 12 V DC-grensesnitt: 12 VDC/3A-utgang.

21. AC-stromutgangsgrensesnitt: ROV AC-stromgrensesnitt.

22. AC-strgmuttak: AC-streminngang.

23. AC-strembryter: I=PA, O=AV

24. ROV-ens hayre vinkeljustering: ROV-ens hgyre tommelhjul: Juster ROV-ens
rullevinkel eller kontroller gripekloen.

25. USV hayre kontrollspaker: Brukes til & kontrollere navigeringen av USV.

26. ROV hayre kontrollspaker: Brukes til & kontrollere navigeringen av ROV.

27. AC-strembeskyttelsesbryter: Luftbeskyttelsesbryter og lekkasjebeskyt
telsesbryter.

28. Signalindikatorlys: Indikatorlys for kontrollkonsoll, ROV og USV. Det granne
lyset er alltid pa nar den arbeider.

29. Skjermknapp: Juster parameterne pa skjermen.

30. Skjerm: Trykkskjerm.

31. Lett skjold

32. Hjul

33. Avtakbar brakett: brukes til a statte kontrollkonsollen.

34. Mekanisk bryter: brukt til strem av/pa operasjon av kontrollboksen. Etter & ha
slatt av den mekaniske bryteren, kommer det ikke til & produsere
arbeidsstremforbruk.
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Installasjon og tilkobling

Nar den ikke er tilkoblet AC-strgmforsyning:
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(D Koble den ene siden av tetheren til 4-pinners porten (ved siden av
SD-kortsporet) pa den gvre delen av ROV-modulen. Stram festemutrene. 2 Koble
den motsatte enden av tetheren til standardporten pa kontrollkonsollen og stram
festemutrene.

Nar tilkoblet AC-strgmforsyning:

() Nar ROV-en ikke er dokket
(@ Koble den ene siden av AC-tether til AC-tetherporten pa den gvre delen av
AC-strammodulen. Koble 4-pinners kabelen pa den nedre delen av
AC-strgmmodulen til 4-pinners porten pa ROV-en, stram deretter festemutrene.
(2 Koble den motsatte enden av AC-tetheren til port 21 for AC-strgmforsyningen
pa kontrollkonsollen. Stram festemutrene for a fullfgre tilkoblingen.

(I1) Nar ROV-en er dokket
(O Koble 4-pinners kabelen pa den nedre delen av AC-strgmmodulen til
«RC»-porten i midten av dokkingstasjonen. Bruk tetheren til a koble til
«ROV»-porten pa den gvre delen av dokkingstasjonen og 4-pins porten pa
ROV-en, stram deretter festemutrene.

(2 Koble den ene siden av AC-tetheren inn i AC-tetherporten til den gvre delen av
AC-strgmmodulen. Koble deretter den andre siden av AC-tetheren til port 21 for
AC-strgmforsyningen pa kontrollkonsollen. Stram festemutrene for a fullfgre
tilkoblingen.

(111) Ved bruk av USBL undervannsposisjoneringskitt
Koble den ytre GPS til USB port 1 eller USB port 2 pa kontrollboksen.

(¢
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Sla PA

-Uten bruk av AC-stremforsyning
Kort trykk pa den mekaniske bryteren @ midt i kontrollboksen og sa trykk
lenge pd kraftbryteren @ i gvre venstre hjgrne av panelet av kontrollboksen i
1 sekund. Pa denne tiden vil undervaansbaten starte og utsette en selvtestlyd.
Samtidig vil bergringsskjermen av kontrollboksen lyse opp. Vent pa
kontaktskjermen for a begynne fullstendig. Finn CHASING GO1 App-en i
interfacet, trykk pa for & dpne og ga inn i App-kontrollinterfacet, og sa oppna
sanntidsbildeoverfgring og operere maskinen normalt.

* Bruk av AC-stremforsyning

Kort trykk pa den mekaniske bryteren 3 midt i kontrollboksen og sa trykk
kraftknappen 23 til I-tilstand ved siden av AC-trefot-sokken pa panelet av
kontrollboksen til makt pa, og se trinnene for ikke & bruke AC-kraftforsyning
til & fullfere starten. Ved bruk av AC-kraftforsyningsfunksjonen, etter at ROV er
vellykket koblet til App, ma AC-kraftforsyningsbryteralternativet skrus pa i
undervannsbatsinnstillinger i App.

*Merk: For installasjon og bruk av AC-strgmforsyningssystem, kan du se brukerhandboken og

veiledningen for AC-strgmforsyningssystemet pa nettstedet.
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+ Ved bruk av USBL undervannsposisjoneringskitt

Kort trykk pa den mekaniske bryteren 3 midt i kontrollboksen og sa trykk
m lenge pé kraftbryteren @ i gvre venstre hjgrne av panelet av kontrollboksen i
1 sekund. Pa denne tiden vil undervaansbaten starte og utsette en selvtestlyd.
Samtidig vil bergringsskjermen av kontrollboksen lyse opp. Vent pa
kontaktskjermen for & begynne fullstendig. Finn CHASING GO1 App-en i
interfacet, trykk pa for & dpne og ga inn i App-kontrollinterfacet, og sa oppna
sanntidsbildeoverfgring og operere maskinen normalt.

Merk: Laste ned den siste versjonen av CHASING GO1-appen fra det offisielle
nettstedet for & stotte bruk av ytre GPS.

Spesifikasjoner
Kontrollkonsoll Skjerm
STORRELSE 484 X375X178mm STORRELSE 13,37
VEKT 11Kg OPPL@SNING 19201080
BRUKSTEMP. -10°C~45°C SKJERMLYSSTYRKE 1000 cd/nt
Grensesnitt Batteri
RJ45 X 2 KJGRETID 8 timer maksimalt
GRENSESNITT USB2.0vert X 2 BATTERI 226,8 Wh
QC3.0USB X1 LADETID 8 A-lader: 2,5 timer
AC-INNGANG 200V ~240V
AC-UTGANG 220V

Veiledning for lading

1.CHASING-kontrollkonsollen statter 25,2V 2,9 A 0og 25,2 V 8 A ladere for lading.
2. Redt lys indikerer lading, grent lys indikerer fulladet.

3. Frakoble laderen etter at ladingen er fullfort.

4. Koble av laderen etter lading.

) || (|| =0

Ikke Kir batteriene Lade nar det er Narikkeibruk, holdes Arbeidstemperatur
Jtomme mindre enn 25 % batterispenningen pa -10°C~45°C
strgm 50%-70% (-18°F-113°F)
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Forholdsregler

1. Trykk pa knappen i gvre hgyre hjgrne av lekkasjebeskyttelsesbryteren en
gangimaneden, fora verifisere at beskyttelsesbryteren fungerer ordentlig.

2. Behandle kontrollkonsollen lett for & unnga mulig skade pa skjerm eller
andre deler.

3. Ikke sgl vann eller veaesker pa kontrollkonsollen, for 8 unngé skade pa
maskinvaren,Merk at garantien ikke dekker skader forarsaket av nedsen
kningivann.

4. Besok nettstedet vart for & laste ned programvareoppgraderingspakken og
frakoblet kart til kontrollkonsollen: www.chasing.com.

Stotte

Hvis du har spgrsmal eller tekniske problemer, kan du sende en e-post til CHASING etter salg
eller kontakte oss via offisiell nettstedsstotte.

Offisiell nettsidestotte for ettersalg:

https://www.chasing.com/ >> Kontakt oss >> online kundeservice >>Klikk her</479>
E-postadresse etter salg: support01@chasing-innovation.com-Europa

support02@chasing-innovation.com --Asia &Oseania
support03@chasing-innovation.com- Nord- og Ser-Amerika og Afrika

CHASING

Dette innholdet kan endres uten forvarsel, du far den nyeste brukerhandboken fra:
www.chasing.com.
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CHASING-kontrollkonsol

anvandarmanual
V1.0

CHASING-kontrollkonsolen ar en professionell kontrollplattform som ar
designad for avancerade professionella anvandare. Chassit i legerat aluminium ar
starkt och hallbart. Den inbyggda 13,3 tum 1080P-bildskdrmen levererar
ROV-undervattensbilder i realtid som dven ar tydligt synliga i direkt solljus. Den
ergonomiska kontrollplattformen, med ett antal véldesignade brytare, knappar och
granssnitt, gor den kapabel att styra ROV och USV samtidigt, liksom direkt
AC-stromforsorjning, USBL, manipulatorarm, bildsonar, externa lampor och andra
professionella tillbehdr. Fyra stod kan stéllas in separat for att anpassas till valfri
terrdng. Med rullhjul pa undersidan kan den l&tt baras som en resvéska efter att den
har falts ihop. Det kan enkelt anvanda var som helst.

1. Strombrytare: Tryck pa och hall nedtryckt for att sla pd/av strommen till
kontrollkonsolen.

2. Standardgranssnitt: Kontrollkonsolens laddningsuttag, ROV-enhetens kabeluttag,

handtagsuttag och mottagarport for USBL.

3. Justering av vénster vinkel fér ROV: Justera stigningsvinkeln fér ROV.

4. Vanster joystick for USV: Anvands for att navigera en USV.

5. Vanster joystick for ROV: Anvands for att navigera en ROV.

6. RJ45-granssnitt 1: 10/100 Mbps Ethernet.

7. RJ45-granssnitt 2: 10/100 Mbps Ethernet.

8. Lyftplattform: Kontrollera ROV-lyftplattformen pa en USV.

9. USB-granssnitt 1: USB2.0

10. USB-granssnitt 2: USB2.0

11. Snabbladdningsgranssnitt via USB: QC3.0-laddningsgranssnitt.

12. Omrade med funktionsknappar for USV

13. Omrade med anvandardefinierade funktionsknappar

14. ROV-montering 1: Stralkastare (tryck for att justera ljusstyrkan), lasermétinstru

ment (tryck for att sld pé/av), gripklo (tryck och hall ned for att sla pa/av).

*Obs! Tryck och hall ned ROV-faste 1 for att aktivera gripklon nar du faster den. Du kan sedan styra
gripklon med héger tumhjul pa ROV-enheten. Tryck och hall ned ROV-faste 1 pa nytt for att inaktivera
gripklon. Nu aterstélls hoger tumhjul pa ROV-enheten till laget som justerar lutningsvinkeln.

15. Foto/video: Tryck och hall ned for att vaxla mellan foto- och videoldge. Tryck
kort for att ta foton eller spela in video.

16. Las upp: Las upp/las motorer.

17. ROV-montering 2: Knapp for att styra ROV-tillbehor (anvandardefinierad).

18. Knapp for aterstallning: Tryck kort for att flytta ROV tillbaka till horisontellt
lage/hall nedtryckt for att vaxla kontrollage.

19. LED-kontroll: Sla pé/av ROV-enhetens fyllnadsbelysning.

20. 12 VDC granssnitt: 12 VDC/3 A utmatning.

21. Gréanssnitt for vaxelstromsutgang: Véxelstromsgranssnitt for ROV.

22. AC-uttag: AC-strominmatning.

23. AC-strombrytare: [=PA, 0=AV

24. Justering av héger vinkel for ROV: ROV-enhetens hégra tumhjul: Justera
ROV-enhetens lutningsvinkel eller styr gripklon.

25. Hoger joystick for USV: Anvénds for att navigera en USV.

26. Hoger joystick for ROV: Anvands for att navigera en ROV.

27. Skyddsbrytare for natstrom: Skyddsbrytare for luft och lackage.

28. Signalindikatorlampa: Indikatorlampa for kontrollkonsol, ROV och USV. Det
grona ljuset lyser alltid vid drift.

29. Skarmknapp: Justera parametrarna pa skarmen.

30. Skarm: Pekskarm.

31. Ljusskarm

32. Hjul

33. Avtagbar stod: anvands for att stodja kontrollkonsolen.

34 Mekanisk brytare: anvands for strom av/pa av kontrollboxen. Efter avstangning av
den mekaniska strombrytaren kommer det inte att finnas nagon férbrukning av
arbetsstrom.
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Montera och ansluta
Nar nataggregatet inte ar anslutet:

SV @ Anslut kabelns ena @nde till den 4-poliga porten (intill SD-kortfacket) p4 ROV-modu-
lens 6vre del och dra at fastmuttrarna. @ Anslut den andra dnden pa natkabeln till
standarduttaget kontrollkonsolen och dra at fastmuttrarna.

= @&] )|
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Nar nataggregatet ar anslutet:

(I) Nar ROV-enheten inte ar dockad
(@ Anslut ena dnden pa natkabeln till nitkontakten pa nataggregatets évre del. Anslut
den 4-poliga kabeln pa nataggregatets undre del till den 4-poliga porten pa ROV-en-
heten och dra at fastmuttrarna.
(2 Anslut den andra dnden pa natkabeln till port 21 for stromforsdrjning pa kontrollkon-
solen och dra at fastmuttrarna for att slutféra anslutningen.

(1) Nar ROV-enheten ar dockad
(@ Anslut den 4-poliga kabeln pa nataggregatets undre del till uttaget RC i mitten pa
dockningsstationen. Anslut uttaget ROV pa dockningsstationens 6vre del till den
4-poliga porten pa ROV-enheten med kabeln och dra sedan at fastmuttrarna.

‘
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(2 Anslut ena dnden pa natkabeln till natkontakten pa nitaggregatets dvre del. Anslut
sedan den andra @nden pa natkabeln till port 21 f6r stromférsorjning pa kontrollkonsolen
och dra at fastmuttrarna for att slutféra anslutningen.

(1) Vid anvéndning av USBL undervattenspositioneringssats
Anslut den externa GPS:en till USB-port 1 eller USB-port 2 pa kontrollboxen.

Sla pa enheten

- Utan ett ndtaggregat
Tryck kort pa den mekaniska brytaren 34 i mitten av kontrollboxen och tryck sedan
lange pa strombrytaren M i Gvre véanstra hornet av panelen av kontrollboxen i 1
sekund. Vid den har tiden startar undervattensbaten upp och avger ett sjélvtestljud.
Samtidigt lyser kontrollboxens pekskarm. Vanta tills pekskarmen startar helt, hitta
CHASING GO1 App i granssnittet, klicka for att 6ppna och ga in i App kontrollgranssnitt,
och sedan fa realtidsbildéverféring och anvanda maskinen normalt.

+Med ett ndtaggregat
Tryck kort pa den mekaniska brytaren @ i mitten av kontrollboxen och tryck sedan
pa stromknappen 23 till I-laget bredvid AC-trefot-stiftsuttaget pa panelen av
kontrollboxen for att sla pa, och se sedan stegen for att inte anvanda
AC-stromforsorjning for att slutféra uppstarten. Nar du anvander
AC-stromforsorjningsfunktionen, efter att ROV har anslutits till appen, maste
AC-stromforsérjningsbrytarealternativet aktiveras i undervattensbatsinstallningar

iApp.

*Obs: Mer information om installation och anvandning av nataggregatet finns i
anvandarmanualen och sjalvstudierna till nataggregatet pa webbplatsen.
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-Vid anvéndning av USBL undervattenspositioneringssats
Tryck kort pa den mekaniska brytaren 4 i mitten av kontrollboxen och tryck sedan
ldnge pa strombrytaren @ i 6vre vénstra hornet av panelen av kontrollboxen i 1
sekund. Vid den hér tiden startar undervattensbaten upp och avger ett
sjalvtestljud. Samtidigt lyser kontrollboxens pekskarm. Vénta tills pekskarmen
startar helt, hitta CHASING GO1 App i granssnittet, klicka for att 6ppna och ga in i
App kontrollgrénssnitt, och sedan fa realtidsbildverforing och anvéanda maskinen
normalt.

*Obs: Vanligen ladda ner den senaste versionen av CHASING GO1 App fran den
officiella webbplatsen for att stddja anvdndningen av extern GPS.

Specifikationer
Kontrollkonsol Skarm
STORLEK 484X 375X 178mm STORLEK 13,3 tum
VIKT 11Kg UPPLOSNING 1920X 1080
DRIFTTEMP -10°C-45°C SKARMENS
LJUSSTYRKA 1000 cd/m?2
Granssnitt
RJ45 X 2 Batteri
GRANSSNITT VARD-USB 2.0 X 2 DRIFTTID Hogst atta timmar
QC3.0USB X1 BATTERI 226,8 Wh
-INGA 200-240 VAC 8 A laddare:
AC lNGAuNG LADDNINGSTID .
AC-UTGANG 200-240 VAC 2,5 timmar

Vagledning vid laddning

1. CHASING-kontrollkonsolen har stod for en laddare med 25,2 V/2,9 A och 25,2 V/8 A.
2. Rott ljus indikerar laddning och gront ljus indikerar fulladdat.

3. Koppla bort laddaren efter att laddningen &r slutford.

4. Koppla bort laddaren efter laddning.

)]

L&t inte batteriet Ladda nar

A . effekten ar
fa slut pé strom mindre an 25 %

(I

Hall batteriet pa
50-70 % nar
detinte anvédnds

Drifttemperatur
-10°C-45°C
(-18°F - 113°F)

Forsiktighetsatgarder

1. Tryck pa knappen uppe till hdger pa lackskyddsbrytaren en géng i manaden,
for lackage varje manad for att verifiera att den fungerar korrekt.

2. Hall latt i kontrollpanelen for att undvika skador pa skarmen eller andra
delar.

3. Stank inte vatten eller vatskor pa kontrollkonsolen for att undvika skador pa
hardvaran,Observera att garantin inte tacker skada orsakad genom
nedsankning.

4.Besok var webbplats for att ladda ned programuppgraderingspaketet och
offlinekartan éver kontrollkonsolen: www.chasing.com.

Support

Om du har nagra fragor eller tekniska problem, skicka ett e-postmeddelande till Chasings

kundtjanst eller kontakta oss pa den officiella webbplatsen.

Kundtjanst pa den officiella webbplatsen:

https://www.chasing.com/ >> Contact us (Kontakta oss) >> Online Customer (Online-kund)Support

>> Click here (Klicka har)

Kundtjanstens e-postadresser:support01@chasing-innovation.com for Europa,
support02@chasing-innovation.com for Asien och Oceanien
och support03@chasing-innovation.com for Sydamerika,
Nordamerika och Afrika.

CHASING

Denna guide kan uppdateras utan forvarning.
Besok Chasings officiella webbplats for den senaste versionen:
https://www.chasing.com
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KoHconb ynpaBneHus CHASING

PyKoBOACTBO No/sib30BaTesNd
V1.0

KoHconb ynpasnenws CHASING npepacTasnseT coboii nnathopmy, npegHasHayueHHyo
Anst NpoheccroHanoB BbICOKOro Knacca. Kopnyc ycTpoiicTa U3roToB/EH 13 NPOYHOTo
1 AONTOBEYHOTO a/llOMUHMEBOTO CNaBa. BCTpoeHHbI gncnnei auaroHanbio
13,3-proliMa (338 MM) ¢ paspelueHnem 1080P obecrneynsaeT oTobpaxeHue ¢
NOABOAHOrO APOHa B peanbHOM BpeMeHu. CBepXbspKUMIA 3KpaH NO3BONSET NONyYaTh
n306paxKeHvie C MOABOJHOTO APOHA Aaxe MonagaHnm MPsiMbIX COMHEYHbIX TyHei.
JproHomuyHasi nnatdopma ynpasneHus ¢ psgoM XopoLLo NMpPoAyMaHHbIX
nepexntoYaTeneil, KHOMOK 1 MHTEPdENCOB NO3BONSET O4HOBPEMEHHO YNPaBATb
NoABOAHbIM [POHAMUM HA[ABOAHbIMM aBTOMATUYECKMMU TPAHCMOPTHBIMU
CPeAcTBaMu, a TaKXKE NCTOYHNKOM NUTaHKS NepeMeHHoro Toka, USBL,
MaHUMNyNATOPOM, BU3yasbHbIMCOHAPOM, BHELIHUMM W CTOYHUKAMU CBETa U ApYruMi
npoceccroHanbHbIMK akceccyapamu. [ aganTtaumm K pasnmyHbiM penbedam MoryT
6bITb YCTAHOB/EHbI YETbIPE PA3/INYHbIX KPOHLITEHA. [Tocne CKNafbiBaHNs 3TO
YCTPOWCTBO MOXHO NErko NepemeLLaTh Kak 4eMoaaH 61arogaps yCTaHoBAEHHbIM
poNnKamMu CHM3y. YCTPOMCTBO MOXET 3thheKTUBHO paboTaTh B MOObIX yCNOBUSIX.

KHOI'IKaBKﬂ/BbIKﬂﬂI/ITaHMFIZ

1. BolkntoyaTesNb NUTaHUSA: YTOBbI BKIOYUTL/OTKIHOUYUTH NUTaHUE KOHCON ynpaeneHus,

HaXMUTE 1 YepXNBaiTe 3Ty KHOMKY. RU
2. CTaHAapTHbI uHTepdeic: MopT A1 3apsAKM KOHCONW YnpaBieHus,, nopT Ans kabens

noABOAHOMO APOHA, MOPT KOHTPOA M NOPT nNpuemHmka USBL
3. JleBblit perynsatop yrna nogBOAHOIo ApOHa: U3SMeHeHMe yria HakJloHa NoABOAHOIO ApOHa.
4. JleBblif [)KOWCTUK HAaABOAHOIO aBTOMATUYECKOro TPAHCMOPTHOIO CpeACcTBa:
ncnonb3yeTcs AN ynpaBieHnsa ABUKEHNEM HaJBOAHOrO aBTOMaTU4eCKoro
TPaHCMOPTHOro CpeACcTBa.

5. JleBbI AXONCTUK NOJBOHOrO APOHA: UCMONb3YeTCA AJIs yNpaBieHUs ABMKEeHneM

noABOAHOIO JpOHa.

6. NnTepdbeiic RJ45 1: Ethernet 10/100 M6ut/c.

7. NnTepdbeiic RJ45 2: Ethernet 10/100 M6ut/c.

8. MoabeMHas nnatdopma: YnpasneHue nofbeMHoii NiaTgopmMon NoABOAHOMO ApoHa

Ha HaJBOJJHOM aBTOMaTUYECKOM TPaHCMOPTHOM CpefCTBe.

9. USB-uHTepdbeiic 1: USB2.0

10. USB-uHTepdeiic 2: USB2.0

11. USB-uHTepdeiic 6bicTpon 3apsigku: NHTepdeiic 3apsigkm QC3.0.

12. O6nacTb hyHKLUMOHANBbHbBIX KHOMOK HaABOAHOIO fPOHA.

13. 06nacTb hyHKLMOHANBbHbBIX KHOMOK, onpefensemMasi Nosib3oBaTesneM.

14. Kpennenue noasoAHoro apoHa 1: MpoxekTop (HaxmMuTe, 4To6bl OTperynmposaTth
APKOCTb), Jla3ePHbIit U3MepUTENbHbI NPUGOP (HaXMUTE, YTOObI BKIKOUYUTH/BbIKITHOUUTD),
MaHWNyNSTOp C 3aXBaTOM (HaXMUTE U yepXUBaiiTe, YTOObI BKIHOUNTL/BbIKIKOUYUTD)

*[pumMeyaHue. Mpu ycTaHOBKe MaHUMYNSTOPa C 3aXBaTOM HaXMUTE U yAepXnUBaiTe KHOMKY

«HaBecHoI KoMMoHeHT ROV 1 », yTOGbI aKTuBMpoBaThb ero. [Mocne 3TOro Bbl CMOXeTe UCMONb30BaTh

npaBoe KONecuko noABoAHOro ApoHa Ans ynpassieHUa MaHUnynsaTopoM ¢ 3axXxBaToM. CHOBa HaxmuTte

W yepXuBainTe KHOMKy «HaBecHo KOMMoHeHT ROV 1», 4To6bl jeak TMBMPOBaTb MaHUNYyAATOp C

3axBaToMm. TSI'ISPI: npasoe KOJIeCUKO NoABOAHOIO ApOoHa ﬁyJZlST nepeknto4YeHo B PeXUM peryiimposku

yrna KpeHa noABOAHOro ApoHa.

15. doTo/BMAe0: HaxxmuTe 1 yaepxuBaiiTe Ans nepeksioyeHns Mexay pexmumamm «hpoto» u
«BUe0». KpaTKOBpeMeHHOe HaxaTue 3anyckaeT (hoTOCbEMKY UK 3anucCh BUEO.

16. Pa36nokupoBaTb: pa36nokupoBaHue/6noknpoBaHve ABuratenei

17. KpenneHue NofjBoJiHOr0 ApoHa 2: KHOMKa A1 ynpaBfieHns akceccyapamu
noABOAHOrO ApoHa (onpefenseTcs nonb3oBaTenem).

18. C6poC 04HUM HaxXaTUeM KHOMKW: KpaTKOBPEMEHHOE HaxaTue ans
BO3BpaTa NMoABOAHOIO [pOHA B FOPU30HTasIbHOE MOIOXKEHWE; ANUTeNIbHOE
HaxaTvie Ass NepeksIloYeHUs peXxnuma yrpaBeHus.

19. YnpaBneHue cBeToanoaamu: BkitoueHne/BbIkoYeHe NoACBETKM NOABOLHOMO APOHA

20. MHTepdeiic 12 B nocT. Toka: Bbixof, 12 B nocT. Toka/3 A.

21. BbIXo[HOW MHTepdhenc NnepeMeHHOro Toka: MHTepdeinc nuTaHus
repeMeHHOro Toka NoABOAHOIO ApOHa.

22. [He3[,0 NUTaHWs NepeMeHHOro TOKa: BXOJ, MUTaHWs NepeMeHHOro Toka.

23. MNepekstoyaTenb NUTaHUA NepemeHHoro Toka: «I» = BKJ1., «<O» = BbIKJ1.

24. lNpaBblii perynaTop yrna nofBoAHoro apoHa: lNpaBoe Konecmko ¢ HakaTKow NoABOAHOIO
[IPOHa: NO3BONIAET PeryampoBaTh yros KpeHa noJBoJHOro ApoHa UM ynpasnsTh
MaHUNyNATOPOM C 3aXBaTOM.

25. MpaBblii J)XOUCTUK HAABOLHOMO aBTOMAaTUYECKOro TPAHCMOPTHOrO CpeacTBa:
ucnonb3yeTcs Ans ynpassieHUs fBUXKeHeM HafBOJHOrO aBTOMaTU4YECKOro
TpaHCMOpPTHOro CpefCcTBa.

26. MpaBbli AXONCTUK NMOABOJHOMO APOHA: UCMONb3YeTCs AJIs ypaBieHus
[IBUXXEHMEM MO/IBOJIHOMO APOHa.

27. MepekntoyaTenb 3al1Tbl NEPeMEHHOr0 ToKa: BblK/ltoYaTeslb aTMocepHoit
3alLMUThbI M BbIK/tOYaTeb 3aLUTbl OT YTEUKU.

28. CBeTOBbIE MHAMKATOPbI CUTHasa: MHANKATOPbI KOHCOMN yNpaBJieHNs], MOJBOAHOMO
[pOHa U HaiBOAHOI0 aBTOMaTUYeCKOro TpaHCMopTHOro cpefcTaa. B pabouem
pexume BCerfa roput 3eseHbli CBET.

29. KHonka aucnnes: cnonb3yeTcs A1s HaCTPOMKM NapamMeTPOB 3KpaHa Aucrnes.

30. [ucnneii: CEHCOPHbIN 3KPaH.

31. CBeTOBOII 3KpaH

32. Konecuku

33. CbeMHbIN KPOHLUTENH: UCMONb3YeTCA AJ1A KPenieHUs KOHCONU ynpaBeHns.

34. MexaHWYeCKuil BbIK/OYaTeNb: UCMONb3YeTCs AJit OTKIIHOUYEHMUS / BKIOYEHWSI NMUTaHUS
wkadpa ynpasnexus. Mocne oTKIKYEHNUS MeXaHUYeCKOro BblKkouaTenst pabounii ToK He
notpebyer. 70
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YCTaHOBKa U NOAKMYEeHne

Mpn OTCYTCTBUM NOAKITIOYEHUA K CETU NepeMeHHOro Toka:

@ MopgkntounTe 0anH pasbeM Kabens K 4-KOHTaKTHOMY MopTy (PALOM CO C/IOTOM AJist
SD-kapTbl) B BepXHel 4acTu MoAyns NOABOAHOrO APOHA U 3aTSAHUTE KpernexHble
ranku. @ MoakmnoumnTe Opyroi pagbem Kabesns K cTaHAapTHOMY MOPTy Ha KOHCOMM
ynpaBneHns 1 3aTAHNUTE KPeneXHble ranku.

an NoAKIOYEHUUN K CeTU NepeMeHHOro Toka:

() Korga noABOAHbIN [POH He NOAKIIOYEH K JOK-CTaHLUn
@ MogktounTe 0AUH pa3bem Kabensi epeMeHHOro ToKa K MOPTY B BEPXHEil 4acTn
MOJYNsA NUTaHUA NepeMeHHOro Toka. MoakounTe 4-KOHTaKTHbIV Kabenb,
BbIXOASALUNIA U3 HUXKHEN YacTh MOAYNS NUTaHUS NEPEMEHHOrO TOKa, K 4-KOHTaKTHOMY
nopTy NOABOAHOMO APOHA, @ 3aTeM 3aTsHUTE KpeneXHble rainku.
(2 MogkutoumnTe Apyroit pagbeM Kabensi nepeMeHHOro ToKa K BbIXOAHOMY MopTy 21
LSt NMUTaHWS NePeMEHHOr0 TOKa Ha KOHCOMM YNpaBIeHUsl U 3aTSIHUTE KpenexHble
raiiku, 4To6bl 3aBepLUNTb NOLKIIHOYEHME.

(I) Korga nogBogHbI APOH NOAKIOYEH K JOK-CTaHLun
@ MogkntoumnTe 4-KOHTaKTHbIN Kabesib, BbIXOAALMIA N3 HXKHE YacTU MOay s
MUTaHUA NepeMeHHOro ToKa, K NopTy «RC» B LiEHTPpe NaHenm [OK-CTaHLuK.
Wcnonb3yiite kabenb, 4ToObl coenHUTL NOpPT ROV B BepXHel YacTu [OK-CTaHLMK C
4-KOHTaKTHbIM MOPTOM Ha NOABOJAHOM [POHE, a 3aTeM 3aTAHUTE KPENeXHble ranku.

2 MopaknounTe 0AMH pasbem Kabens NepemMeHHOro ToKa K NopTy B BepXHe
YacTu MOJYNS MUTaHUSA NepeMeHHOro Toka. 3aTeM NoAKYNTe APYroi pa3beM
Kabensi nepeMeHHOro Toka K BbIXOAHOMY MopTy 21 A8 NUTaHWsS NePEMEHHOTO
TOKa Ha KOHCOJIM yNpaBJieHns U 3aTAHWUTe KpenexHble raitku, 4Tobbl 3aBepLunTb
NOLKIHOYEHNE.

(111) Mpu1 ucnonb30BaHUM KOMM/IEKTA NOZBOAHOTO MNO3ULMOHUPOBAHUS
USBL
MopkntounTe BHeWHMM GPS k USB-nHTepdeiicy 1 nnu USB-nHTepdelicy 2 Ha
naHenu Wwkada ynpasneHus.

Y

BK/IOYeHMe

+ be3 ncnonb3oBaHUA UCTOYHUKA MUTaHUA MEPEMEHHOro ToKa
KOpOTKO HaXXMuWTe MexaHUYeCKuii BbikntouaTenb G4 B cepefnHe Wkada ynpasnexus,
a3aTemM [10/1r0 HaXXMUTE BbIKtoYaTeNb MUTaHWs (D B BEPXHEM NIEBOM Yy NaHenm
wKada ynpasneHus Ha 1 cekyHay. B 3To Bpemsi NogBoAHbIV annapat BKIKYaeTcs 1
13aaeT 3ByK CaMOMNpoBepKy. B TO e Bpemsi 3amyckaeTcst CEHCOPHbIN 3KpaH Wwkada
ynpasneHus. Mocne NosHOro 3anycka CeHCOPHOro IKpaHa HaliauTe B HTepdelice
npunoxerHne CHASING GO1 App, ero HaxmMmTe, YTO6bI €r0 OTKPbITH M BOUTU B
nHTepdelic ynpaBneHus App, NOTOM MOXHO peanu3oBaTh nepeaaydy n3obpaxeHuii B
peXvmMe peanibHOro BpeMeH 1 yrpaBisTh MalWUHOK HOPMasbHO.

+ C ucnonb3oBaHNMEM UCTOYHMKA NepeMEeHHOro ToKa
KopoTKo Ha)XMuTe MexaHU4YeCcKuiA BbiKAtoYaTeNb B cepefinHe Wwkada ynpasneHus,
3aTeM HaXXMUTe KHOMKY NUTaHUs 23 BNNOTb A0 COCTOSHNMSA | psgom ¢
TPEXKOHTaAKTHOM WTencenbHol po3eTkoii AC Ha naHenu Wkada ynpasneHus, 4Tobbl
BK/IIOYNTb NUTaHWe, a 3aTeM BbIMONHWUTb Warn nuTaHus 6e3 ncnonbzosanus AC ans
3aBepLUeHs BKItoYeHus. Mpy ncnonb3oBaHnn yHKuMM nutanus AC, nocne
ycnewHoro nogxntoyeHns ROV k App, He06X041MO BK/TIOUUTD BbIKKOYATENb
nuTaHus AC B HaCTPOIiKkax NOABOAHOrO annapaTa App.
* [pumeyaHwe. 118 yCTaHOBKM W 3KCTUTyaTaLyu CUCTEMbI MUTaHUS NepeMeHHOro Toka
CM. PYKOBOJCTBO Mosib30BaTens 1 yuebHble MaTepuasbl N0 CUCTEME NUTaHUS
nepeMeHHOro TOKa, A0CTyMHble Ha Be6G-caiiTe.
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+ Mpun ncnonb3oBaHUM KOMNJIEKTa NOABOAHOIO No3uLMoHMpoBaHua USBL
KopoTKO HaXXMWUTe MexaHU4ecKunii nepeknoyatens 34 B cepeguHe 6noka
ynpasneHus, a 3aTeM 40/Ir0 HAXMUTE BbIKNKO4YaTelb NUTAHNA @ B BEpXHeM /ileBOM
yray naHenu wrkada ynpaeneHns Ha 1 cekyHfpl. B 370 BpeMs nofBogHbIN annapat
BK/IOYAETCS 1 U3[AeT 3BYK CaMOMNPOBePKH. B TO e Bpems 3anycKaeTcsi CEHCOPHbIN
3KpaH Wkada ynpasneHus. Mocne NoaHOro 3anycka CEHCOPHOTO IKpaHa, HalanTe B
nHTepdeice CHASING GO1 App, ero HaXMUTE, YTOBbI ero OTKPbITb U BOWTH B
MHTepdenc ynpaBneHust App, NOTOM MOXHO peann3oBaTh nepegady M306paxeHunin B
pexume peanbHOro BpeMeH ! 1 CUrHanoB No3nLyMoHMpoBaHus GPS, n ynpaensTb
MaLUMHON HOPMabHO.

* Mpumeyanue. MoxanyicTa, 3arpyaute nocneaHtoro sepcuto CHASING GO1 App ¢
ohuumManbHoro caiiTa, 4Tobbl NogaepxaTtb Ucnosib3oBaHUe BHelwHero GPS.

TexHUYeCKMe XapaKTEPUCTUKN

KoHconb ynpaBneHus 3KpaH
PA3MEPbI (mm) 484x375x178 PA3MEP 13,3 grorima (338 mm)
MACCA 11kr PA3PELLEHVE 1920x 1080
PABOYAS TEMMEPATYPA o7 -10 0 45 °C Z;E%%TEI; 1000 kg
NHTepdelic
RJ45x2 AKKyMynaTop
VIHTEPDENC MopT USB 2.0x2 BPEMSA PABOTbI  [lo 8 4acos
QC3.0USBx1 AKKYMY/IATOP 226,8 BT-y4
BXO/ MEP. TOKA 200-240 B BPEMA 3APAKV  3apsigHoe ycTpoicTBO
BbIXOZ MEP. TOKA 200-240 B cToKOM8A: 2,5 vaca

PyKkoBopacTBO No 3apsafke

1. KoHconb ynpasneHus CHASING noaaepxuBaeT 3apsiaHble yCTPOICTBA CO
cnepyowmMmn napametpamu: 25,2 B/2,9 An 25,2 B/8 A.

2. KpacHbli LBeT MHAMKATOpa 03HavaeT, YTo MAET NPOLLeCC 3apsiAKN. 3eneHbli uBeT
YKa3blBAET, YTO aKKYMYNATOP NONHOCTBIO 3aPSHKEH.

3.T1o OKOHYaHUV 3apsiAKN, CBOEBPEMEHHO OTK/IOYMTE 3apsiAHOe YCTPOICTBO.
BbIHbTE €ro BUJIKY 13 PO3ETKMN.

I

Paboyas

(I

Korpa ycTpoicTeo

He ponyckaiite 3apsxaiiTe ero npu He vcronb3yeTcs, k
NONHOM pa3psaKu YpOBHe 3apsiaa nopfepxvBaiite T;Tgpg?‘/gfé
aKKymynsTopa MeHee 25% 3apap akkymynsTopa A

Ha yposHe 50-70%

PyKO BOACTBO NO 3apaaKe

1. HaxwumaiiTe KHOMKY AaT4MKa 3aLLMTbl OT NPOTEYEK B MPABOM BEPXHEM Yy OANH
pas B Mecsily, nepekntoyaTens 3aluTbl OT yTeYKH, 4To6bl NpoBepuTh paboTy
nepeknoyaTens.

2. AKKypaTHO 06paLaiiTech C KOHCOMbIO YNPaBieHNs, 4TobbI He MOBPEAUTD 3 KpaH
UAN Apyrvie 4acTu.

3. He gonyckaiiTe nonagaHus BOfbl UMW APYryX MUAKOCTEN Ha KOHCOSb ypaBneHus,
4TObbI He NoBpeauTL 060pyAoBaHKe, ObpaTuTe BHUMaHUE, YTO rapaHTus He
pacnpocTpaHseTcs Ha NOBPEXAeHUs!, Bbi3BaHHbIE NMOrPyXeHEM B BOAY.

4.MoceTnTe Haw Beb-canT (www.chasing.com), 4Tobbl 3arpy3unTb NakeT 06HOBNEHMS
NporpamMmMHoro o6ecrneyeHuns 1 aBTOHOMHYIO KapTy KOHCOMM YMpaBaeHust.

Mopgpepxka

Ecnn y Bac ecTb kakue-nubo BOMPOCHI MM TEXHUYeckne npobnembl, noxanyuncra,
OTNpaBbTe 3MEeKTPOHHOE MUCbMO, YTOBbl CBA3aTbCA C Hamu Mocre npodaxu wunu
CBSDKUTECH C HaMU Yepe3 cryxby noaaepxkn opuLmansHoro canTa.

MNopaepkka ohuumanbHOro canTa nocne Npoaaxu:

https://iwww.chasing.com/ >> CesixuTecb ¢ Hamu>>OHnaiH-cnyx6a NoaaepXKU KIMEHTOB
>>Haxmute 3gechb

Anpec aneKTpoHHOM MoYThI NOCHe NPOAaXK:

support01@chasing-innovation.com-Espona

support02@chasing-innovation.com-- Aaus n Okeanus
support03@chasing-innovation.com--CesepHas 1 KOxHas Amepuka n Adpuka

CHASING

HaCTOﬂLIJ,VIf;I OOKYMEHT MOXeT 6bITb U3MeHeH 6e3 npenBapuTenbHOro yBegoMJieHUA.
I'Iocne,qmmo BEpCUo pyKOBOACTBA MOXHO CKa4yaTb Ha caunTe: www.chasing.com.
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