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CHASING Control Console

User Manual
V1.0

CHASING Control Console is a professional control platform designed for high-end
professional users. The Aluminum-alloy shell is strong and durable. The built-in
13.3-inch 1080P display delivers real-time ROV underwater images, which are clearly
visible in even direct sunlight.The ergonomic control platform, with a number of
well-designed switches, buttons and interfaces, makes it can control ROV and USV
simultaneously, as well as AC direct power supply, USBL, manipulator arm, image sonar,
external lights and other professional accessories. Four brackets can be set separately to
adapt to various terrains.With rollers at the bottom, it can be easily carried like a
suitcase after folding. It can work anywhere easily.

—

Power Switch: Long press to turn on/off the control console power.

Standard Interface: The control console charging port, ROV tether port,
handle port, and USBL receiver port .

ROV Left Angel Adjustment: Adjust the ROV pitch angle.

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

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

RJ45 Interface 1: 10/100Mbps Ethernet.

RJ45 Interface 2: 10/100Mbps Ethernet.

Lifting Platform: Control the ROV lifting platform of the USV.

USB Interface 1: USB2.0

10. USB Interface 2: USB2.0

11. USB Fast Charging Interface: QC3.0 charging interface.

12. USV Function Key Area

13. User Defined Function Key Area

14. ROV mount 1: Floodlight (press to adjust intensity), laser scaler (press to turn

on/off), grabber claw (press and hold to turn on/off).
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*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.

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

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

27. 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: This is used to switch off the control console. After the
control console is switched off this way, it will no longer consume electricity.
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Installation and connection

When not connected to AC power supply:

il (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
(D 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.

(1) 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.

Power ON

.Not using AC power supply
Long press the power switch @ in the upper left corner of the control console
panel for one second, then the ROV will power on with a self-test sound, while
the control console’ s touch screen lights up, wait until the touch screen is fully
activated, find the CHASING GO1 App, click it to enter the App control interface,
then you can get the real-time image and control the ROV.

+ Using AC power supply

Press the power button 23 to status to power on, then follows the steps

3.1 “Notusing AC power supply” .When using the AC power feature, you should
enable the AC power option in the ROV App settings after connecting the ROV to
the App.

“r

*Note: For AC power supply system installation and operations, see the User
Manual and tutorial of the AC power supply system on the website.

Specifications
Control Console Screen
SIZE 484 X 375X 178mm SIZE 13.3Inch
WEIGHT 11 Kg RESOLUTION 19201080
OPERATING TEMP  -10°C~45°C g:qS,ngNESS 1000 cd/nd
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
ACOUTPUT 200V ~240V
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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.

N i
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When notin use Working
Charge when ’
Do not run out power is less keep battery temperature
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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1. BIRFAX: EHIFEMNERIRX, KIRFXN

2. FRERED: ThIFEINZEEO. ROVEANLEO. FiREOMUSBLEmZED

3. ROV : JATROVIINAE

4 TAMBEE: EHXAMETE. BB, £%. BF

5.ROVAIEF: =HIROVENE. FEiB. AR AR

6. RJ45$M1: LIAM10/100Mbps

7.RJ45$£02: LIAM10/100Mbps

8. FhEE: EHITAMBIROVARFS

9. USB#£[1: USB2.0

10. USBH£[M2: USB2.0

11. USBFHIRFEEO: FH1QC3.05eE#EO

12. T ARBINEERX

13. AP BE XIhEERK

14. ROVEEHL: RERIT CEFRUHRAAND) « BEER (GRIRAX) . MNE (KiRF%)
*OED BENWMER, KIZROVEBVTHNMEIIRS, LWARAROVAKERIZHINN

BAE; BRKIZROVEHIFIXANMEIIRE, AROVAIRILIRE NIETIROVIA
RABE.

15 fR/RE: KRUER/RE, RRER/RE

16. fESGE: AREL/BUE B

17.ROVEEH2: ROVECHHRIFRE (BFRBEEX)

18. —##[EIE: EEEST, AILROVEIEKFRE, KEHITIRITRITIR
19. 4TS5 FRRBAERHIAT

20. 12V DCHEA: 12VDC/3A ki

21 ACHtER O ROV ACEEREEO

22 ACHEI R HEEE . ACERIRIAN

23 ACHEEFFX: IRKRFF, OftFRX

24, ROVAIREE: FTROVERAE/fZHINMEFS

25. EARRETET . ERIEAMEG TS

26. ROVAEFF: #ZHIROVLEE. THE. E6TFH

27 ACHRIRIFFF X . ERRIPFAR+HRBHEIFFX

28. THRHERAT: #EHIFE. ROV. TAMBIETT, EBRTEREZITES
29. BRERH BTETRNSHK

30. BnR: MIBRETRR

3LENE

32. fIttae

33. FIIFEISZER: TSR RS

34, WA R ATFIEHIREETBIRIE, XEINMAXE, BAFETIFRRER

RESER
HAEF AC LR R LR a=

O RIFNE—IREEKENBMBH LAOSEDO (SD REED) , HITHFEE
B OBRTNES IREEKRNERITE 2 IERD, FiTIF EEBE,

£ AC (HEB R4ERY

(—) BAEERERY RIS
O ACTFNE—IREIRHENEN ACHERBRIRE 75 ACTF 144% 0, ACHER
RIRT A RS ERARNEMESE LA USERO, HiTiFRERE,
@ ACF LS — IR AR NITHIFE 21 AC it RO ITIF ZEE S,
SERERR.

(Z) BinSRERY RIS

@ ¥ AC HEESR T S IUSERLIENY RISHIE “RC” 20, ARRY RISE
JROV” OS5 EMES EA M SEOEDT HE0ERE, HiTIF RSB,
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@ 5 ACF L IR ENEN AC HEBBIRN 75 ACH RO, AERAC 3}6 EEJ;I:; =2
FHESIRREHRNITHIE 21 AC BRI R OHITIF REEE, SERlER,. B~F

1. 1T RERH525.2V 2.9AT125.2V BATE BB 28 7R B,
2. RBRBETIRAITRTERRE, SITRRTETH.
3. REERE, EMREBES.

) || (|| =0

miER BEETS% | | AENREEE TieRE
Z=pul=zh=1 BB 7950%-70%A 45 -10°C~45°C
N -
R EEFIACHEE AEEIN
KRB EIR F RO, NSRS a0, RS I R s | B R e

ERERRE, SERIERTERME, EREPHEICHASING GO1 App, R

) EHEERSEN, B ERRR, MR R R,
ST S NAPPIRIERE, ZAS BT RENSIREE H I SRIaH15E, SR ' AR B AR A

3 RSB RERMRETIK, URHKRGES, BT RRSHORITFRERE

- EFACHE SEEMW.
BT EHIEERACRTFHES NN BIREEIRSLUER, ARESERERACH 4. FEHIFERV R AR B LME T HIESEEM: www.chasing.com

BS B ANENE], HEMACHBINEER, EROVEAppERMINGE, FE
AppEfEHiR B PITFFACH B KL,
E ACHEBAREFANRES RS NIERFACHERZN AR FMNEMEF.

2

BEMREHERARBDTFLEMEERTERREIENE A REERRN .
EREERALL: 400-667-6959
;m*g%*& EEHRFHILE: support0l@chasing-innovation.com--EiiM
=3 support02@chasing-inno vation.com --TZH&AEM
support03@chasing-inno vation.com-- EtEM&IAEM

k] RE

R~ 484X375X178mm  RERY 13335

T 11Kg REAWE 1920 1080

TIERE -10°C~45°C REEE 1000 cd/nd

0O Eaith
RJ45 X 2 BT E] =A< ALAS/ B

2O USB 2.0 Host X 2 Bt 226.8Wh gHA?;S!!\lGﬁ
QC3.0USB X1 Feeand A 8AZEEE: 2.5/ '

ACH 200V~ 240V .

G IS B, BF R TEA.
AC i 200V~ 240V

ERI LU NBITEMEB&RHhRA: https://www.chasing.com
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Chasingfz il & B —E#EREXAAMKRANEREGTE. BASIREEM
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10.
11
12.
13.
14.

EIRRR: RIZLITH/REREHIEER

ZENTE: EHfENEED. ROV &7]?'57? YE. FIFAEN USBL ZWIGNE
BISEKBEARERE: AREEEKEMHIAE,

USVZIRHAT: BIEEHIUSVATT.

BISTBEKSRTIRMT . BEEREEBKENT,

RJ457 EL: 10/100MbpsARABAS.
RJ4A57 2 10/100MbpsARABAS.
FRRFEE: BEHRIUSVAEEEKESARTER,
USB7TEL: USB2.0

USB7TE2: USB2.0

USBHRRFEENE: QC3.0%ENE
USVIHEEF BEG[E,
FREBEERMEERERS,
BIEEKISRZRLREE RIRUIREND) |
Rz

BHRR (GEIRBIR) . BB (

R BEMMER, RIZROV A 1 FREMETIRER, BRI ROV AR EmAIT I

15.
16.
17.
18.
19.
20.
21.
22.
23. %
24.
25.
26.
 RRBRRERR: TRAERBENFERERM.
28.
29.
30. R
31
32.
. FIEEs
34.

2
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WERG; BRRZROVEE 1 FIRMEMEIIRE, I ROV HEEIESEE ROV
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BR/Fh . RIRUMAR /8552, RIRnR /&5
fRSH . fRSH/BHEEST
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—RER ARG IEE KR EINE (LEIK FARRE/ RIRTIIEHIR,
LEDIZH: BARAEMSEHIIE.
12VERENE: 12VDC/3A&IH,
RmBREHNE: ETEKBRZTRERNE.
RMEBIRIERE . M BIREINo

mERRER: 1=B8, O=Fff.
ROV ¥R A8 ROV ERAE / EHRHERS,
USVAEIEHT: BIEEHIUSVATIT.
BB AT BIEEIEIEEKEMTT,

MSRIERIE: ITHa. BIREBKENUSVIERE. REFRZER —BERE.
BniRi: AEBRTRRENZE,

D KEER,

HE
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2 ARLERSA.
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REREER
HIEF AC (RERH:

O BF NG IHEEEENEMBN LS EENE (SD FiEEE8) , WEFRE
125 OBRTIRS —IREERENERE 2 RENE, WEFREIERS,

fEF AC {EE RS

(—) BB ERETEHRR
@1 AC F NG IRIRIMIMENIEN AC HEBIRAER £ 75 ACF MR TE, ACHE
RAAT AR SRR AR R NBAES E S TS, WEFRERS,
@1 ACF NI H —ImERIMNIMENIZHIFE 21 AC (B HIH M ENIEF RENES,
SERLIEAR.

(D) B ERRETE R
@ & AC HEEAT AN TEGEIENEREHSTE RC NE, R&HER
Ef5LERS TROVY NMEEEMSE LANSNTEERT NGER, WIEFRE
B,

@ 1§ AC F /G —IRIEIMIMENIEN AC HERRMEN 75 ACFHENE, ARKEAC
TR S IRRIMIMENITHIRE 21 AC BB M E IR RERE, STAER,

e}y

HIAEIR

FERARRER

REEHAERE LANERAMO—E, BEKkEMEELERITAESL
%, ERFEHaNEERNERRE, FEEIERET2/EER, HEICHASING
GO1 B9App, ETLUENApPEHINE, FF]LUERENR RS IEHEEE K.

« fEAACHE

RTERE 23 £ M) ARERH, ARRES] MERTRER WIR, E6H
ACHETIRERS, 72 ROV E App IARRRINR, T7E App EMERRE IR AC HER
REE,

*ED AC HERGEFMENRERERSNFARN AC HERGNEAEFMIES

a2,

Mg

BHa BR
R~ 484 X375X178mm R~ 13.3m
8 11RF REE 19201080
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AW N
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- o B, TIERE
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BHEE 25%B57EE #£50%~70%s (-18°F~ 113°F)

ARFEHE
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2EHNDERTE, B R RRRE M HEERE,

3FAME KN RREEBEIEEE, URBREMS, BARNRERNEBETR
TERIEEEPY,

4 EHIFERERBS R A BHAR I E T EF 2 E EMH: www.chasing.com

x#E

MBEAREESRERNEE, FEEBGEETERNEEE AL REERM,
EREHMEIEZIE: https://www.chasing.com/ >> Contact us >> Online Customer
Support >>Click here
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10. USB/Y9-J1-2A 2: USB2.0
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@ ACTY-O B HEACEREI1-IVOACT H-R-MIEFHLE T, RIC, ACT -0t
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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 ermdglicht 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.
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. Ein/Aus-Schalter: Zum Ein- und Ausschalten der des Bedienpults gedriickt halten.
Standardanschluss: Ladeanschluss der Steuerkonsole, ROV-Leinenanschluss,
Griffanschluss und USBL-Empféangeranschluss.

ROV links Winkel einstellen: ROV-Neigungswinkel einstellen.

USV linker Joystick: Zur Navigation des USV.

ROV linker Joystick: Zur Navigation des ROV.

RJ45-Anschluss 1: 10/100 Mbps Ethernet.

RJ45-Anschluss 2: 10/100 Mbps Ethernet.

Hebeplattform: Zur Steuerung der ROV-Hebeplattform des USV.

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 Randelrad des ROV wieder in den Einstellmodus fiir
den Rollwinkel des ROV versetzt.

et

e S

1

w

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

. Entsperren: Motoren entsperren/sperren

. ROV-Halterung 2: Bedientaste des ROV-Zubehors (benutzerdefiniert).

. 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: | = EIN, O = AUS

24. ROV rechts Winkel einstellen: ROV-Réndelrad 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: Dient zum Ausschalten der

Steuerkonsole.Nachdem die Steuerkonsole auf diese Weise ausgeschaltet

wurde, verbraucht sie keinen Strom mehr.

1
1
1

0 ~N O

(=N}

0 ~N O

N =

Installieren und anschlieRen

Wenn es nicht an der Netzstromversorgung angeschlossen ist:

(D SchlieRen Sie eine Seite der Leine am 4-poligen Anschluss (neben dem SD-Kartensteck- DE
platz) 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.

Bei Anschluss an die Netzstromversorgung:

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

(11) Wenn das ROV angedockt ist
(D Schlielien 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.
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(2 SchlieRen Sie das Netzmodul mit Leine am Anschluss am oberen Teil des Netzmoduls
an. SchlieBen 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.

Einschalten

+Ohne Netzstromversorgung

Halten Sie den Ein/Aus-Schalter @ in der oberen linken Ecke des Bedienpults fiir 1
Sekunde gedriickt, damit schaltet sich das ROV mit einem Selbsttestton ein,
wéhrend der Touchscreen des Bedienpults aufleuchtet. Warten Sie, bis der
Touchscreen vollstandig aktiviert ist, finden Sie die CHASING GO1-App und tippen
Sie darauf, um die Benutzeroberflache der App aufzurufen. Sie kénnen nun das
Echtzeitbild abrufen und das ROV steuern.

- Mit Netzstromversorgung

Driicken Sie den Netzschalter 23 zum Einschalten auf 1, dann folgen Sie den Schritten
im Abschnitt 3.1 ,0hne Netzstromversorgung“.Wenn Sie die Netzstromversorgungsfunk-
tion verwenden, mussen Sie sie in den Einstellungen der ROV-App aktivieren, nachdem
Sie das ROV mit der App verbunden haben.
*Hinweis: Informationen zur Installation und zum Betrieb des Netzstromversorgungssystems
finden Sie im Benutzerhandbuch und im Tutorium auf der Website.

Tehnische Daten

Bedienpult Bildschirm
ABMESSUNGEN 484X 375X 178mm ABMESSUNGEN 13.3 Zoll
GEWICHT 11Kg AUFLOSUNG 19201080
BETRIEBSTEMPERATUR  -10°C~45°C DISPLAYHELLIGKEIT 1000 cd/mi
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-Ladegerét:
NETZEINGANG 200V ~240V 2,5 Stunden
AC-AUSGANG 200V ~240V

Anleitung zum Laden

1. Das CHASING Bedienpult unterstiitzt 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
vollsténdig geladen ist.

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

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

C ) C1 || (|| =0

Laden, wenn die Wenn Sie das Gerat

Der Akku darf Leistung weniger nicht benutzen, Betriebstemperatur
nicht leer sein als 25 % betragt halten Sie den Akku -10°Chis+45°C
than 25% bei 50 %- 70 %

Sicherheitshinweise

1. Driicken Sie einmal im Monat die Taste oben rechts am Leckageschutzschalters

rechts, um zu tberpriifen, ob der Schutzschalter ordnungsgemal arbeitet.

2. Behandeln Sie das Bedienpult vorsichtig, um mogliche 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.

w

Support

Wenn Sie Fragen oder technische Probleme haben, senden Sie eine E-Mail an den

Kundendienst von Chasing oder kontaktieren Sie uns iiber 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
Silidamerika, 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
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la Conso la de ContrOl CHASI N G 1. Ln;sgglig)t(j)el'ggnetpgfndido: una pulsacién larga para encender/apagar la

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

M a n u a l d e l u S u a ri O 4. Palanca de control izquierdo del USV: se utiliza para controlar la navegacion

del USV.
V1.0 5. Palanca de controlizquierdo del ROV: se utiliza para controlar la navegacion
. del ROV.
6. Interfaz RJ45 1: Ethernet de 10/100 Mbps.
La consola de control CHASING es una plataforma de control profesional disefiada para 7. Interfaz RJ45 2: Ethernet de 10/100 Mbps.
usuarios profesionales experimentados. La carcasa de aleacién de aluminio es resistente 8. Plataforma de elevacién: controla la plataforma de elevacién del ROV del USV.
y duradera. La pantalla incorporada de 13,3 pulgadas y 1080p ofrece imagenes 9. Interfaz USB 1: USB 2.0
submarinas del ROV en tiempo real y claramente visibles, incluso con luz solar directa. La 10. Interfaz USB 2: USB 2.0
plataforma de control ergonémica, con una serie de interruptores, botones e interfaces 11. Interfaz de carga rapida USB: interfaz de carga QC3.0.
bien disefiados, hace que pueda controlar el ROV'y el USV simultdneamente, asi como la 12. Area de teclas de funciones del USV
alimentacién directa de CA, el USBL, el brazo manipulador, el sénar de imagen, las luces 13. Area de teclas de funciones definidas por el usuario
externas y otros accesorios profesionales. Se pueden montar cuatro soportes por 14. Montaje 1 del ROV: Foco (Luz Led) (pulsa para ajustar la intensidad),
separado para adaptarse a diversos terrenos. Gracias a las ruedas de la parte inferior, se escalador laser (pulsa para encender/apagar), pinza
puede transportar facilmente como una maleta después de cerrarla. Puede trabajar en manipuladora (mantén pulsado para encender/apagar)

cualquier lugar facilmente.

*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
volverd al modo de ajuste del dngulo 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 pulsacion 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. Interfazde 12V 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 alimentacion de CA: 1 = 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 proteccidn de la alimentacidn de CA: interruptor de proteccién
de aire e interruptor de proteccién contra fugas.

28. Luz de sefializacién: 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. Visualizacion: 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 apagar la consola de control. Una vez
que la consola de control se apague de esta manera, dejara de consumir
electricidad.
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Cuando no esta conectado a una fuente de alimentacion de CA:

(D Conecte un lado del Tether o umbilical en el puerto de 4 pines (junto a la ranura para

tarjetas SD) situado en la parte superior del médulo del ROV y apriete manualmente las
tuercas de sujecion. 2) Conecte el extremo opuesto del tether en el puerto estandar de la
consola de control y apriete manualmente las tuercas de sujecion.

() Cuando el ROV no esta acoplado
(@ Conecte un lado del tether de CA en el puerto situado en la parte superior del médulo
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.

©) il
(I1) Cuando el ROV esta acoplado
(@ 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 la estacién de acoplamiento y el puerto
de 4 pines en el ROV, y apriete las tuercas de sujecion, y apriete manualmente las tuercas

de sujecion.
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(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

tether de CA en el puerto 21 para suministrar una fuente de alimentacién de CA a la

consola de control y apriete las tuercas de fijacion manulamente para completar la
conexion.

Encendido

- Sin utilizar la fuente de alimentacién de CA
Mantenga pulsado el interruptor de encendido (D situado en la esquina superior izquierda
del panel de la consola de control durante un segundo. El ROV se encendera con un
sonido de autoverificacion, a la vez que la pantalla tactil de la consola de control se
iluminard; espere hasta que la pantalla tactil esté completamente activada, busque la
aplicacién CHASING GO1y haga clic en ella para entrar en la interfaz de control de la
aplicacién; entonces podré obtener la imagen en tiempo real y controlar el ROV.

- Uso de la fuente de alimentaci6n de CA

Pulse el botén de encendido 23 a la posicion  “I” para encender elROVy, a
continuacion, siga los pasos de la secciéon 3.1 “Sin utilizar la fuente de alimentacion de
CA” .Alusar la funcion de alimentacion de CA, deberia habilitar la opcién de alimentacién
de CAen los ajustes de la aplicacidén del ROV después de conectar el ROV a la aplicacién.

*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.

Especificaciones

Consola de control Pantalla
TAMARNO 484 X375X178mm TAMANO 13,3 pulgadas
PESO 11Kg RESOLUCION 1920 X 1080
TEMP. DE BRILLO DE

-10°C~45° 1 2
FUNCIONAMIENTO  107C45C LA PANTALLA 000 cd/m
Interfaz Bateria

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

1USBQC3.0 TIEMPO DE Cargador 8A:

CARGA 2,5 horas

ENTRADA DE CA 200V ~240V
SALIDA DE CA 200V ~240V
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Instrucciones de carga La Console de controle CHASING

1. La consola de control CHASING admite cargadores de 25,2Vy 2,9 A,y 252Vy 8 Apara

2.Laluzrojaindica que la bateria se estd cargando y la luz verde que ya esta 1 ol .
completamente cargada. M a n U e l d U tl l | S a tl O n

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

4, Desenchufe el cargador después de la carga. V1 O
D E[j [{:] La Console de controle CHASING est une plate-forme de contrble professionnelle concue
pour les utilisateurs professionnels haut de gamme. La coque en alliage d'aluminium
s | d Cuando no la utilice, Temperatura de est solide et durable. L'écran de 13,3 pouces intégré de 1080P fournit des images
No deje que la t:rrwg:eu?wguczrr] ao guardela con una funcionamiento sous-marines en temps réel du drone, qui sont clairement visibles méme en plein soleil,
bateria se agote inf%rior al25 §/o carga entre el -10~45°C La plate-forme de contrle ergonomique, avec ces différents interrupteurs, boutons et
completamente 50y el 70 % (-18°F - 113 °F) interfaces bien concus, 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.

Precauciones

1. Pulse el bot6n en la esquina superior derecha del dispositivo de proteccién contra
fugas unavez 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 actualizacion 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 electrénico al servicio posventa de

chasing o contactenos por el sitio web oficial.

Servicio de postventa oficial del sitio web:

https://www.chasing.com/ >> Contactenos >> Atencién 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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1. Interrupteur de mise sous tension : Appuyez longuement pour allumer/éteindre I n Sta llati on et con nexio n

la console de controle.

2. Interface standard : Le port de charge de la console de commande, le port de L il n'est té a I'ali tation CA :
-g ombilical du drone, le port de la poignée et le port du récepteur USBL. orsqu’il n'est pas connecte a 'alimentation .
4‘ ?JUStte.T(ent dil a;glel%guclheddu d:?ne : AJL:Ster l an%g\(;i |.nljlt|‘?a|§on du drotn?i (D Connectez une extrémité de 'ombilical au port a 4 broches (a c6té du logement de la
- Joystick gauche du véhicule de surface autonome (USV) : Utilise pour contréler carte SD) sur la partie supérieure du module du drone et serrez les écrous de fixation. @

la navigation du véhicule de surface autonome (USV). G extrémits ‘e de l'ombilical dard de | e d
5. Joystick gauche du drone : Utilisé pour contrdler la navigation du ROV. onnectez lextremite opposee de fombilical au port standard de la console de

6. Interface RJ45 1 : Ethernet 10/100 Mbits/s. commande et serrez les écrous de fixation.
7. Interface RJ45 2 : Ethernet 10/100 Mbits/s.
8. Plate-forme élévatrice : Contrdlez la plate-forme élévatrice du drone du véhicule Mo
de surface autonome (USV). N
9. Interface USB 1: USB2.0 i O |
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 l'utilisateur

14. Support 1 du drone : Lumiére de plongée (appuyez pour régler ' intensité), Lorsqu'il est connecté a I'alimentation CA :

lasgr scaler (appuygz pour allumer/étejndre), pince robotique (appuyez et (1) Lorsque le drone n'utilise pas la station d'accueil

maintenez enfoncée pour allumer/éteindre). (D Connectez une extrémité de I'ombilical d'alimentation CA au port de l'ombilical
*Remarque : Lorsque vous fixez une pince robotique, appuyez sur le support 1 du drone et d'alimentation CA sur la partie supérieure du module d'alimentation CA. Connectez le
maintenez-le enfoncé pour I'activer. Vous pouvez alors utiliser la molette de pouce droit du drone cable a 4 broches de la partie inférieure du module dalimentation CA au port 4 4 broches

pour coptréler Ig pinqe robotﬁque. Appqyez a nouveau sur le support 1 du drone et maiptenez-le du drone, puis serrez les écrous de fixation
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. (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.
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
a un état horizontal/Appuyez longuement pour changer de mode de contréle.
19. LED de contrdle : Activer/désactiver I' option fill flash du drone.
20. Interface 12V CC : Sortie 12V 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=0ON, O = OFF
24. Ajustement de |'angle droit du drone : Molette de pouce droit du drone : Ajustez
I angle de roulis du drone ou contrélez la pince robotique.
25. Joystick droit du véhicule de surface autonome (USV) : Utilisé pour controler

(1) 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 'aide de 'ombilical, connectez le port
la navigation du véhicule de surface autonome (USV). «ROV » de la partie supérieure de la station d'accueil et le port a 4 broches du drone, puis

26. Joystick droit du drone : Utilisé pour contréler la navigation du ROV. serrez les écrous de fixation.
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 l'appareil est en fonctionnement.
29. Bouton Affichage : Permet d'ajuster les parametres de |'écran d'affichage.
30. Affichage : Ecran tactile.
31. Bouclier léger
32. Roue
33. Support amovible : utilisé pour soutenir la console de contréle.
34. Interrupteur mécanique: Il est utilisé pour éteindre la console de contréle. Une fois
que la console de contrdle est éteinte de cette maniére, elle ne consommera plus
39 d'électricité.
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(2 Connectez une extrémité de I'ombilical d’alimentation CA au port de 'ombilical
CA sur la partie supérieure du module d’alimentation CA. Connectez ensuite I'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
connexion.

Mise sous tension

+Si vous n'utilisez pas l'alimentation CA
Appuyez et maintenez enfoncé l'interrupteur d'alimentation @ dans le coin supérieur
gauche du panneau de la console de contréle pendant une seconde, aprés quoi le
drone s'allumera en faisant retentir un son d'auto-test, et ['écran tactile de la console
de contréle s'allumera. Attendez que |'écran tactile soit complétement activé,
recherchez |'application CHASING GO1, cliquez dessus pour accéder a l'interface de
contrdle de l'application. Vous pourrez alors obtenir l'image en temps réel et
contrbler le drone.

- Sivous utilisez " alimentation CA

Appuyez sur le bouton d'alimentation 23 pour le placer sur « | » pour mettre ['appareil
sous tension, puis suivez |'étape 3.1 « Ne pas utiliser ['alimentation CA ».Lorsque vous
utilisez la fonction d’ alimentation CA, vous devez activer ' optiond’ alimentation CA
dans les paramétres de | application du drone aprés avoir connecté le drone a

I application.

* Remarque : Pour obtenir des informations sur ' installation et le fonctionnement du

systéemed’ alimentation CA, consultez le manueld’ utilisation et le tutoriel relatif au
systtmed’ alimentation CA sur le site Web.

Caractéristiques

Console de contrdle Ecran

TAILLE 484X 375X 178mm TAILLE 13,3 pouces
POIDS 11Kg RESOLUTION 1920 X 1080
TEMPERATURE DE < LUMINOSITE

FONCTIONNEMENT ~ “10a45°C DE L'AFFICHAGE 1000 cd/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 2004240V CHARGE 2,5 heures
SORTIE CA 2003240V

Precautions

1.Une fois par mois, appuyez sur le bouton situé dans le coin supérieur droit de

[ interrupteur de protection contre les fuites. upérieur droit du commutateur de

protection contre les fuites pour vérifier si le commutateur de protection
fonctionne correctement.

2. Veuillez tenir la console de contréle délicatement pour éviter d'endommager
['écran ou d'autres pieces.

3. Faites attention a ne pas éclabousser d'eau ou de liquide sur la console de
contrdle pour éviter d'endommager le matériel,Notez que la garantie ne couvre
pas les dommages causés par une immersion.

4. Visitez notre siteweb a I’ adresse www.chasing.com pour télécharger
le paquet de mise a jour du logiciel et la carte hors ligne de votre console de
commande.

Support

Si vous avez des questions ou des problémes techniques, envoyez un courriel aux services
aprés-vente de Chasing ou contactez-nous sur le site officiel.

Service apres-vente sur le site officiel :

https://www.chasing.com/ >> Contactez-nous >> Client en ligne Assistance >>Cliquez ici

Adresses électroniques du service aprés-vente pour I'Europe :

support01@chasing-innovation.com,support02@chasing-innovation.com pour |'Asie et

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

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.
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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 disattivare

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. Interfaccia da 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: Utilizzato per spegnere la console di comando.
Una volta spenta la console di comando in questo modo, non consumera
pit energia elettrica.
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I nsta l lazi oheeco l lega mento @ Collegare un'estremita del cavo CA allapposita porta sulla parte superiore del modulo

di alimentazione CA. Quindi collegare l'altra estremita del cavo CA alla porta 21 per
N . . I'alimentazione CA in uscita sulla console di comando e stringere i dadi di serraggio per
Quando non é collegato all'alimentazione CA: . . ¢ gaiep
IT completare la procedura di connessione. IT
@ 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.
@ 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

Accensione

@ Collegare un'estremita del cavo CA all'apposita porta sulla parte superiore del modulo +Se non si utilizza alimentazione CA

di alimentazione CA. Collegare il cavo a 4 pin sulla parte inferiore del modulo di Tenere premuto l'interruttore @ nell'angolo in alto a sinistra del pannello della
alimentazione CA alla porta a 4 pin sul ROV, quindi stringere i dadi di serraggio. console di comando per un secondo. Dopodiché, il ROV si accendera con un suono
(@ Collegare l'estremita opposta del cavo CA alla porta 21 per I'alimentazione CA in uscita di autotest, mentre il touch screen della console di comando si accende.

sulla console di comando e stringere i dadi di serraggio per completare la procedura di Attendere che sia completamente attivo, quindi cercare ['app CHASING GO1,
connessione. quindi fare clic su di essa per entrare nell'interfaccia di comando dell'app. Qui

sara possibile ottenere le immagini in tempo reale e controllare il ROV.

+ Se si utilizza alimentazione CA

Premere il pulsante di alimentazione@ passando allo stato per l'accensione,
quindi seguire le procedure descritte nella sezione 3.1 "Se non si utilizza
alimentazione CA".Quando si utilizza l'alimentazione CA, € necessario abilitare la
relativa opzione nelle impostazioni dell'app dopo avere collegato quest'ultima al
ROV.

“W»

(1) Quando il ROV & sulla docking station S peCifiC he

(@ 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 Console di comando Schermo
superiore della docking station alla porta a 4 pin sul ROV, quindi stringere i dadi di —
serraggio. DIMENSIONI 484X 375X178mm DIMENSIONI 13,3 pollici
PESO 11Kg RISOLUZIONE 19201080
TEMP DIESERCIZIO -10°C~45°C LUMINOSITA 2
DELDISPLAY 1000 €d/m
Interfaccia
RJ45 X 2 Batteria
INTERFACCIA Porta USB 2.0 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
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Guida allaricarica

1. Per la procedura di ricarica, la console di comando CHASING & compatibile
con caricabatterieda25,2Va2,9Ae252Va8A.

2. La luce rossa indica che la carica € in corso, la luce verde che la carica é stata
completata.

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

4. Scollegare il caricabatterie dopo la ricarica.

In caso di inutilizzo,

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

50% - 70% (-18°F-113°F)

Precauzioni

1. Una volta 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.

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

3. 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.

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 I'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 pili recente: https://www.chasing.com

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-stramforsyning, USBL,
manipulatorarm, bildesonar, eksterne lys og annet profesjonelt tilbeher. Fire braketter
kan kobles til separat for a tilpasses forskijellige terreng. Med ruller nederst kan den
bzeres enkelt som en koffert etter sammenfolding. Den kan enkelt fungere hvor som
helst.
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Strembryter: Langt trykk for & sl& pa/av kontrollkonsollens stram. I nsta llaSjO n Og ti l ko bli n g

2. Standard grensesnitt: Kontrollkonsollens ladeport, ROV-ens tetherport,
handtakport og USBL-mottakerport.

. ROV-ens venstre vinkeljustering: Juster ROV-ens stigningsvinkel. Nar den ikke er tilkoblet AC-str¢mforsynlng.

4. USV venstre kontrollspaker: Brukes til & kontrollere navigeringen av USV. (D Koble den ene siden av tetheren til 4-pinners porten (ved siden av SD-kortsporet)
5. ROV venstre kontrollspaker: Brukes til & kontrollere navigeringen av ROV. pé den gvre delen av ROV-modulen. Stram festemutrene. @ Koble den motsatte
6. RJ45-grensesnitt 1: 10/100 Mbps Ethernet. enden av tetheren til standardporten pa kontrollkonsollen og stram festemutrene.
7. RJ45-grensesnitt 2: 10/100 Mbps Ethernet.

8. Lafteplattform: Kontrollere ROV-ens lafteplattform 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)

Nar tilkoblet AC-strgmforsyning:
*Merk: Nar du kobler til en gripeklo, trykker du og holder ROV-feste 1 for & aktivere den.

Deretter kan du bruke hgyre tommelhjul pa ROV-en for a kontrollere gripekloen. Trykk () Nar ROV-en ikke er d}°kkEt . .
og hold ROV-feste 1 igjen for & deaktivere gripekloen. N4 er hayre tommelhjul pa @ Koble den ene siden av AC-tether til AC-tetherporten pd den gvre delen av

ROV-en gjenopprettet til modus for justering av ROV-rullevinkelen. AC-strommodulen. Koble  4-pinners ~kabelen pé& 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-stremforsyningen pa

. Foto/video: Trykk og hold for & bytte mellom foto- og videomodus. Kort trykk for d ta kontrollkonsollen. Stram festemutrene for 4 fullfgre tilkoblingen.

bilder eller spille inn video.

16. Lase opp: Las opp / l& 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. 12V DC-grensesnitt: 12 VDC/3A-utgang.

21. AC-stramutgangsgrensesnitt: ROV AC-stremgrensesnitt.

22. AC-stremuttak: AC-streminngang.

23. AC-strembryter: I=PA, 0=AV

24. ROV-ens hgyre vinkeljustering: ROV-ens hgyre tommelhjul: Juster ROV-ens

1

o

=

rullevinkel eller kontroller gripekloen. (I1) Nar ROV-en er dokket
25. USV hayre kontrollspaker: Brukes til & kontrollere navigeringen av USV. (D Koble 4-pinners kabelen pa den nedre delen av AC-stremmodulen til <RC»-porten
26. ROV hgyre kontrollspaker: Brukes til & kontrollere navigeringen av ROV. i midten av dokkingstasjonen. Bruk tetheren til & koble til <ROV»-porten pé den gvre
27. AC-strembeskyttelsesbryter: Luftbeskyttelsesbryter og lekkasjebeskyt delen av dokkingstasjonen og 4-pins porten pa ROV-en, stram deretter
telsesbryter. festemutrene.

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

29. Skjermknapp: Juster parameterne pa skjermen.

30. Skjerm: Trykkskjerm.

31. Lett skjold

32. Hjul

33. Avtakbar brakett: brukes til & statte kontrollkonsollen.

34. Mekanisk bryter: Brukes til & sla av kontrollkonsollen. Etter at kontrollkonsollen
er slatt av pa denne maten, vil den ikke lenger bruke elektrisitet.

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

tilkoblingen.
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+Uten bruk av AC-stremforsyning
Langt trykk pa strambryteren @ gverst til venstre pa kontrollkonsollpanelet i
ett sekund far ROV-en til & sla seg pa med en selvtestlyd, samtidig som
kontrollkonsollens trykkskjerm lyser opp. Vent til trykkskjermen er fullt aktivert.
Finn CHASING GO1-appen, klikk pa den for & ga inn i appkontrollgrensesnittet
hvor du far sanntidsbildet og kontrollerer ROV-en.

+ Bruk av AC-stremforsyning

Trykk stremknappen@3til “I” -status for  sla p4, felg trinnenei3,1 “Uten
bruk av AC-stremforsyning” .Nar du bruker AC-stremfunksjonen, ber du
aktivere AC-stremalternativet i ROV-appens innstillinger etter at du har koblet
ROV-en til appen.

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

veiledningen for AC-stremforsyningssystemet pa nettstedet.

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 Adader: 2,5 timer
AC-INNGANG 200V ~240V
AC-UTGANG 220V

Veiledning for lading

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

3. Frakoble laderen etter at ladingen er fullfert.

4. Koble av laderen etter lading.

I

Ikke kjor batteriene Lade nar det er

Arbeidstemperatur

(I

Narikke i bruk, holdes

tomme mindre enn 25 % batterispenningen pa -10°C~45°C
strem 50%-70% (-18°F-113°F)
Forholdsregler

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

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

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

4. Besgk 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 nettsidestgtte 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.chas-
ing.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
terrang. 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 for 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 sla pa/av), gripklo (tryck och hall ned for att sla pa/av).

*Obs! Tryck och héall ned ROV-faste 1 for att aktivera gripklon nér du faster den. Du kan sedan styra
gripklon med héger tumhjul pa ROV-enheten. Tryck och héll 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 véxla mellan foto- och videolége. 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 (anvéndardefinierad).

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

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

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

21. Granssnitt for vaxelstromsutgang: Vaxelstromsgranssnitt for ROV.

22. AC-uttag: AC-strominmatning.

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

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

25. Hoger joystick fér USV: Anvands 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. Skdarmknapp: Justera parametrarna pa skarmen.

30. Skarm: Pekskarm.

31. Ljusskdrm

32. Hjul

33. Avtagbar stod: anvands for att stodja kontrollkonsolen.

34. Mekanisk brytare: Detta anvands for att stanga av kontrollkonsolen. Nar
kontrollkonsolen sténgs av pa detta satt forbrukar den inte ldngre nagon strém.
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(2 Anslut ena dnden pé nétkabeln till natkontakten pa nitaggregatets 6vre del. Anslut
M ontera OCh a nSIUta sedan den andra dnden pa néatkabeln till port 21 for stromférsorjning pa kontrollkonsolen
Nar nataggregatet inte ar anslutet: och dra &t fastmuttrarna fér att slutféra anslutningen.

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

= @8] )|
g 0

Nar nataggregatet ar anslutet:

(I) Nar ROV-enheten inte ar dockad 2 2
(@ Anslut ena &nden pa nétkabeln till natkontakten pa nétaggregatets évre del. Anslut den S la pa e n h ete n
4-poliga kabeln pa nataggregatets undre del till den 4-poliga porten pa ROV-enheten och +Utan ett nataggregat
dra &t fastmuttrarna. Tryck pa och héll strémbrytaren @, i det dvre vénstra hdrnet pa kontrollpanelen,
@ Anslut den andra dnden pa natkabeln till port 21 for stromférsérining pa kontrollkonso- nedtryckt i en sekund. Din ROV startar med ett sjélvtestljud medan
len och dra &t féstmuttrarna for att slutfora anslutningen. kontrollkonsolens pekskarm tands. Vanta till pekskidrmen &r helt aktiverad.

Leta reda pa appen CHASING GO1 och klicka pa den for att 6ppna dess
kontrollgranssnitt som later dig se realtidsbilden och styra din ROV.

-Med ett ndtaggregat
Tryck pé strémbrytaren@3till status” 17 for att sld pa enheten och folj sedan
stegen 3.1” Utan ett nataggregat” .N&r du anvdnder ndtaggregatet maste du
aktivera alternativet for natanslutning i ROV-appens installningar nar ROV-enheten
ar ansluten till appen.

*Obs! Mer information om installation och anvdndning av nataggregatet finns i

(1) Nr ROV-enh dockad anvandarmanualen och sjalvstudierna till ndtaggregatet pa webbplatsen.
ar -enheten ar docka

(@ Anslut den 4-poliga kabeln pa nitaggregatets undre del till uttaget RC i mitten pa
dockningsstationen. Anslut uttaget ROV pé dockningsstationens 6vre del till den 4-poliga
porten pa ROV-enheten med kabeln och dra sedan &t fastmuttrarna.

Specifikationer

Kontrollkonsol Skarm

STORLEK 484X 375X 178mm STORLEK 13,3 tum
VIKT 11Kg UPPLOSNING 1920 1080
DRIFTTEMP -10°C-45°C SKARMENS

1000 cd/m2

LJUSSTYRKA
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Granssnitt

RJ45 X 2 Batteri
GRANSSNITT VARD-USB 2.0 X 2 DRIFTTID Hogst &tta timmar
QC3.0USB X1 BATTERI 226,8 Wh
AC-INGAgNG 200-240 VAC LADDNINGSTID 8 A laddare:
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 ar slutford.

4. Koppla bort laddaren efter laddning.

||| (|| =0

L&t inte batteriet Ladda nar Hall batteriet pa Drifttemperatur
£3 slut bd strém effekten ar 50-70 % ndr -10°C-45°C
P mindre &n 25 % detinte anvands (-18 °F-113°F)

Forsiktighetsatgarder

1. Tryck pa knappen uppe till hoger pa lackskyddsbrytaren en gang 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 dver kontrollkonsolen: www.chasing.com.
57

Support

Om du har nagra fragor eller tekniska problem, skicka ett e-postmeddelande till Chasings
kundtjanst eller kontakta oss pa den officiella webbplatsen.
Kundtjénst pa den officiella webbplatsen:
https://www.chasing.com/ >> Contact us (Kontakta oss) >> Online Customer (Online-kund)Support
>> Click here (Klicka har)
Kundtjénstens e-postadresser: support01@chasing-innovation.com fér 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 fér den senaste versionen:
https://www.chasing.com
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KoHconb ynpaBneHus CHASING

PyKoBOACTBO No/sib30BaTesNd
V1.0

Korconb ynpaenenus CHASING npeactasnsieT coboit nnatdopmy, npefHasHaveHHyo
AN NpocheccnoHanoB BbICOKOro kiacca. Kopnyc ycTpoicTBa M3roTOB/EH 13 MPOYHOro
1 AONTOBEYHOTO a/llOMUHMEBOTO CNlaBa. BCTpOeHHbIN Ancnnei auaroHanbio
13,3-proliMa (338 MM) ¢ paspelueHunem 1080P obecneynBaeT oTobpaxeHue ¢
NofBOAHOMO ipOHa B peanbHOM BpeMeHW. CBepXbspKMIA 3KpaH No3BONSET NosyyYaTh
n306paxeHvie c NTOABOJHOTO APOHA Aaxe MonagaHum NpsiMbiX COMHEYHbIX TyHei.
SproHoMunYHas naaTdopma ynpasieHuns ¢ psAOM XOPOLLO NPoyMaHHbIX
nepekto4aTenei, KHoMoK 1 MHTepdeicoB NO3BONSET OAHOBPEMEHHO YNPaBAsTh
NoABOAHbIM [POHAMUM HAAABOAHbIMM aBTOMATUYECKMMU TPAHCMOPTHBIMU
CpefcTBaMu, a TakxkKe UCTOYHMKOM MUTaHUs NepeMeHHoro Toka, USBL,
MaHWMNyNSTOPOM, BU3yanbHbIMCOHAPOM, BHELUHUMI U CTOYHWKAMU CBETa U APYrUMun
npoceccroHanbHbIMK akceccyapamu. [ aganTtaumm K pasnmyHbiM penbedam MoryT
6bITb yCTAHOB/EHbI YETbIPE PAa3/INYHbIX KPOHLITENHA. [Tocne cknafbiBaHWs 3T0
YCTPOICTBO MOXHO IErKo nepemellaTh kak YemoaaH 61arofapst ycTaHOBNEHHbBIM
ponnKamu CHM3y. YCTPOMCTBO MOXET 3thheKTUBHO paboTaTh B OGbIX yCNOBUSIX.

KHOI'IKaBKﬂ/BbIKﬂﬂI/ITaHMFIZ

1. BblkntoyaTesib MUTaHWS: YTOGbI BKIOUUTL/OTKIIIOUUTD NMUTaHUE KOHCON YNpaB/eHus,
HaXMUTe 1 yiepXKunBanTe aTy KHOMKY.

2. CTaHAapTHbI nHTepdeiic: MopT AN 3apsAKWN KOHCONM YNpaB/eHns, MopT Ansa kabens
NoABOLHOrO pOHa, NOPT KOHTPOAA M NOpT npuemHmnka USBL

3. JleBblii perynsTop yrna noABOAHOIO APOHa: U3MEHEHMe yria Hak/loHa NoBOAHOrO APOHa.

4. JeBblit [)KONCTVUK HAABOAHOIO aBTOMATUYECKOrO TPAHCMOPTHOTO CPeACcTBa:
1cnonb3ayeTcs Ans ynpaBneHnst ABUXKEHNEM HafJBOAHOrO aBTOMaTUYeCcKoro
TPaHCMOPTHOro Cpe/ACcTBa.

5. JleBbI AXOWNCTUK NOJBOJHOrO POHA: UCMONb3YeTCA ANA yNpaBieHUs BUKEHNEM
NnoABOAHOIO ipOHa.

6. MHTepdeiic RJ45 1: Ethernet 10/100 MéuT/c.

7. nTepcdeiic RJ45 2: Ethernet 10/100 M6éuT/c.

8. MopgbeMHas nnatdopma: YnpasneHve NoAbeMHo NnaThopmoii NoABOAHOIO ApOHa

Ha Ha/IBOJJHOM aBTOMaTU4YeCKOM TPaHCMOPTHOM Cpe/iCcTBe.

9. USB-uHTepoeiic 1: USB2.0

10. USB-unTepoeiic 2: USB2.0

11. USB-uHTepodeiic 6bicTpoit 3apsaku: MHTepdeiic 3apsiaku QC3.0.

12. O6nacTb PyHKLMOHaNbHbIX KHOMOK HaABOAHOIO APOHA.

13. 06nacTb GYHKLMOHANBHbIX KHOMOK, onpe/iensieMasi NoNib3oBaTesieM.

14. KpenneHue noaBoaHoro apoHa 1: MpoxekTop (HaXKMUTe, 4TOGbI OTPErynMpoBaTb
SIPKOCTb), Ta3EPHbIN U3MEPUTENBHBIN NMPUGOP (HAKMUTE, YTOBBI BKIIKOUUTL/BbIKIHOUUTD),
MaHWNYISTOP C 3aXBaTOM (HaXXMUTE U YAEPXKUBATE, YTOGbI BK/OUNTb/BbIKHOUYUTD)

*MpumMeyaHme. MNpu ycTaHOBKE MaHUNYNATOPa C 3aXBaTOM HaXXMUTE W yAePXUBaNTE KHOMKY

«HaBecHoW KOMMNOHeHT ROV 1», yTO6bI aKkTMBupoBaTb ero. Mocne aTOro Bbl CMOXeTe UCMoNb30BaTb

npaBoe KONeCcUKo NoABOAHOIO ApOHa A/1F ynpas/ieHUA MaHUNyNIATOPOM C 3axBaToOM. CHOBa HaxxmuTe

M yfepxuBaiiTe KHOMKy «HaBeCHO KOMMOHEHT ROV 1», 4TOGbl AeakTUBMPOBaTb MaHUMYNATOP C

3axBaToM. Tenepb NpaBoe KONeCUKO NOABOAHOIO APOHa BY/IET NepeKItoYeHO B PEXWUM PerysMpoBKUu

yrna KpeHa No/iBOAHOIO ApoHa.

15. ®oTo/BNAEO: HaxXMUTe 1 yaepXKuUBaTe ANs NEPEKSTIOUYEHNST MeXY PeXMMaMu «poTo» 1
«BUAEO». KpaTKoBpeMeHHOe HaxxaTne 3anyckaeT GOTOCHEMKY UK 3annchb BUAEO.

16. Pas6noknposaTb: pa3bnoknposaHmne/6nokuposaHmne asuratenen

17. KpenneHvne noaBOAHOMO ApOHa 2: KHOMNKa ANA ynpaBieHnsa akceccyapamu
NofBOAHOrO ipoHa (OMnpeaenseTcs noib3oBaTeniem).

18. C6poC 0AHUM HaXxaTUeM KHOMKU: KpaTKOBPEMEHHOe HaxxaTue s
BO3BpaTa NoJiBOAHOIO JPOHA B rOPU3OHTasIbHOE MOMOXKEHWE; ANNTENbHOe
HaXKaTve Ans NepeksIloYeHNs pexxnmMa ynpaBieHus.

19. YnpaBneHue cBeToanoaaMu: BkntoueHune/BbiktoYeHWe NOACBETKM NOABOAHOMO POHa

20. NuTepdeiic 12 B nocT. Toka: Bbixog 12 B nocT. Toka/3 A.

21. BbixogHOM UHTepdeNC NepeMeHHOro Toka: uHTepdeinc nuTaHus
repeMeHHOro ToKa NofiBOHOrO AAPOHa.

22. [He3A0 MUTaHUs NepeMeHHOro TOKa: BXOJ, MUTaHUs MePeMEHHOro ToKa.

23. MNepekntoyaTenb NUTaHUA NepemeHHoro Toka: «» = BKJ1., «O» = BbIKJI.

24. MpaBblil perynsaTop yrna noaBoAHOro ApoHa: NpaBoe KoNecuko ¢ HakaTkow NoABOAHOMO
[IpOHa: MO3BOJISET pPerysmMpoBaTh Yrosl KpeHa NoABOAHOIO APOHa UK YNpaBAATh
MaHUMyATOPOM C 3aXBaTOM.

25. MNpaBbli AKOWCTUK HafIBOAHOrO @aBTOMAaTUYeCKOro TpaHCMOPTHOroO CpeAcTBa:
ucnosnb3ayeTcs ANs yrpaBfieHusl ABUKEHNEM HafIBOJHOMO aBTOMaTUYeCKoro
TPaHCMOPTHOro CpeAcTBa.

26. MpaBblil AXONCTUK NOABOAHOrO ApOHa: UCMNONb3YeTCA AN ynpaseHus
ZIBUXKEHVEM MOABOAHOMO APOHa.

27. MepekntoyaTesb 3aLMTbl MEPEMEHHOr0 TOKa: BblK/toyaTeslb aTMochepHo
3aLMThI W BbIK/OYaTESb 3aLUUTbl OT YTEUKM.

28. CBeTOBbIE MHMKATOPbI CUrHana: UHANKaToOPbl KOHCOMW yrpaBfieHus, NOABOJHOrO
[IpOHa U Ha[JBOJHOr0 aBTOMAaTMUYeCKOro TPaHCMOPTHOro cpeAcTaa. B paboyem
pexume Bcerpja ropuT 3esieHblit CBeT.

29. KHoMKa gucnnes: UCnonb3yeTcs ANA HaCTPONKW NapamMeTpoB aKpaHa Aucnies.

30. incnneit: CEHCOPHbIV 3KpaH.

31. CBeToBOW 3KpaH

32. Konecuku

33. CbeMHbIn KPOHLUTENH: NCNONb3YeTCA AR KPeneHnsa KOHCONM ynpaBieHus.

34. MexaHunyeckuit BbiktodaTenb: OH UCNONb3YeTCA AN BbIK/OYEHUs NynbTa
ynpaBnenwus. Ecnu nynbT ynpaBneHusi BbIK/OYAETCst TaKUM 06pa3oM, OH Gorblue
He MOTpe6sieT aN1eKTPOIHEPTHIO.
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YCTaHOBKa U NOAKM0YEeHne

Mpn OTCYTCTBUM NOAKITIOYEHUA K CETU NepeMeHHOro Toka:

@ MopkniounTe 0AMH pasbem Kabens K 4-KOHTaKTHOMY nopTy (PSAOM CO CNIOTOM Afs
SD-kapTbl) B BEPXHEW 4acTh MOAYNs NOABOAHOTO iPOHA W 3aTSIHUTE KPemneXHble
ranku. @ MoakmouuTe Apyron pasbem Kabesns K CTaHAapTHOMY MOPTY Ha KOHCON
YNpaBneHWs U 3aTAHUTE KpeneXHble ranku.

an NoAKJIOYEHUU K CeTU NepeMeHHOro Toka:

() Korpa noABOAHbIN [POH He NOAKIIOYEH K JOK-CTaHLUn
(@ MoaksitoumnTe OfMH pasbem Kabesisi epeMeHHOro ToKa K MopTy B BEpXHeN YacTu
MOAY/Si TUTaHWA NepeMeHHOro Toka. MNofkoumnTe 4-KOHTaKTHbIV Kabenb,
BbIXOASALLMIA U3 HUXKHEN YacTW MOLyNsl NMUTaHUS NePEMEHHOMO TOKa, K 4-KOHTaKTHOMY
nopTy NOABOAHOIO APOHA, @ 3aTEM 3aTAHUTE KPerneXHble raku.
(2 MopksntoumnTe APYroi pagbeM Kabens nepeMeHHOro Toka K BbIXOAHOMY nopTy 21
ANS NUTaHUs NePEMEHHOT0 TOKa Ha KOHCOJN YNPaB/IeHUs 1 3aTAHWUTE KpernexHble
raiiku, 4To6bl 3aBepLUNTb NOLKIIHOUEHME.

(I) Korga nogBoAHbIN APOH NOAKIOYEH K [OK-CTaHLun
(@ MoakntoumnTe 4-KOHTaKTHbIN Kabesb, BbIXOAALMIA N3 HDKHEN YacTi MOAY NS
NUTaHUs NEPEMEHHOrO TOKa, K MopTy «RC» B LIEHTPe NaHenm JoK-CTaHLuu.
WcnonbayiiTe kabenb, 4To6bl coeAnHUTL NOpT ROV B BEPXHEN YacTu JOK-CTaHLMM C
4-KOHTaKTHbIM NOPTOM Ha NOABOAHOM [POHeE, @ 3aTeM 3aTAHUTE KPeMneXHble raku.

2 MopknounTe ofnH pasbem Kabens NepeMeHHOro ToKa K NopTy B BEpXHeN
4aCTW MOAYSIS MUTaHUSA NePeMEHHOro ToKa. 3aTeM NOAKIIFUUTE APYroi pasbem
Kabensi NnepeMeHHOro ToKa K BbIXOLHOMY MOpTy 21 Ans MUTaHUs NepeMeHHOro
TOKa Ha KOHCOJIM yNpaBJieHUs U 3aTSHUTE KPeneXHble raitku, YTobbl 3aBepLUnTb
NOAKIIHOYEHNE.

BknroyeHue

+ be3 ncnonb3oBaHUA UCTOYHUKA MUTaHUA MEPEMEHHOro ToKa
HaxmuTe 1 yaepxuBaiiTe BbiktodaTenb nutaHns (D B BEPXHEM N1€BOM Yy NaHenu
KOHCONM ynpaBneHusi B Te4eHe OfHO ceKyHApl. [oce 3Toro NoABOAHbIN APOH
BK/tOUMTCS (ByeT NoAaH 3BYKOBOW CIrHa CaMOMPOBEPKU 1 3arOpUTCst CEHCOPHbIN
9KpaH KoHcoNu ynpasneHus). MogoXanTe, NoKa CEHCOPHbIN IKpaH NMOMHOCTbIO
aKTuBMpyeTCs, HalanTe npunoxeHne CHASING
GO1 v 3anycTuTe ero 15 BXoAa B HTepdelic ynpasneHus npunoxexus. Mocne
3TOro0 Bbl CMOXETe NPOCMaTPUBATh U306paxeHue B peabHOM BpEMeHU 1
yNpaBAsiTh NOABOAHBIM APOHOM.

+ C MICNoNb30BaHMEM UCTOYHMKA NEPEMEHHOIO TOKa
MepeBeawnTe KHOMKY anava@B COCTOsIHUE «|» ANs BKNIOYEHUS NNTaHWS, 3aTeM
BbIMOMHUTE LWary, ONUCaHHble B NyHKTe 3.1 «be3 Ncnonb3oBaHNs UCTOYHUKA
nUTaHUs NepeMeHHOro Toka»pu MCNonb3oBaHNn GYHKLUM MUTaHUS O CeTU

nepeMeHHOoro Toka HEO6XO[J,VIMO BK/TKOYUTb NapaMeTp NUTaHUA NepeMeHHOoro Toka B

HaCTpoiiKax npunoxeHust ROV nocne NogkNoYeH st NoLBOAHOIO APOHA K 3TOMY
MPUNOKEHNIO.

* anIMe‘-IaHVIeA ﬂ,ﬂﬂ YCTaHOBKU U 3KcCnnyaTauun CUCTeMbl NUTaHUA NepeMeHHOro Toka
CM. PYKOBOJCTBO NM0JIb30BaTeNs 1 y4e6Hble MaTepuasbl No CUCTEME NUTaHWS
NepeMeHHOro ToKa, JOCTYMHbIE Ha Be6-caiTe.

TeXHUYeCcKne XapaKTepuUCTUKN

KoHconb ynpaBneHus 3KpaH

PA3MEPbI (mm) 484x375x178 PA3MEP 13,3 poiima (338 Mm)

MACCA 11kr PA3PELIEHVE 1920x1080

PABOYAS TEMMEPATYPA  o1-10 go 45 °C APKOCTb ,
QUCTNES 1000 ka/nd
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UHTepdelic

RJ45%2 AKKyMynaTop
I/IHTEPd>E17IC MopT USB 2.0x2 BPEMS PAEOTbl  [lo 8 yacos
QC3.0USBx1 AKKYMY/IAITOP ~ 226,8 BT~y
BXO[, MEP. TOKA 200-240 B BPEMSA 3APAKN  3apsigHoe ycTpoicTBo
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BbIXOZ, MEP. TOKA 200-240 B CTOKOMBA:2,5 yaca

PyKOBO[J,CTBO no 3apaakKe

1. KoHconb ynpasnenus CHASING noaaepxuBaeT 3apsigHble yCTPONCTBa CO
cnepytowmmun napametpamu: 25,2 B/2,9 An 25,2 B/8 A.

2. KpacHbIi UBeT MHAMKaTOPa O3HavaeT, YTo MAET NPOLecC 3apsAKu. 3eneHbli useT
YKa3bIBAET, YTO aKKyMYNSTOP NOMHOCTbIO 3apsKeH.

3. Tlo OKOHYaHUV 3apsAKN, CBOEBPEMEHHO OTK/IOYMTE 3apsiAHOe YCTPOCTBO.
BbIHbTE €ro BU/KY 13 PO3ETKM.

N

Korpga yctpouncTso

He gonyckaiite 3apshkaiiTe ero npm He ucnonbayetcs, Te;’ggO:Ta“ o
NONHOW paspsigKu ypOBHe 3apsiaa NoAfepxvBaiTe or-10 po XBPC
aKKymynsTopa MeHee 25% 3apsi akKymynsatTopa A

Ha ypoBHe 50-70%

PyKOBOﬂ,CTBO no 3apaake

1. HaxwumaiiTe KHOMKY AaT4MKa 3aLLuThbl OT MPOTEYEK B MPABOM BEPXHEM Yy OANH
pas B Mecsily, nepeknoyaTens 3aluTbl OT yTeuKu, 4To6bl NpoBepUTh paboTy
nepekntoyaTens.

2. AKKypaTHO 06paLaiiTech C KOHCOMbIO yNpaBAeHws, 4To6bl He MOBPEAUTD 3 KpaH
WA Apyrve 4acTu.

3. He ponyckaiiTe nonagaHuvs Bofbl UM ApYryx UAKOCTEN Ha KOHCOSb yrnpaBneHus,
4TObbI He NoBpeanTL 06opyAoBaHue, ObpaTrTe BHUMaHWUE, YTO rapaHTus He
pacnpocTpaHseTcs Ha NOBPEXAEHUsl, BbI3BaHHbIE NMOrPYXEHWEM B BOAY.

4.MoceTnTe Haw Beb-canT (www.chasing.com), 4Tobbl 3arpy3unTb NakeT 0O6HOBNEHUS
NporpamMMHoro o6ecrneyeHuns U aBTOHOMHYIO KapTy KOHCOMM YMpaBneHusl.

Moppepxka

Ecnn y Bac ecTb kakue-nubo BOMPOCHI MMM TexHWYeckue npobrnembl, noxanyuncra,
oTnpaBbTe 3MIEKTPOHHOE MUCbMO, YTOObI CBSI3aTbCH C HaMW MOCMEe MPOAAXW UMK
CBSDKUTECH C HAMK Yepe3 cryk0y noaaepxkn opuLmansHoro canTa.

Mopnepxka odhuLmanbHoro canta nocne Npoaaxm:

https://www.chasing.com/ >> Csbxutech ¢ HaMmu>>OHnaiiH-cnyx6a NoaAepX)KI KIMEHTOB
>>Haxmute 3gecb

AZpec 3MeKTPOHHOM NOYTbI MOCIIE NPOAAXU:

support01@chasing-innovation.com-Espona

support02@chasing-innovation.com-- Aaus n Okeanus
support03@chasing-innovation.com--CeBepHas u FOxHas Amepuka 1 Adpuka

CHASING

HaCTOﬂU.lM[”I AOKYMEHT MOXeT 6bITb U3MEHEH 63 npeaBapuUTeNIbHOro yeeoMIeHus.
I'Iocnenmoro BEPCUIO PYKOBOACTBA MOXXHO CKavaTb Ha caiite: www.chasing.comA
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