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CHASING PING 360 SONAR
KIT (M2 PRO MAX)

User Manual
V1.0

CHASING PING 360 sonar kit, consisting of BlueRobotics Ping360 and mounting
kit customized and developed by CHASING Innovation, can be mounted on
CHASING M2 PRO and CHASING M2 PRO MAX for use. Ping360 main body is a
mechanical scanning sonar used for navigation and imaging, with a range of 50m
(165 feet), a depth level of 300m (984 feet), and open source software interface.
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1. Ping360 main body

2. Tether module

3. Connection cable joint

4. Screw

5. Mounting support (M2 PRO MAX)
6. CHASING quick release holder

Mounting and connection

1. Fix the mounting support (M2 PRO MAX) and CHASING PING 360 (including
tether module) by screws.

2. Fix the CHASING quick release holder above / below the ROV, slide the entire
unit assembled in step 1 from the direction of the platform arrow onto the
holder, insert the other end of the connection cable into the ethernet of the
ROV, and tighten screws.
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3. After mounting, power on the ROV, open the GO1 APP on the mobile phone, f .
expand the docking station, and click the "Other Devices" option on the SpeC| |Cat| on Pa ra mete rs

corresponding ethernet to configure it.

Mounting assembly

Dimension 124*104*167mm
Weight 763.3g
Structural material Aluminium alloy + foamed PVC

tether materials

Pressure withstand depth 300m

Ping360 main body

Temperature range 0-30°C
Scan range 0.75m—50m
Pressure withstand depth 300m

4. Turn on the computer and connect to the Wi-Fi of the CHASING remote

controller (password: 12345678). For users purchasing "self-assembly kit"
W

1. Please modify the sonar manually before performing above mounting and
connection steps:

1. Pull out the limit rope from one side.

Ping-Viewer

>

5. Open the PC software "Ping-Viewer" to view the sonar image (if the sonar is Pull out
mounted below the M2 PRO MAX; click the "Head Down" option on the
"Ping-Viewer" to flip the image, so that actual image can be viewed)

2. Use a spanner to loosen the connection cable, and slowly open the rear end of
the Ping360 sonar.

Units: Metric >

Theme:  Dark -

B Enable Always-0n-Top mode ‘

J
N/
V Opacity:  100% -

Ping-Viewer

B Enoble repiay menu

__>'T 1)

o

[ Smooth Data

O Antialiasing
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3. Replace with a new connection cable. Check the O-ring before mounting,
screw it to the remaining 2-3mm space, connect the 4P leadwire to the
"ETHERNET", and connect the 2P leadwire to the "POWER";

EN
@ 4P communication cable (Orange Green)
o 2P power cord (reddish black)
4. Align the gap, close the Ping360 main body, mount the limit rope, and tighten
the connection cable interface with a spanner;
= = \L = =
_© @ @
Close the Ping360 main body ~ Mount the limit rope Tighten the interface
with a spanner
5. Perform the steps from "lll. Mounting and Connection of CHASING M2 PRO
MAX" to Step 4 above, turn on the computer, and connect the Wi-Fi of the
CHASING yellow remote controller RC3. Open the Ping-Viewer app on the PC -
click (Icon Settings) - Static IP - IP address: 192.168.1.107, and change the IP
address to 192.168.1.107 to save.
i . *
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Note

1. If CHASING Ping360 is applied together with the CHASING waterproof remote
controller with screen, please connect the computer and the waterproof
remote controller with screen with a network cable and configure the static IP
address of the computer, as shown in the figure below. (after using the sonar,
please remember to change back to "automatically obtain IP address" on the
computer)
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2. If it still cannot be used after performing above steps, try to connect a patch
panelinside (gift). For specific operating steps, please scan the QR code on the
"Teaching Card" to check the "Patch panel mounting" section of the
"Connection cable replacement tutorial of CHASING Ping360 sonar".
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Precaution

1. Details of download of BlueRobotics Ping360 imaging sonar related software

and sonar specification parameters are available on the BlueRobotics official
website: https://bluerobotics.com/store/sensors-sonars-cameras/so-
nar/ping360-sonar-rl-rp/

2. Please mount and connect the imaging sonar when the ROV is powered off,
and make sure that the connection cable plug is well plugged and nuts are
ti%htened before launching for use;

3. Check the machine for damage or missing of components before use; if
damage or missing of components occurs, please replace them in a timely
manner;

4. Check and keep the machine body interface dry and clean before use. Salt and
moisture may corrode the ﬁort. In"case of water droplet entering the port,
please rinse the socket with fresh water, and absorb the water in the socket
with paper towel or cotton ball.

5. When using, it is necessary to observe the orientation of the CHASING Ping360
sonar kit inthe water to avoid being blocked by the ROV, which may affect the
transmission of acoustic signals.

6. If users tend to assemble and disassemble the sonar by themselves, they shall
operate in strictly accordance with the User Manual. Damage caused by
non-standard assembly and disassembly is not covered by the warranty.

Packing List

CHASING PING 360 SONARKIT
(M2 PRO MAX)

LSS

. M3*25 cross
CHASING Ping360 (including 12.5*1.8 O-ring *2 recessed pan head
tether module) *1 screw *4
/
Datagram *1 CHASING Ping360 sonar Screw *1

mounting sonar *1

Accessory mounting
platform assembly *1

10.82%1.78 O-ring *1
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CHASING PING 360 M2 PRO MAX

Self-assembly kit (excluding sonar) @

O o=

Tether module 12.5*1.8 0-ring *2 M3*25 cross recesied
assembly *1 pan head screw *8
/

Datagram *1 CHASING Ping360 sonar Screw *1 Sonar reform
mounting sonar *1 package (gift) *1
@
Accessory mounting 10.82*1.78 O-ring *1 PING360 connection cable *1

platform assembly *1

Support

For any questions or technical problems, please contact us by the Email of
CHASING After-Sales Department or the customer service hotline on the official
website.After-sales Service Hotline: 400-667-6959

After-sales Email: support01l@chasing-innovation.com--Europe
support02@chasing-inno vation.com--Asia & Oceania

support03@chasing-inno vation.com--North and South Americas & Africa

CHASING

This Manual is subject to updating without prior notice.
The latest version is available on CHASING official
website: https://www.chasing.com
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CHASING PING 360
EKOLODSKIT (M2 PRO MAX)

BRUKSANVISNING
V1.0

CHASING Ping 360 ekolodskitet bestar av BlueRobotics Ping360 och ett anpassat
installationskit utvecklat for CHASING, som kan installeras pa CHASING M2 PRO
och CHASING M2 PRO MAX. Huvuddelen av Ping360 ar ett mekaniskt skanningse-
kolod for navigering och bildtagning, med en rackvidd pa 50 meter (165 fot), en
djupniva pa 300 meter (984 fot) och en 6ppen kéllkod programvara granssnitt.

[ o

1. Huvuddel av Ping360
2. Flytmodul

3. Kontakt till
anslutningskabel

4. Skruv

5. Monteringsfaste (M2
PRO MAX)

6. CHASING snabbmon-
teringsbas

Installation och anslutning

1. Fast monteringsfastet (M2 PRO MAX) och CHASING Ping360 (inklusive
flytmodulen) tillsammans med skruvar.

2. Fast CHASING snabbmonteringsbasen ovanfér/under undervattensbéten,
skjut sedan hela enheten som bildas i steg 1 fran plattformspilens riktning till
CHASING snabbmonteringsbasen, sétt in den andra @nden av anslutningska-
beln i natporten pa undervattensbaten och dra at muttern.
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3. Narinstallationen r klar, sl pd undervattensbaten, 5ppna GO1 APP p& ifi 1
telefonen, expandera dockningsstationen och klicka pa alternativet "Andra SpeCIfI kat|0ner OCh pa ra metra r
enheter" pa motsvarande natverksgranssnitt for att konfigurera. .

Installationskomponenter

Storlek 124*104*167mm
Vikt 763.3g
Material Aluminiumlegering + skum PVC

flytformaga material

Tryckmotstandsdjup 300m

Huvuddel av Ping360

Temperaturomrade 0-30°C
Skanningsomrade 0.75m—50m
Tryckmotstandsdjup 300m

4. Sla pé datorn och anslut Wi-Fi pa CHASING fjarrkontrollen med l6senordet
12345678.

For anvandare som koper "Sjalvmonterade kit"

Innan du utfér ovanstdende installations- och anslutningssteg &r det nédvéndigt
att manuellt andra ekolodet:

1. Dra ut grénsrepet fran ena sidan;

Ping-Viewer

5. Oppna programvaran "Ping-Viewer" p& datorn for att visa ekolodsbilden (om
du installerar ekolodet under M2 PRO MAX, maste du klicka pa alternativet

"Head Down" pd "Ping-Viewer" for att vanda bilden for att se den faktiska
bilden)

Dra ut

2. Skruva loss anslutningskabeln med hjélp av en nyckel och 6ppna langsamt
bakre dnden av Ping360 ekolod;

Display.

Units: Metric

Theme: Dark

B Erable Always-0n-Top mode

Ll
"/
"4 A

Ping-Viewer

B Enoble repiay menu

—1 1)

L v rsvan

[ Smooth Data

O Antialiasing
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3. Byt ut med en ny anslutningskabel. Innan du installerar, kontrollera O-ringen,
och skruva sedan fast den pa aterstdende 2-3 mm utrymme. Anslut 4P
terminalkabeln till ndtverksporten "ETHERNET", och anslut 2P terminalkabeln
till stromforsorjningen "POWER";

@ 4P kommunikationskabel
(orangegron)

o 2P stromforsorjningskabel
(rod och svart)

4. Justera gapet, stang huvuddelen av Ping360, installera gransrepet och dra at

‘anslutningslinjens granssnitt med hjalp av en nyckel; An ma rkn | ng

1.0m CHASING Ping360 anvands tillsammans med CHASING vattentdta

fjdrrkontrollen med skdrm ansluter du datorn och den vattentata fjarrkontrol-
len med skarm med en natverkskabel och konfigurerar datorns fasta IP-adress
\l/ enligt foljande figur. (Kom ihag att byta tillbaka till "Hdmta automatiskt
: = =

== IP-adress" pa datorn efter anvandning av ekolodet.)
® ® e —
Stang huvuddelen av Ping360 Installera gransrepet Dra at granssnittet . L e B i ﬂ§1‘(|’|:\'/'|?.i%s’6r‘h"\‘/'|§%§
5. Utfér steg 1till 4 i ovanstdende "IIl. M2 PRO MAX Installation och anslutning”,
sla pa datorn och anslut Wi-Fi pa CHASING gula fJarrkontrollen RC3. Oppna P o Klicka " - E_FEDE
programvaran "Ping-Viewer" pa datorn - klicka pa (ikonen Instéllningar) - e 2 -1

Statisk IP - IP-adress: 192.168.1.107, och dndra IP-adressen till 192.168.1.107

N -

och spara.
- Hlry i by d v
= @ bubbelkiicka - SooT
- T S
.L B 0 .. s i s e -

9 Klicka 9 Klicka

2.0m du fortfarande inte kan anvéanda efter att ha foljt ovanstaende instruktion-
er kan du forsoka ansluta ett internt adapterkontakt (medféljer gratis). For
specifika instruktioner, skanna QR-koden pa "Undervisningskortet" for att visa
avsnittet "Installera ett adapterkontakt" i "Handledning om byte av
anslutningskabel for CHASING Ping360 ekolodskitet".
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Anmarkning

- 1. Fér nedladdningar av programvara och ekolodsspecifikationer relaterade till

BlueRobotics Ping360-bildekolod, se BlueRobotics officiella webbplats fér mer
information: https://bluerobotics.com/store/sensors-sonars-cameras/so-
nar/ping360-sonar-rl-rp/

2. Installationen och anslutningen av bildekolodet maste utféras nar undervat-
tensbaten &r avstéangd, och sakerstalla att anslutningskabelkontakten &r
ansluten och muttern dras at innan du startar for anvéndning;

3. Kontrollera fére anvandning om maskinen ar skadad eller om det saknas
delar. Om det saknas delar eller det finns skadade delar, byt ut dem i tid;

4. Kontrollera och hall maskinkroppsgréanssnittet torrt och rent fére anvandning.
Salt och fukt kan orsaka korrosion i kontakten. Om vattenflackar kommerini
kontakten, var noga med att skélja kontakten med farskvatten och anvéand en
pappershandduk eller bomullstuss for att absorbera fukt i kontakten;

5.Vid anvandning ar det nddvéndigt att observera orienteringen av CHASING
Ping360 ekolodskitet i vattnet for att undvika att nedsénkaren blockeras, vilket
kan paverka overforingen av akustiska signaler;

6. Anvandare som sjalva demonterar och monterar ekolod maste strikt folja
instruktionerna i bruksanvisningen. Skador orsakade av icke-standardiserad
demontering och montering tacks inte av garantin.

Komponenter

CHASING PING 360 EKOLODSKIT
(M2 PRO MAX)

@@

CHASING Ping360 (inklusive
flytmodulen) * 1

/]

Oy

M3 * 25 Panelhuvudskruv

12,5%1,8 0-ring* 2
med korsfaste * 4

Materialpaket * 1 CHASING Ping360 ekolodsfaste * 1 Skruv * 1

w0

10,82 *1,78 O-ring * 1

Komponenter till monteringsplat-
tform for tillbehor * 1
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CHASING PING 360 M2 PRO MAX
Sjalvmonterad kit (utan ekolod)

0O =

M3 * 25 Panelhuvudsk-

Flytningsmodul * 1 ruv med korsféste * 8

i

Materialpaket*1 ~ CHASING Ping360 ekolodsfaste *

12,5* 1,8 0-ring * 2

Skruv * 1

Ekolodsmoduﬂenngskut
(medféljer gratis) * 1

o . .

10,82 * 1,78 O-ring * 1

Komponenter till
monterings lattform for
tillbehor * 1

PING360 anslutningskabel * 1

Eftermarknadsservice

Om du har nagra fragor eller tekniska problem, vénligen skicka ett e-post till
Chasing-eftermarknadsservice eller kontakta oss via kundhotline pa den officiella
webbplatsen.Telefon for eftermarknadsservice: 400-667-6959

E-postadress for eftermarknadsservice: support0l@chasing-innovation.com -
Europa

support02@chasing-innovation.com - Asien & Oceanien
support03@chasing-innovation.com - Nord- och Sydamerika & Afrika

CHASING

Denna Bruksanvisning kan uppdateras utan foregdende meddelande.
Du kan ga till den officiella webbplatsen for CHASING for att kontrollera den
senaste versionen: https://www.chasing.com
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KIT DE SONAR CHASING Instalacion y conexion

PING 360 (M2 PRO MAX) A et e e U270 oty P e g
Manual de Usuario
V1.0

El kit de sonar Chasing Ping360 esta compuesto por BlueRobotics Ping360 y el kit
de instalacion desarrollado a medida de Chasing, que se puede instalar en
CHASING M2 PRO y CHASING M2 PRO MAX para su uso. El cuerpo principal de
Ping360 es un sonar de escaneo mecanico para navegacion e imagenes, con una
capacidad del alcance de 50 m (165 pies) y la profundidad de 300 m (984 pies) y
una interfaz de software de cédigo abierto.

2. Fije la base de retiro rapido de Chasing en la parte superior/inferior de ROV,
luego deslice todo el formado en el paso 1 en esta base desde la direccién de
flecha de la plataforma, inserte el otro extremo del cable de conexién en el

/ puerto de ROVy apriete la tuerca.

1. Cuerpo principal de Ping360
2. Mddulo de flotabilidad

3. Conector de cable de conexion

4. Husillo
5. Soporte de montaje (M2 PRO MAX)

6. Base de retiro rapido de Chasing
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3. Una vez completada la instalacién, encienda ROV, abra la aplicaciéon GO1 en
el teléfono movil, expanda la estacién de acoplamiento y haga clicen la
opcién "Otros dispositivos" del puerto correspondiente para configurar.

4. Encienda la computadora, y conéctese al Wi-Fi del control remoto de Chasing,
utilizando la contrasefia de 12345678.

Ping-Viewer
0))

5. Abra el software "Ping-Viewer" en la PC para ver las imagenes del sonar (en el
caso de instalar el sonar en la parte inferior de M2 PRO MAX, deba hacer clic en
la opcién "Head Down" en el "Ping-Viewer" para voltear las imagenes y ver las
reales)

Display.

Units: Metric

Theme:  Dark

I Enable Always-0n-Top mode

i
N/
V Opacity:  100%

Ping-Viewer

B Enoble repiay menu

Ly
[ Smooth Data

O Antialiasing
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Especificaciones y parametros

Componentes de instalacion

Tamafio 124*104*167mm
Peso 763.3g
Material estructural Material de flotabilidad de aleacién

de aluminio + espuma de PVC

Profundidad resistente a presion 300m

Cuerpo principal de Ping360

Rango de temperatura 0°-30° grado
Rango de escaneo 0.75m—50m
Profundidad resistente a presion 300m

Para los usuarios que com-
pran el "Kit de automontaje"

Antes de realizar los pasos anteriores de instalacidn y conexién, deba modificar
manualmente el sonar:

1. Tire de la cuerda de limite desde un lado.

2. Utilice una llave para aflojar el cable de conexidn, asi abriendo lentamente la
parte trasera del sonar Ping360.
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alimentacién "POWER";

3. Reemplace el cable de conexidn por uno nuevo. Verifique el anillo O antes de
instalarlo, luego atornillelo al espacio restante de 2-3 mm, conecte el cable de
terminal 4P al puerto "ETHERNET" y el de terminal 2P a la fuente de

9 Cable de comunicacién 4P
(naranja verde)

o

4. Alinee la abertura, cierre el cuerpo principal de Ping360, instale la cuerda de
limite superiory apriete la interfaz del cable de conexidn con una llave;

=

© ®

Cierre el cuerpo principal Instale la cuerda Apriete la interfaz
de Ping360 de limite superior con una llave

5. Realice las operaciones de "lll. Instalacién y conexion de M2 PRO MAX" hasta
su paso 4, encienda la computadora y conéctese al Wi-Fi del control remoto
amarillo RC3 de Chasing. Abra la aplicacién Ping-Viewer en la PC—haga clic en
(icono de configuracién)—IP estatica—Direccién IP: 192.168.1.107, cambie la

IPa192.168.1.107 y guardela.

—
@

5
F
&

45

Atenciones

1. Si Chasing Ping360 se usa con el control remoto resistente al agua con
pantalla de Chasing, conéctese la computadoray dicho control remoto con un
cable de red y configure la IP fija de la computadora, como se muestra en la
figura a continuacion. (Recuerde volver a cambiar a "obtener una direccién IP
automaticamente" en la computadora después del uso del sonar)

. ” T iy g e 1o P s g
s, (L i L ik} S R e
i F T

‘Réllene como se muestra

o Hacer clic

n.. kb L:i:l‘t]“
@ rizza dobteclic

. — vl

—
PRARE e Bt BN
R AT vl e

@ Hacer clic Oracerciic

2. Sialn no se puede usarlo de acuerdo con el proceso de operacién anterior,
pueda intentar conectar la placa adaptadora (regalo). Con respeto a los pasos
de operacidn especificos, escanee el codigo QR en la "Tarjeta de ensefianza"
para ver la seccién de "Instalacién adicional de la placa adaptadora” en el

"Tutorial de reemplazo del cable conexidn del sonar Chasing Ping 360. "
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Precauciones

1. Para la descarga del Software correspondiente del sonar de imagen

BlueRobotics Pln%360 y las especificaciones y parametros del sonar, consulte
el sitio web oficial de BlueRobotics: https://bluerobotics.com/store/sen-
sors-sonars-cameras/sonar/ping360-sonar-r1-rp/

2. Deba instalar y conectar el sonar de imagen bajo el estado de apagado del
ROV, y asegurese de que el enchufe del cable de conexidn esté bien enchufado
y las tuercas estén apretadas antes de ponerlo en el agua; ,

3.Verifique si la maquina esta dafiada o si faltan piezas antes de usarla. Si si,
reemplacelas a tiempo; .,

4. Verifique y mantenga la interfaz de maquina seca y limpia antes de usarla. La
saly la humedad pueden hacer que la interfaz se corroa. Si hay agua que entre
en [a interfaz, deba enjuagar el encaje con agua dulce y use toallas de papel o
bolas de algoddn para secar su humedad.

5. Alusarlo, es necesario observar la orientacién del kit de sonar Chasing
Ping360 en el agua para evitar ser bloqueado por ROV, afectando la transmis-
ion de la sefial acstica. )

6. Los usuarios que desmonten y ensamblen el sonar por si mismos deben seguir
estrictamente los pasos de operacién del Manual del Usuario. Los dafios
causados por el desmontaje y montaje irregulares no estan cubiertos por la
garantia.

Lista de articulos

KIT DE SONAR CHASING PING 360
(M2 PRO MAX)

O o=

Chasing Ping360 (incluyendo el Anillo 012,5%1,8 *2 Tornillo de cabeza
mdédulo de flotabilidad) * 1 plana M3*25*4

/]

~ Paquete de Soporte del sonar Chasing Husillo * 1
informacién*1 Ping360 * 1

Conjunto de plataforma de
instalacién de accesorios * 1

Anillo 010,82*1,78 *1
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Chasing Ping 360 para M2 Pro Max

Kit de automontaje (excluyendo el sonar)

0 =

Conjunto del médulo de Anillo 012,51,8 *2 Tornillo de cabeza plana
flotabilidad * 1 M3*25*8

VAl

. Paquete de
_ Paquete de Soporte del sonar Husillo * 1 Sy
informacién *1 Chasing Ping 360 * 1 mod|f(|fjg:l>g)gelsonar

o . .

Anillo 0 10,82*1,78*1  Cable de conexién Ping 360 * 1

‘Conjunto de plataforma de
instalacién de accesorios * 1

Soporte

Si tiene alguna duda o problema técnico, envie un correo electrénico al servicio
posventa de Chasing o contactenos a través de la linea de atencién al cliente del
sitio web oficial. Linea directa de atencién al cliente posventa: 400-667-6959
Direccién de correo electrénico posventa:
support0l@chasing-innovation.com--Europa
support02@chasing-innovation.com--Asia y Oceania
support03@chasing-innovation.com--Norteamérica, Sudamérica y Africa

CHASING

Disculpe que no le notificaremos las actualizaciones de este Manual.
Pueda consultar la dltima versidn por el sitio web oficial de CHASING:
https://www.chasing.com
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CHASING PING 360 SONAR KIT YcTaHOBKa 1 NopK/toYeHne
- (M2 PRO MAX) 1. CoeANHUTE MOHTaXHBIN KPOHLITElH (M2 PRO MAX) 1 CHASING Ping360

- (BK}'HOHaFI mMoaynb I'I}'IaByLJECTVI) BMeCTe C MOMOLLbI BUHT. RU
PykoBo4CTBO NoNb30BaTeng =
V1.0

CHASING PING 360 SONAR KIT coctouT 13 BlueRobotics Ping360 n
crneyuanbHOro YyCTaHOBOYHOTO KOMMIEKTa, MHAMBUAYanbHO pa3paboTaHHOro
CHASING. OH MOXeT 6bITb YCTAHOB/IEH 1 UCNONb30BaH Ha CHASING M2 PRO 1
CHASING M2 PRO MAX. OcHoBHoli kopnyc Ping360 npegctasnsieT coboii
MEeXaHUYECKN CKaHMPYHOLWMIA COHAp ANSt HABUTALMMW U NOYYeHNs
n306paxeHnin, 0bnagas fanbHOCTbIO AelCTBUS cocTaBnseT 50 M (165 dyToB), a
ypoBHeM rny6uHbl - 300 M (984 dyTa) 1 MHTepdericoM NporpamMMHoOro
obecneyeHnst C OTKPbITbIM MCXOZHbIM KOGOM.

2. 3akpenuTe bbicTpopasbeMHoe ocHoBaHue CHASING K BepxHell / HiKHEN
= = 4acT¥ NofBOAHOIO annapaTa, 3aTeM BCTaBbTe BeCb Kabesb, yka3aHHbIVi B .1,
B 6bICTpOpasbeMHoe ocHoBaHKe CHASING no HanpaBneHuto CTPeku Ha
nnatdopme, BCTaBbTe APYroii KOHeL, Kabens B CeTeBOW NOPT NOABOAHOrO
annapara v 3aTHWUTE raiiky.

1. Kopnyc Ping360

2. Mopynb nnaByyecTu

3. KabenbHbli pazbem

4. BUHT

5. MOHTaXHBbI KPOHLUTENH
(M2 PRO MAX)

6. BbiIcTpOpa3bemMHOe OCHOBaHMNe
CHASING
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3. Mocne 3aBeplUeHNs YCTAHOBKYM BK/IOYUTE NOTPYXHOM annapaT, OTKponTe
npunoxenue GO1 Ha MObUNbHOM TenedoHe, pa3BEPHUTE AOK-CTAHLMIO 1
BbIGepyrTe onumio «/lpyrue ycTponcTBa» COOTBETCTBYIOLLEro CETEBOro NopTa
A1 HACTPOWKM.

4. BKNIOYMTE KOMMbIOTEP, MOAKIOUYNTE K MYyNbTY AUCTAHLMOHHOMO yNpaBieHus
CHASING yepe3 Wi-Fi n naponb 12345678.

Ping-Viewer

5. 3anycTuTe nporpamMmmHoe obecneyeHue «Ping-Viewer» Ha TepmuHane MK,
4TObbI NPOCMOTPETH N306paXxeHne coHapa (ecnu coHap ycTaHoBMEH B M2
PRO MAX, To HaxxmuTe onuuto «Head Down» Ha «Ping-Viewer», 4To6bl
nepeBepHyTb N306paxeHne 1 yBUAETb haKTUYecKoe n3obpaxeHue)

Display.

Units: Metric
l Theme:  Dark
.V’ B Erable Aliays OnTop mode

Opacity:  100%

Ping-Viewer

B Enoble repiay menu

[ Smooth Data

[ Antialiasing
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XapaKTepuctuyeckue napameTpbi

KoMnoHeHTHI ONA yCTaHOBKU

Pasmep 124*104*167mm
Bec 763.3g

ANOMUHKEBBIN CMNAB + BCNIEHEHHbIN
MaTepuan KOHCTPYKLMN nnasy4mmn matepuan us MBX
Pabouyas rnybuHa 300m

OcHoBHoWM kopnyc Ping360

[lnanasoH Temnepartyp 0°-30°
[anbHOCTb CKaHNPOBaHUA 0.75m—50m
Paboyasi rny6uHa 300m

[na nonb3oBaTtenen, npuobpeTaoLwmx
«Habop Ana caMoCTOATENbHON COOPKU»,

lMepep BbINOHEHMEM BbileyKa3aHHbIX PaboT Mo YCTaHOBKE U MOAK/TIOYEHNIO
HeobxoAMMO MOANMULMPOBATE COHAP BPYYHYHO:
1. BbITalmTe OrpaHNYnTENbHbIN TPOC C OHOW CTOPOHDI.

e

BoiTawuTe

2. OcnabbTe Kabenb MOgKMIOUYEHUS FaeYHbIM KIOYOM 1 MeASIeHHO OTKpOITe
3afiHWI KoHel, coHapa Ping360.

__>'T 1)
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3. 3amMeHuTe ero HoBbIM kabenem. N npoBepbTe O-06pa3Hoe KONbLO nepeq,
YCTaHOBKOW, 3aTeM 3aTSHUTE ero [0 YPOBHS C 3a30pOM 2-3 MM, MogKynTe
KNeMMHbIN Kabenb 4P k ceTeBoMy nopTy «ETHERNET», a kneMMHbIN Kabenb

- 2P K MCTOYHMKY nuTaHmsa «<POWER»;
RU

@ KOMMyHUKaLMOHHbIN Kabenb 4P
(opaHxeBO-3eN1EHbIN)

o LWHyp nutaxua 2P
(KpacHO- YepHbIi)

BHMMaHue
4. BbIpoBHsi/iTe 3a30p, 3aKPOiiTe OCHOBHO Kopnyc Ping360, ycTaHoBuTe
BEPXHWIA OTPaHNINTENbHbIA TPOC U 3aTAHMTE KabenbHbl1 pa3beM raeyHbIM 1. Ecnu CHASING Ping360 1cnonb3yeTcs BMecTe C BoOHENpOHMLaeMbiM
KIOHOM; NynbTOM AUCTAHLUMOHHOIO ynpasneHus ¢ s3xpaHom CHASING, ncnonbsyiTe
CeTeBOW Kabenb f/15 NOAKNIOYEHNS K KOMMbIOTEPY U BOAOHENPOHMLIAEMOMY
nynbTy AUCTAHLMOHHOIO YNPaB/eHUs C 3KPaHOM, 4TO6bl HACTPOUTL
(rKCpOBaHHbIN IP-afpec KOMMbIOTEPa, Kak NMOKa3aHO Ha PUCYHKe Hike. (He
3abyfbTe CHOBa NepPeKIOYNTLCS Ha «<ABTOMaTMYECKOe noslyydeHue IP-agpeca»
= = = = Ha KoMMbtoTepe noc/e NCnonb30BaHWs COHapa)
T ——
® ® ——
akpoiite VCTaHOBUTE BEDXHUIE 3aTsHWTe KabenbHbI " ; ] e g e eyt e 3O OAHMBE
I ik OFpaHMANTENbMIA TPoC pasven raedisin — e

5. BbINoNHNUTE onmcaHHble Bbilwe paboTsl B pasgene «lll. YcTaHoBKa,
nogkayeHre n nonb3oBaHne M2 PRO MAX» o n.4, BKNOYMUTE KOMMbIOTEP U
NOAKNOYUTECH K NYNbTY ANCTaHLMOHHOrO ynpasneHns RC3 yepes Wi-Fi. o Haxmute
OTkpoiTe npunoxeHue Ping-Viewer Ha TepMuHane MK — HaxmuTe (3Ha40K
HacTpoek)— Static IP — IP address:192.168.1.107, uameHute IP Ha Ty "L R
192.168.1.107 1 coxpaHuTe ero. 9 eksistend-pasd -
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2. TIpy HEBO3MOXHOCTY UCMONb30BaHMS NOCe pPaboTbl B COOTBETCTBUM C
OMMCaHHbIM BbiLLe MPOLECCOM PaboTbl, TO MOXHO NOMPoboBaTh MNOAKMOUUTD
nepexofHyto nnaty (MoAapok) 3HyTpwu. [ins nony4yeHns nHbopmaumum o
KOHKPeTHOM nopsigke, NoXanyicra, oTckaHnpyiiTe QR-Kof Ha «obyvatoLueit
KapTOouKe», YTOBbI MPOCMOTPETH COAePKaHME B HaCTU «YCTaHOBKA
[OMOHUTENBHOW NMEePexXogHON NiaTsl» B «<PyKOBOACTBE Mo 3amMeHe kabens
corapa CHASING Ping360».
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Mepbl NPefoCTOPOXHOCTH

1. UHdopmaumio o 3arp)é3+<_e NpOorpaMMHOro obecneveHus fis coHapa
nsobpaxeHuns BlueRobotics Ping360 1 xapakTepucTnyeckmnx napameTpax
CoHapa cM. Ha oduumanbHom canTe BlueRobotics: https://bluerobotics.com/-
store/sensors-sonars-cameras/sonar/ping360-sonar-rl-rp/

2. NMoxanyicTa, 06s3aTeNbHO YCTAaHOBUTE V1 MOAKNIOYMTE COHAP U306paxeHus,
ecnvi NOABOAHOV annapaT BbIKNOYeH, ybeaunTech, 4To KabenbHbIN pazbem
BCTaB/IEH Ha/iNeXalynm 06pa3oMm U raiika 3aTsHyTa nepef BBOOM B
JKCMTyaTaLmio Nog, BOAOM;

3. Mepef 1crnonb3oBaHWeEM NPOBEPbLTE, MOBPEXAEHA NV MaLIMHA U
OTCYTCTBYIOT /M1 B HEW geTanu. Mpu Ux Hannumm, Noxanyicra, CBOeBPeMeHHO
X 3aMeHuTe; .

4. Mepep MCnonb3oBaHMeM NPOBepbTE 1 COAEPXNMTe MHTepdelich Ha kopnyce
CYXUMU 1 4ncTbiMy. Conb 1 BAara MoryT Bbi3BaThb Kogposwo nHTepdenica.
Ecnu Ha VIVHTep(bEVICve I'IOFIBVVIJ'IVICb BOAAHbIE NATHA, O FI3aT§}'IbHO npoMmonTe
MHTepelc NPecHO Bofo U yaanuTe Biary U3 uHtepdeiica bymMaxHbim
NONOTEHLEM N BaTHbIM TaMIOHOM. .

5. Tpwv €ro NCnonb30BaHMM HEOHBXOAMMO CNeanTb 3a opueHTaumein PING 360
SONARKIT B Boge, YTO6bI OH He Bblfi CKPbIT MOABOAHbBIM annapaToM, 4To
MOB/ISNO Ha Nepefayy akyCTUYeCKUX CUTHANOB.

6. Monb3oBaTeny, KOTOPbIE CAMOCTOSTENILHO pa3bupatoT 1 cobUpatoT CoHap,
AOMKHbI AeNCTBOBaTb B CTPOrOM COOTBETCTBIM C NMOPSAKOM, YKa3aHHbIM B
PyKOBO[CTBe Nonb30BaTesNs. Ha noBpexaeHus, Bbi3BaHHble HenpaBubHOM
pa3bopKoWi 1 COOPKOW, rapaHTUs He pacnpoCTPaHseTcs.

Cnncok ToBapos
CHASING PING 360 SONARKIT
(M2 PRO MAX)

@@@%

CHASING Ping360 (Bkntovas 0-o6pasHoe BUHT c nonykpyrnoi
MOZy/Nb nnaByyecTu)*1 KOMbLo 12,5%1,8*2 rONI0BKOM M KPECTOOBpasHbIM
o wnuuem M3*25*4

/]

MHbOpMaLMOHHbIN KpOHLWTEelH coHapa BuHT * 1
naket *1 CHASING Ping360*1

0-06pasHoe KoMbLo

Y3en nnatopmbl AN
YCTaHOBKM akceccyap *1 10,82%1,78*1
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CHASING PING 360 M2 PRO MAX
Habop gnsa camoctosTenbHOM
cbopKu (He BK/IKOYASA COHap)

0O e

BWHT ¢ nonykpyrnoi

Mogynb nnasyyectn 0-o6pasHoe rofI0BKOMN 1 KPeCTOO6pa3HbIM
B c6ope*l KonbLo 12,5%1,8*2 wnvuem M3*25*8
4
NHdopMaumoHH KE'OHLUTeIZH coHapa BuHT*1 HaGop anst
biid NaKeT *1 CHASING Ping360*1 MoguKaLyy

coHapa (nogapok)*1

o . .

AKkceccyapbl YnNnoTHuTenbHoe Kabenb nogkntoyeHus
KOMMOHEHTbI * *
nnatchopmbl ans Konbuo 10,82%1,78*1 PING360*1

yCTaHOBKK™ 1

MNoppepxka

Ecnu y Bac ecTb Kakue-n1bo BOMPOCHI UM TEXHWYECKUEe NpobieMbl, OTNpaBbTe
3/1eKTPOHHOE MUCbMO B CyxBy MOCNENpPOfaXHOro 0bBCNyXMBaHWUS UK
CBSHKMTECH C HAMM Yepes ropsiyyIo IMHUI0 Ha 0ULIManbHOM CaiiTe.

Fopsiyas  nWHUS  cnyk6bl  NOCNENPOAAXHOrO  OBCNYXKMBAHWUS  KIMEHTOB:
400-667-6959

ALpec 3NeKTPOHHON NOYTbI CYXObl MOCAENPOAAKHOTO 0BCNYKMUBAHNS:
support0l@chasing-inno vation.com -- EBpona

support02@chasing-inno vation.com -- A3us 1 OkeaHus
support03@chasing-inno vation.com -- CeBepHas v tOxHast AMepuka 1 Adpuka

CHASING

3TO pyKOBOACTBO MOXKET 6bITb 06HOBNEHO 6€3 NpefBapuUTebHOro
yBeAOMEHNS.

Bbl MOXeTe nepeiiTv Ha oduumanbHbiii canT CHASING https://www.chas-
ing.com, 4To6bI NPOBEPUTH MOCNEAHIO BEPCULO
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