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Prefacio

Por favor, preste atenciéon al contenido:

PRECAUCION: Si no sigue las instrucciones correctamente, puede
Acausar lesiones personales o dafios al equipo.

CONSEJOS: Si no sigue las instrucciones correctamente, es posible que
no pueda operar sin problemas.



Precaucion de operacion

1. Antes de conectar el ROV, verifique la junta térica en el puerto de sujecion, las interfaces Q y
dentro de la ranura de la tarjeta SD para asegurarse de que estén intactas y secas.

2. Antes de poner el ROV en el agua, verifique el estado de conexion del puerto de anclaje
del ROV para garantizar una conexién segura entre el ROV y el carrete de sujecion.

3. Antes de poner el ROV en agua, verifique las tapas protectoras de las interfaces Qyla
ranura de la tarjeta SD para asegurarse de que estén bien apretadas.



Precaucion de operacion

4. Antes de poner el ROV en agua, verifique la conexion de la bateria I.EI

. ., s Q- -
del ROV para garantizar la conexion correcta, escanee el codigo QR
para ver el video:

5.1t recomienda utilizar la grasa lubricante MOLYKOTE 111 para el mantenimiento del
conector de la bateria en el ROV y las juntas toricas.

6.Con respecto al mantenimiento del motor, consulte la pagina 65 o
escanee el codigo QR para consultar los manuales relevantes:
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Fondos

Seguridad y Regulaciones

A

Por favor, lea y vea los siguientes documentos y videos antes de

utilizar FIFISH E-GO:

1. Guia de inicio rapido

2. Manual de usuario

3. Video tutorial en 'FIFISH APP - Ayuda - QYSEA Academy' (i0S)
0 e@ pagina de inicio (sistema Android)

@

NO toque la hélice en
funcionamiento

NO mire directamente a los
LED y NO toque los LED
cuando estén encendidos

&

Sé parte de la proteccion y
conservacion marina de los
corales y la vida marina local

@

Evite el sobrecalentamiento
de los motores, NO haga
funcionar los propulsores en
el aire durante mas de 30
segundos

&

Tenga cuidado con el medio
ambiente mientras opera el
ROV (marea, nivel del agua,
traficos acuaticos, etc.)

®

Mantener después de la
inmersion, consulte la Guia
de mantenimiento

NO arroje el ROV
cuando se despliegue en
el agua

Evite los arrecifes, rocas,
algas, sedales u otros
objetos que puedan causar
dafos o enredos en el ROV
o la correa




Antecedentes
Descargo de r

acnnncahilida
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Brindamos a los clientes servicios postventa, excluyendo las siguientes circunstancias: ¢ Dafios por
choques causados por factores no relacionados con la fabricacion, incluidos, entre otros, errores del

piloto. o . .
« Dafios causados por modificaciones, desmontajes o aperturas de la carcasa no autorizadas que no estén

de acuerdo con las instrucciones o manuales oficiales.

« Dafios causados por una instalacion incorrecta, un uso incorrecto o un funcionamiento no conforme a las
instrucciones o manuales oficiales.

« Dafios causados por un proveedor de servicios no autorizado.
« Dafios causados por la modificacién no autorizada de los circuitos y el desajuste 0 mal uso de la bateria y
el cargador.

« Dafios causados por inmersiones que no sigan las recomendaciones de instrucciones y manuales.
« Dafios causados por el funcionamiento en malas condiciones del agua (es decir, fuertes corrientes, olas

enormes, etc.)» Dafios causados por el funcionamiento del producto en un entorno con interferencias
electromagnéticas (es decir, en zonas de mineria o cerca de torres de transmision de radio, cuevas,
condiciones fangosas, radiaciones, tineles, etc.). « Dafios causados por el funcionamiento del producto en un
entorno que sufra interferencias de otros dispositivos inalambricos (es decir, transmisor, enlace descendente

de video, sefiales Wi-Fi, etc.).
« Dafios causados por una inmersion forzada cuando los componentes han envejecido o se han dafiado.

« Dafios causados por problemas de fiabilidad o compatibilidad al utilizar piezas de terceros no autorizadas.
« Dafios causados por el funcionamiento de la unidad con una bateria mal cargada o defectuosa.

» Funcionamiento ininterrumpido o sin errores de un producto.

« Pérdida o dafio de sus datos por parte de un producto.

* Cualquier programa de software, ya sea proporcionado con el producto o instalado posteriormente.
« Fallos o dafios causados por cualquier producto de terceros, incluidos aquellos que QYSEA pueda
proporcionar o integrar en el producto QYSEA a peticion suya.

« Dafios resultantes de cualquier soporte técnico o de otro tipo que no sea de QYSEA, como asistencia con
preguntas sobre "cémo hacerlo" o configuracién, instalacion y actualizacion de firmware inexactas del

pfﬂgﬁ&ocausados por la operacion del ROV en la zona sensible (militar, protecciéon de recursos naturales,
zonificacién, conservacion marina y conservacion de los océanos, etc.)s Dafios causados por factores
impredecibles (corriente, derrumbe de cueva, deglucidn por animal, etc.)» Productos o piezas con una
etiqueta de identificacion alterada o de los que se haya retirado la etiqueta de identificacion.

* La presencia de gotas de agua o manchas de agua en el ROV puede deberse a las pruebas de
funcionamiento en agua realizadas en nuestra fabrica. Esto no afectara las caracteristicas y la funcion del

[oegﬁssﬁjl?g\%rw&iﬁ@gg'posventa de QYSEA publicada por el sitio web oficial
(https:/lwww.qysea.com/support/after-sales/) para obtener méas detalles.

Para obtener mas informacion, consulte nuestro sitio web para ver videos de matricula o lea las preguntas frecuentes en
Para obtener la tltima version de la guia/manuales de uso y otras instrucciones, consulte en nuestro sitio web.
Péngase en contacto con nuestro soporte técnico, envienos un correo electrénico support@qysea.com

A NOTA:

Este contenido esta sujeto a cambios sin previo aviso.



Introduccion
Definicion de E-GO ROV

FIFISH E-GO

1
2
3.
4
5
6
7
8
9

. Camara subacuatica 4K UHD
. LED de 5.000 limenes * 2

. Puerto de montaje superior
. Interfaz Q superior (puerto de accesorios)
. Puerto de amarre del ROV

. Alerdn trasero[1]

. Orificios de ventilacion
. Zapatos calientes

microSD10. Bateria

intercambiable * 211.

Puerto de montaje inferior

12. Q-Interface inferior (puerto de accesorios)

A CAUTELA:

[1] NO sacuda ni balancee mientras sujeta el alerén trasero.
3



Introduccioén
Definicion de control remoto

A CONSEJOS:

RC (control remoto)

1. ENCENDIDO/APAGADO
2. Sujecion de profundidad
(ON/OFF)3. Propulsores

BLOOUEAR/DESBLOQUEAR
4. Palanca de control

izquierdab5. Palanca de

control derecha

6. Rueda derecha

7. Rueda izquierda

8. Video (Grabar/Detener)[1]

9. Modo de control (Actitud / Deporte / Cosechador

10. Puerto de amarre
11. Puerto Ethernet (mini
USB)12. Brillo del LED

PAGADO, 1,2)
%. éOtO

(instantanea)[2]14.
Puerto de cargal>.

Ranura microSD
16. Botdn de liberacién de la

abrazaderal?7. Abrazadera
para dispositivo inteligente

[1] En el modo de foto, mantenga presionado aproximadamente 1 segundo, cambiara al modo de video.
[2] En el modo de video, mantenga presionado aproximadamente 1 segundo, cambiaré al modo de foto.



Introduccion
Bobina con definicion de correa

Amarre en carrete
1.Mango de carrete2.Marco de

carrete[1]3.Mango
plegable[2][3]4.Bucle
seguro5.Regulador de

correa6.Enchufe ROVoducto
hembra de 7.6 pines8.Enchufe
RC (puerto principal de 3.5
mm)Enchufe macho de 9.6
pines

A CAUTELA:

[1] Por favor, no haga que el marco del carrete golpee fuerte.
[2] El mango se puede plegar tirando del mango.
[3] Preste atencion al uso del balancin plegable para evitar roturas violentas.



Pre-Inmersién
Instalar la aplicacion FIFISH

Lista de verificacion

1. Comprobacion de marchas

2. La bateria esta llena (ROV, RC, celda/tableta)

3. Calibracion del sensor ROV

14. Compatibilidad con

dispaniivateintelisentepata grabacion/imagen

6. Establecimiento de roles en el equipo (piloto, hombre de sujecién, guia)

7. Amenazas de enredo, como el motor del barco, las estructuras submarinas y los corales
etc.

NOTA:

1. Si viaja a lagos elevados, lagos de tierra baja o si la presién del aire ha cambiado. Hacer un RO
Se recomienda encarecidamente la calibracién del sensor2. Los mejores dispositivos

inteligentes compatibles listados en, en FIFISH App, ayuda/Preguntas frecuentes/Antes

de bucear, #6

Descarga e instalacion de la aplicacion FIFISH

Opcion 1. Escanea el QR co

Opcion 1. Escanee el cédigo QR anterior para descargar la aplicacion FIFISH.

Opcion 2. Busque FIFISH en App Store (i0S) o Google Play (Android).

Opcion 3. Visite el sitio web de QYSEA en https://www.qysea.com/support/app-download/



Pre-Inmersién
Conexion de hardware

3.2. Conexion de
hardwareDescripcion
general

CONSEJOS:

El cable (cabeza de 3,5 mm) se puede insertar en el mando a distancia después de pasar
por alto el pedalier y atar el nudo de seguridad para evitar el accidente de que el cable se

salga.




Pre-Inmersién
Conexion de hardware

3.2.2. Enchufe el enchufe macho de 6 pines en la toma del carrete




Pre-Inmersién
Conexion de hardware

3.2.5 Desenrosque la tapa protectora (guardela correctamente). [1]

A

CAUTELA:

[Cuide bien la tapa protectora y clbrala cuando la interfaz esté seca después de su uso[2]
Asegurese de que el conector y la interfaz estén secos antes de conectarlos
[3] Compruebe si el perno esta atornillado para apretar la junta

térica9



Pre-Inmersién
Conexion de hardware

3.2.6. Encienda el RC. Mantenga presionado el botén ON / OFF (3
segundos)* RC tocard 7 campanadas de menor a mayor (Do, Re, Mi, Fa,
Sol, La, Ti)» ROV se encendera automaticamente y reproducira 5
campanadas (Do, Re, Mi, Do, Mi)

3

3.2.7. Conexion del sistema
Los botones "ON/OFF", "Depth Holding" y "LOCK/UNLOCK"
parpadearan en el sentido de las agujas del reloj, lo que indica "Listo
para conectarse"En unos 30 segundos, los botones "ON/OFF" y
"LOCK/UNLOCK" permaneceran fijos, lo que indica que la conexiéon de
hardware se ha realizado correctamente

3.2.7.1 Conexioén 3.2.7.2 Conectado

10



Pre-BuceoConexi
on de software

3.3. Conexion de software

3.3.1. El dispositivo inteligente se conecta con el Wi-Fi del RC (5 GHz)e
Vaya a "Configuracion”, luego a "WLAN"s Busque el nombre de la red
Wi-Fi "FIFISHRC_xxxx"e Ingrese la contrasefia para conectarse, la

contrasefia predeterminada es "1234567890"

Settings

Q, Search

Finish Setting Up Your iPhone

Airplane Mode

Apple ID, iCloud, Media & Purchases

@

|§ WLAN

a Bluetooth

Cellular

Personal Hotspot

L@

M

Not Connected

~

2/

-
£ Settings WLAN
WLAN
v/ QYSEA_5G

MY NETWORKS

QYSEA
ChinaNet-gN4p
ChinaNet-gN4p-5G

FIFISH

.))
©

[ =
.})

FIFISHRC_5CLY

Ol @ ©

Other...
L

3.3.1.1 Configuracion del sistema 3.3.1.2 Seleccionar el Wi-Fi de RC

Password 1234567890

I Enter the password for “Fl FISH RC_SCLY" I
Cancel Enter Password

)

J/

-
£ Settings WLAN

WLAN

i FIFISHRC 5CLY

MY NETWORKS

QYSEA

.

3.3.1.3 Introduzca la contrasefia 3.3.1.4 Conectado

A

NOTA:

Es posible que vea la nota "Sin conexion a Internet”, mantenga esta conexion y NO use

sus datos celulares.




Pre-Inmersién
Conexion de software

3.3. Conexion de software
3.3.2. Abra la aplicacion FIFISH, luego presione "Conectar"s Permitir el acceso a
albumes de fotos, ubicacion y notificacionese Incluso la red no se conecto a Internet,
seleccione "Seguir intentando WLAN" para el usuario de iOS, "Permanecer conectado”
para el usuario de Android.

@ DEVICE MEDIA COMMUNITY 1~=_]|

FIFISH

e = Gy )

Explore without limits

= CONNECTED

3.3.2.1 Abrir la aplicacion FIFISH 3.3.2.2 Conectado

12



Pre-Inmersion
Calibracion, implementaciéon y recuperacion de sensores

3.4. Calibracién del sensor

3.4.1. Ir a Configuracion general3.4.2. Seleccione el icono del sensor3.4.3.
Siga el golpe en la aplicacion FIFISH paso a paso, primero Gyro-Acce y luego
Mag3.4.4. Reinicie el ROV en la aplicacion FIFISH y encienda / apague el RC
Si es necesario

3.5. Despliegue del ROV
» SOLO tirando de la correa para desplegar el ROV en el agua.
» Desbloquea los propulsores y comienza a bucear.

.

NOTA:
La profundidad debe ser superior a 1 metro (aproximadamente 3 pies) para mejorar las experie

3.6. Recuperar
6.1. BLOQUEAR los propulsores6.2. STOP GRABAR el video antes

de cerrar la aplicacion FIFISH6.3. SOLO TIRANDO de la correa
para recuperar el ROV

13



Controlar
Definicion de control

Definicién de Controlling

El FIFISH E-GO PLUS utiliza el Smart Thruster Array™ patentado para garantizar la maxima
maniobrabilidad y ofrece los 6 DOF (grados de libertad).

* E-GO puede moverse en descenso y ascenso, izquierda y derecha, adelante y atras.

* E-GO puede girar en guifiada de 360 grados (eje z), paso de 360 (eje y), balanceo de 360 grados (ej

Hemos simplificado la palanca de control izquierda, la palanca de control derecha, la rueda
izquierda y la rueda derecha en el siguiente simbolo. Las flechas en RC indican el comando y
las flechas en ROV indican los movimientos reales.

&‘I.’,‘ uk.‘- — :“""4
: - ;
W
 J
@ 0
RCCommand Preferencias de control
simplificado Modos ROV (USA/JPN/CHN) MAdos UAV (USA7JPN/CHN)AScend

1

&

Subir el tono
)\

< g

& Descender Bajar el tono
AN, m.-
L %__ 5 - L RollCount RolloEn el
)\ Derechalzq §S@gkWis WD sentido de
| @ ;' { € las agujas
del reloj

NOTA:

Desde el FPV (vista en primera persona) el verde se desplaza en sentido contrario a las
agujas del reloj y el negro se desplaza en el sentido de las agujas del reloj, y el balanceo se
puede activar en modo Sport o Combinado.

14




Controlar
Modo de control

Modos de control

FIFISH E-GO admite 3 modos de control: A, Sy C.
A es el modo de actitud, S es el modo Sport, C es el modo de combinacién.

Modo de actitud

El modo Attitude esta disefiado para principiantes. El ROV no rodara en modo Attitude. El
ROV permanecera en la misma profundidad moviéndose cuando la retencion de profundidad
esté activada. Incluso con el angulo de inclinacién, la profundidad sera la misma.

Modo SportEl modo Sport esta disefiado para pilotos habiles. El modo deportivo habilitara la
libertad de rodadura, por lo que accedera a los 6 grados de libertad del ROV. El control y el
movimiento se basan en el FPV (Vista de primera persona), no operan en la vista en tercera
persona. El ROV solo permanecera a la misma profundidad sin entrada de comandos, cuando
la profundidad se mantenga en ON.

Modo combinadoEl usuario coloca el teléfono mévil en gafas VR después de activar el modo
VR en la caja de herramientas FIFISH APP, y gira el controlador al modo C. El modo de
combinacion activa el seguimiento de la cabeza

caoneglermieésatlpipitas e fealiddds/ivdHaygle[1] para cabecear, rodar y guifiar.

El modo combinado ofrece un control intuitivo y experiencias inmersivas.

El modo combinado admite el seguimiento de la cabeza y el control remoto trabajando juntos.
Accesorios acopladosLa rueda derecha SOLO funcionara en el modo Actitud o en el
modo Combinacion para accesorios motorizados. Por ejemplo, brazo robético,
muestreador de agua, pinza robdtica para peces y

regla de brujula, y muestreador de barro, etc.

A NOTA:

[1] Para usar el modo combinado, los usuarios deben tener listas las gafas VR o las gafas FIFISH VR
15



Copia de

datos

la
de video/foto5.1.1. Conéctese con
el tether5.1.2. Inserte una tarjeta

microSD en la RC5.1.3. Conexion de software

16



Copia de
datos _

—postetiora

la

W de video/foto
I74"Mantenga el control remoto conectado al ROV cuando esté encendido. Encienda la
retencion de profundidad

5.1.5. Presione MEDIA, luego presione DEVICE
5.1.6. Seleccione la camara, SDCard 1 es la cAmara principal, SDCard 2 es la cAmara
secundaria (Nota: SDCard 2 solo se mostraré si esta equipado con Q-Camera)

MEDIA COMMUNITY DEVICE MEDIA COMMUNITY

LOCAL DEVICE

Explore without limits

17



Copia de
datos

| .
a

ﬁ.ilgﬁ%s% de video/foto
; lor predeterminado es Imagen, seleccione Video si solo desea copiar los

videos5.1.8. Mantenga presionado el clip deseado durante 1 segundo, luego puede
seleccionar los clips que desea copiar 5.1.9. Una vez que esté satisfecho, presione el
botdn Inicio

< Picture

£ Picture

2023/08/01

2023/08/01

2019/01/01 2019/01/01

2023/07/31

18



Copia de

datos
ertor&
la
gmde video/foto5.1.10. Seleccione el lugar para
Y14 NO minimice la aplicacién FIFISH mientras la
descarga

£ download

Download to phone
491.69G/512G

E NORMOO085.MP4

" Download to phone

, Download to remote control

A CONSEJOS:

Asegurese de que el control remoto tenga una tarjeta SD insertada si desea copiarlos en
el control remoto;

19



Post-Inmersioninstalacion de la
bateria y carga del ROV

5.2. Instalacion de la bateria

5.2.1 Presione los botones laterales para desbloquear con una mano mientras tira de la
bateria con la otra

€ A, _

5.2.2 Alinee dos lenglietas de la bateria con las ranuras antes de empujarla para bloguearla en su lu




Después de la inmersion
Instalacion de baterias y carga de ROV

5.3. Carga del ROV

5.3.1. Desenrosque la tapa protectora y conecte el conector del adaptador de corriente al
conector del cable principal y encienda la alimentacion.

5.3.2. La luz indicadora del adaptador de corriente se volvera roja hasta que esté
completamente cargada y luego se volvera verde.

ACauteIa:

El adaptador de corriente suministrado esté disefiado exclusivamente para el
FIFISH E-GOROQV. Esta estrictamente prohibido usarlo con cualquier otro ROV
submarino de la serie V6. Cualquier uso de este tipo esta estrictamente prohibido
y puede resultar en dafios al ROV.

21



Después de la inmersion
Carga RC

5.4. Carga RC

El boton intermitente ON/OFF significa que RC se
esta cargandoBotdn blanco de encendido/apagado
constante, RC esta completamente cargado.

@ Rojo, menos del 30%
O Amarillo, 30% a 70%

Y

y \ O Blanco, 70% o mas

LS 42 *
oV

N /
A CONSEJOS: NO se conecte al puerto de conexion

22




Después de la inmersion
Estacion Q-Energy (opcional)

5.5.La estacién Q-energy viene con otros accesorios
5.5.1.La estacién de energia viene con 1 cable tipo C y 1 conector de conversion tipo C a 3,5 mm.

23



Después de la inmersion
Estacion Q-Energy (opcional)

5.6.La funcion principal de la estacion Q-energy
5.6.1.La estacion de energia puede utilizarse para cargar la bateria del ROV submarino.

A Nota:

1. Solo compatible con el cargador E-GO ROV.
2. Cuando utilice la bateria del ROV submarino para alimentar la estacion de energia,
asegurese de que los pequerios puertos de conexién de la bateria permanezcan

limpios y secos.

5.6.2.La estacién de energia puede utilizarse para cargar la bateria del ROV submarino.

0% 1()0‘-!61
|
I No charge)

ing MNo rge|

10

Cha
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Después de la inmersion
Estacion Q-Energy (opcional)

5.6.3.La estacion de energia se puede utilizar para cargar la bateria del ROV submarino mientras
proporciona energia a la caja HDMI.

25



Después de la inmersion
Estacion Q-Energy (opcional)

5.6.4.La estacion de energia puede utilizarse para cargar simultaneamente la bateria y el mando a
distancia del ROV submarino.

26



Después de la inmersion
Estacion Q-Energy (opcional)

5.7.La estacion Q-energy se puede utilizar para suministrar energia a otros accesorios
5.7.1.La estacién de energia se puede utilizar para alimentar la caja HDMI.

27



Después de la inmersion
Estacion Q-Energy (opcional)

5.7.2.La estacién de energia puede utilizarse para cargar el mando a distancia.

28



Después de la inmersion
Estacion Q-Energy (opcional)

5.8.La bateria del ROV submarino se puede utilizar como fuente de alimentacion externa

ara la estacién de energia Q5.8.1.La bateria del ROV submarino se puede utilizar como
uente de alimentacion externa para la estacion de energia para alimentar la caja HDMI
cuando el cargador no esta cerca.

29



Después de la inmersion
Estacion Q-Energy (opcional)

5.8.2.La bateria del ROV submarino puede utilizarse como fuente de alimentacion externa para que la
estacion de energia cargue el mando a distancia cuando el cargador no esté cerca.

30



Aplicacion
FIFISHutora

Aﬂ LLOLLA LM

UL vUoudliv

4K30  04h36

@ FPY Reverse: OFF

Interfaz FPV en la aplicacion FIFISH A

1. Estado Nota:

2. Informacién de navegacion La |r}t'erfaz de la gpllcauon FIFISH es la

_ _ version de Android 4.9.0. Para

3. Caja de herramientas proporcionar una mejor experiencia de

4. Ajustes generales usuari_o, el equipo de software de_; Q\_(SEA
. , L .___actyalizara continuamente la aplicacion

5. Acceso directo a la configuracion de ma&qzﬁl? | e%éngase en contacto con nuestro

6. Boton de imagen/video equipo de soporte técnico si tiene alguin

i roblema. _
7. Carta de navegacion %orreo electrénico: support@qgysea.com

31



Aplicacion
FIFISHutora

Aﬂ LLOLLA LM

UL vUoudliv

2134567889

E =

o 4K30 04h56

1. Estado del sistema: estado conectado y fuera de linea
2. Retencion de profundidad: ON/OFF

3. Modo de control: muestra el modo de vuelo actual

4. Temperatura del agua: Muestra la temperatura actual del agua en
C/F5. Estado del piloto o del espectro: Muestra el jugador observador
actual6. Preferencia de control: Muestra la preferencia de cotaritmo
actual7. Sefial Wi-Fi de RC: muestra el estado de Wi-Fi del controlador
remoto

8. Bateria del ROV: Muestra el nivel actual de la bateria

9. Configuracion general: La configuracion general proporciona informacion
sobre la configuracién del sistema, las preferencias de control, la calibracion del
sensor y el almacenamiento interno de la cadmara principal.

10. Profundidad: La distancia desde la superficie del agua hasta el medidor de profundidad
11. Caja de herramientas: Contiene caracteristicas especiales y caracteristicas de fijacion

12. FPV Reverso: EI ROV y la lente giraran simultdneamente.
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Aplicacion
FIFISHutora

Aﬂ LLOLLA LM

UL vUoudliv

18

::E 0.03m i) 19
@ FPV Reverse. OFF — O
: 2
1

13. ISO: Ajuste del ISO entre 100 y 640014.
Balance de blancos: Ajuste del parametro WB15.
Valor de exposicion: Ajuste del valor de exposicion

16. Velocidad de fotogramas de resolucion: Establecer el nUmero de pixeles que se
muestran en una pantallal7. Tiempo restante / Fotos: muestra el nimero restante de

{RIRDHB YleSodificacion en la micro SDCard18 actual.
Configuracion de la camara: Proporciona mas

configuracion de la cdmara
19. Interruptor de modo de video / foto: toque para cambiar el modo de video y foto

20. Grabar / Detener /
Snap2l. Camara lenta o
normal
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Aplicacion
FIFISHutora

Aﬂ LLOLLA LM

UL vUoudliv

< CONNECTED
E =

1] 4K30 04h56

:E 0.03m

B

@ FPV Reverse: OFF

2322

Informacioén de navegacion

22. Angulp de inclinacion: muestra el angulo de inclinacion actual, el rumbo hacia
abagpatdécen fectigittaorgabeip; El rumbo hacia arriba esta en un digito positivo
grados con flecha hacia arriba

23. Postura en modelo 3D: Muestra la postura actual del ROV

24. Brujula: coincide con el dispositivo inteligente, muestra las direcciones cardinales
utilizgastpeitn geografica

25. Rumbo en grados: 0° es Norte, 90° es Este, 180° es Sur, 270° es Oeste.
Por ejemplo, 300° esté orientado hacia el noroeste
26. Direccion orientada hacia el piloto: El icono que se muestra en
la brll'g'ula. . .
or ejemplo, el piloto es Noreste
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Aplicacion

FIFISHutora
dedsdarto

< CONNECTED

E 0.03m

&

@ FPY Reverse: OFF

2023 Oy,

Direccién de orientacion del piloto y rumbo del ROV:

1. Como se muestra en verde, se encuentra el icono del piloto
entre el Norte y el Este, por lo que la orientacion del
piloto esEste del Norte.

2. Como se muestra en azul, el grado de rumbo del
ROV es de 300 °, que se encuentra entre el norte y el
oeste, por lo que el ROV mira hacia 30 ° al oeste del
norte..

NOTAY

1. No se puede reconocer la posicion relativa directamente por la
orientacion del controlador y el grado de rumbo del ROV.

2. La forma mas intuitiva de juzgar la posicion del ROV en
relacion con el operador es flotar el ROV hacia la superficie u
observar visualmente la posicion del ROV a lo largo de la
direccion de amarre.
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Aplicacion FIFISH
Configuracion del sistema

Configuracion general, seleccione el icono de co BQ racion del sistema en la 12 columna

< Connected

Role

Depth Unit

Temp Unit

App Version 4.6.8
RC Version 1.0.7
WiFi Version v0535.20230421
ROV Version EGO-HC005-V0365.20231114.5027
Camera Version QC_V1.0.1.9.132
ROV SN ATL993000117

« Si tiene 2 dispositivos conectados al RC, los roles incluyen Piloto y Espectadore
SOLO el "Piloto" puede manipular la configuracion, como marcas de agua,
preferencias de control, configuracion de la camara, etc.

» La "marca de agua" activada grabara en video o escribiré en la foto, la "marca de
agua" desactivada y luego no quedara rastro en el video o la fotos Marca de agua en
el tiempo, logotipo de FIFISH, profundidad del ROV, temperatura del agua
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Aplicacion FIFISH
Configuracion del sistema

Desplacese hacia abajo en la configuracion del sistema, aparecera la informacion de la version del sis

< Connected

Role

Depth Unit

Temp Unit

App Version 4.6.8
RC Version 1.0.7
WiFi Version v0535.20230421
ROV Version EGO-HC005-V0365.20231114.5027
Camera Version QC_V1.0.1.9.132
ROV SN ATL993000117

« La version de la aplicacion es la version de la aplicacion FIFISH en
su celular o tabletas La versién RC es la version de la placa base del
RCe La version WiFi es la version del modulo Wi-Fi del RCe La
version del ROV es la version actual del software del ROVe La version
de la camara es la version del software del médulo de la camaras
ROV SN es el SN idéntico para este ROV

NOTA:
Captura de pantalla de estas versiones para soporte técnico remoto cuando tenga
algun problema.
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Configuracion
de FIFISH

AnnCaontrnl

7 \r}rlvvl TG U1

Control de preferencias

Configuracion general, seleccione el icono de control de pr@ncias en la 22 columna
00 QP
le S =3
Control Mode UAV-USA >

Curvature Customize )

LED curvature 8 >

» Haga clic en "Modo de control”, el valor predeterminado es Modo de control
ROV-USA, puede seleccionar sus preferencias si lo desea... Haga clic en "Confirmar"”,

después de configurar
88 % (o]

O

Control Mode ROV-USA ~

o
0o

Control Mode ROV-USA wv

LIAV-LISA | UAV-JPMN | UAV-CHN | Customize

V-USA | ROV-JPM | ROWV-CHN | UAV-USA | LAV-JPN | UAV-CHN

Right

Left Ways-wheel & 3 Righjwayeyhesl move: left{right
% -— -
f f L)
. Ly &

pitch down/up  turn lefy

Confirm

Curvature Customize »

** En cuanto al piloto de nivel avanzado, busque una demostraciéon de configuracion
personalizada. Consulte el distribuidor local autorizado por FIFISH o el centro de
servicio para obtener mas detalles y programas de capacitacion.
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Configuracion
de FIFISH

AnnCaontrnl

7 \r}rlvvl TG U1

Curvatura de control

Para el piloto de nivel avanzado, la configuracion de curvatura puede proporcionar
experiencias de funcionamiento méas precisas y suaves.

00
=le

Control Mode UAV-USA )

Curvature Customize )

LED curvature 8 >

Establecer el Mover y Rotar
* Ajuste de la curvatura (ajuste de la sensibilidad de salida del sector
central)s Ajuste de la atenuacion (ajuste de la salida maxima)

88 & P (O]
Control Mode ROV-JPN »

Curvature Customize

Move Rotate

sink, pan beft and Turr left, right, rall, roll

Curvature Attenuation Curvature Attenuation

** En cuanto al piloto de nivel avanzado, busque consejos para explorar la configuracion de
la curvatura. Consulte el distribuidor local autorizado por FIFISH o el centro de servicio
para obtener mas detalles y programas de capacitacion.
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Configuracion
de FIFISH

AnnCaontrnl

7 \r}rlvvl TG U1

Curvatura de LEDuando la curvatura de LED, se puede realizar un mayor ajuste
del nivel de brillo arrastrando.

{ Connected
28 = % o)
B b it o e 0o
Depth:0. 00ft; Temp: 76F i

The x-axis represents the physical output of the joystick, and the
Altitude: 1.12ft y—axis represents the throttle output value corresponding to the
Distance: 11.22ft joystick output.

WE 0.00ft

&

LED curvature 8 v

8

—

A

CAUTELA:
Evite el uso prolongado de la luz de relleno LED cerca del agua, ya que la exposicién
prolongada a altas temperaturas puede hacer que el médulo LED se queme.
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Aplicacion FIFISH
Calibracion del sensor

Calibracion del sensorSeleccione el icono
del sensor en la 32 columna

Gyro-Acce-Depth Calibration
Mag Calibration

Reboot ROV

ROV Internal Temperature

ROV Internal Humidity

ROV Internal Mos Temperature

« Siga el golpe en la aplicacién FIFISH paso a paso, primero Gyro-Acce y
luego Mage Reinicie el ROV en la aplicacion FIFISH y encienda / apague
RC si es necesario * Monitoreo del estado interno del ROV
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Almacenami
ento de

aprcaciones

FIFISH

El almacenamiento interno de la camara principal es el estado de la memoria interna de la camara

80 - P8 ©

Main camera internal storage 12.37/116.12(GB)
Main camera internal storage format ?

restore factory settings >

» Haga clic en "Formato de almacenamiento interno de la camara principal” borrara la
memoria interna de la camara principals Haga clic en "restaurar la configuracion de
fabrica" y se restablecera la configuracion predeterminada de la camara
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Aplicacion FIFISH
Configuracion de la camara

~N O o1 b~

231

Bl © O E = A3

Auto Auto Auto 0 12M 53122

(O] &

Auto 100 150

Auto 2500K

&
D [ ]|
Resolution 1 080 p'] 00 10
Live Resclution BOP 72 OP
Image Stablization OFF ON Live Bitrate 1.M 2M
Meter Mode Center Aver NTSC/PAL NTSC PAL
Video Encode . 264 H .265
Fov Medium  Narr
Grid OFF ON
Ajustes de imagen Configuracion general de la camara
1. Exposicion y WB 8. Resolucién en vivo en FPV
2. Configuracion de video 9. Tasa de bits en vivo en FPV

3. Configuracion general de la cafr&odificacion de
colorll. Formato de

videol2. Rejilla
ON/OFF

4. Resolucién
5. Estabilizacion de
imagen6. Modo de

medidor de luz
7. Configuracion del campo de VidEITA:

La configuracién de acceso directo de la camara tendra los mism

43

10B0P100 hdBm



FIFISH
AppToolBox

31245 67

1 CONNECTED
< x

Pitch Angle

30 Posture Compass

APP Attaghmen

89
Caracteristicas especiales: A
1. Coccion al vapor en vivo Nota: _
o Las 'Funciones de acceso' solo se pueden
2. Blogueo de vision habilitar con un accesorio especifico.
3. Bitacora de la misién (M-Log) Consultg el manual dg usuario del
_ o accesorio correspondiente para obtener
4. Conduccion asistida informacion detallada sobre el

5. Control de realidad virtual funcionamiento.

6. Angulo de paso
ON/OFF7. Toma
automatica de
fotografias8. Modelo de
PoBuiallaD

44



Aplicacion FIFISH
Caja de herramientas, Bloqueo de vision

Blogueo de visionBloquee las
posiciones de los objetos en el
focoHaga .n el icono para activar
el bloqueo ision

1. Haga clic en la posiciéon en la pantalla, y el ROV se movera y ajustara el clic
hasta el centro del campo visual

NOTA:
No se recomienda utilizar este bloqueo de visién en un entorno desconocido
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Aplicacion FIFISH
Caja de herramientas, Blogueo de vision

Blogueo de visionBloquee las
posiciones de los objetos en el
focoHaga 'n el icono para activar
el bloqueol ision

2. Toque la pantalla durante segundos con el dedo y arrastrela hacia adentro (arriba/abajo/izquie
direccion, que puede realizar el arrastre del campo visual en la pantalla.

NOTA:
No se recomienda utilizar este bloqueo de visidon en un entorno desconocido
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Aplicacion FIFISH
Caja de herramientas, Bloqueo de vision

Blogueo de visionBloquee las
posiciones de los objetos en el

focoHaga ln el icono para activar
el bloque ision

3. Dos dedos presionan la pantalla durante segundos, y cuando abre/sujeta los dedos
para hacer un gesto de acercar/alejar, puede acercar/alejar la imagen actual del campo
de vision de la camara

NOTA:

No se recomienda utilizar este bloqueo de visién en un entorno desconocido
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Aplicacion FIFISH
Caja de herramientas, Bloqueo de vision

Blogueo de visionBloquee las
posiciones de los objetos en el
focoHaga 'n el icono para activar
el bloqueol ision

4. Togue el area objetivo durante segundos para bloquear el area/objeto estatico en
una posicion fija en la pantalla, de modo que el campo de vision se pueda fijar en la
posicion actual sin volver a enfocar otros objetos en movimiento.

NOTA! .
No se recomienda utilizar este blogueo de visidon en un entorno desconocido
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Aplicacion FIFISH
Caja de herramientas, Bloqueo de vision

Blogueo de visionBloquee las
posiciones de los objetos en el

focoHaga ln el icono para activar
el bloque ision

5. Activa el icono usar el bloqueo dinamico

Al controlar los movimientos del ROV (adelante/atras, izquierda/derecha lateral,
ascender/descender), el algoritmo reconocera el objeto nuevamente y lo
reenfocara.

NOTA:

No se recomienda utilizar este blogueo de visidon en un entorno desconocido
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Aplicacion FIFISH
Caja de herramientas, Blogueo de vision

Bloqueo de visionBloquee las
posiciones de los objetos en el
focoHaga g el icono para activar
el bloqueo.isién

¢, Como se relaciona el disparo surround?

Mueva la palanca determinada para girar a la izquierda / derecha o inclinar hacia arriba / abajo.
Tomando el modo ROV-USA, por ejemplo, empuja el joystick izquierdo en RC en
una sola direccion.

(Nota: Mantenga el objeto enfocado en la pantalla)

La razon por la que no se realiza:
1. El objetivo se mueve fuera de la vista del ROV

2. Mueva la palanca / varilla motriz para realizar moviéndose hacia adelante / hacia atras / izquier
dropping, que permiten al ROV desbloquear el objeto.

ef‘tﬁ'\i‘hecl rilr.‘zg;.!.-%:lg?p ! Righ}wve_‘heel mo:c: Ieft_/_r-i.ght

i

pitch down/up turn left/right i forward/back roll left/right
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Aplicacion FIFISH
Caja de herramientas, bitacora de la mision

Bitacora de mision (M-Log)
Graba la pantalla y la vozl. Haga
clic en el icono pggabrir M-Log

2. Se mostrara el btc’)n de grabacién de pantalla M-Log y el boton de grabacién de voz
3. Haga clic en "Grabar pantalla y micréfono” para permitir la captura de pantalla

4. Presione el botdn de regrabacion de video para comenzar

5. Calidad de grabacién opcional: Alta / Media / Baja

APP Special Features

Pitch Angle

Allow screen capture in
“FIFISH"?

This application will capture your
screen and you will not have a chance
to review it. Record camera and

Y . ! 7 7 microphone audio if you want to add
E' I J -t . . J comments as you go.

( Connected

0ft Record Screen & Microphone
—< 0.00ft
Record Screen Only
Don't Allow
\. J

NOTA:

1. Los archivos de registro se almacenan directamente en los dispositivos inteligentes. Verifique el
almacenamiento de los dispositivos inteligentes.2. NO coloque la aplicacion FIFISH en segundo plano
durante la grabacion, de lo contrario, la grabacién se detendrd y los archivos grabados se guardaran en el
album del dispositivo inteligente y la biblioteca de medios local en APP3. El micr6fono esta desactivado de
forma predeterminada.
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Aplicacion FIFISH
Caja de herramientas, Toma automatica de fotografias

Toma automatica de fotografias

Tome un nimero preestablecido de fotos con un intervalo

de tiempo preestablecidol. Haga clic en el icono de tomar

fotografias automaticamente

2. Haga clic en el icono de intervalo de tiempo o en el nimero de foto para abrir la interfaz de cot
3. A continuacion se muestra el nimero de fotos que se pueden almacenar en la tarjeta de mem

4. Después de configurar los parametros, haga clic en el ico [l oto automatica para ejecutar la f

APP Special Features

MLog i % s e Pitch Angle

Automatic camera
parameter setting

Shooting interval

1

s @

Number of shots

MNumber of shots available in remaining
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Aplicacion FIFISH
Caja de herramientas, conduccion asistida

Conduccion asistidaConduce automaticamente con rendimiento,
velocidad y tiempo de funcionamiento preestablecidosl. Presione el
icono

2. Selecciona el comportamiento de movimiento
3. Establecer velocidad/tiempo
4. Haga clic en "Ejecutar" para activar la conduccion asistida

APP Special Features

;/-“"‘"-‘
2N
Auto

Pictiros. Pitch Angle

'+ - Tomn - 7AKE i x. .- R, M ok Byl A

Back Arch Left Right Lateral Up Down

Nivel de velocidaogs

Duracion
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Aplicacion FIFISH
Caja de herramientas, control de realidad virtual

Control de realidad virtualControl

somatosensorial a través de gafas de

realidad virtuall. Haga clic en el icono de

realidad virtual en la caja de herramientas2.

Instale el dispositivo en el soporte VR

3. Usa las gafas de realidad virtual

4. Ajuste la vista moviendo los controles deslizantes

5. Ponga el mando a distancia en el modo C

APP Special Features

-
=

MLog e e § & Pitch Angle

O SE 1371°

QOZZ-0B-12 15:119:43 ".._ . £, SOZZ-0B-12 15:19:43

§24°C . §24°C
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Aplicacion FIFISH
Caja de herramientas, control de realidad virtual

Control de realidad virtualControl

somatosensorial a través de gafas de realidad
virtual[1]1. Haga clic en el icono de realidad

virtual en la caja de herramientas?2. Instale el
dispositivo en el soporte VR

3. Usa las gafas de realidad virtual

4. Ajuste la vista moviendo los controles deslizantes

5. Ponga el mando a distancia en el modo C

Nota: Para garantizar una mejor
experiencia, alinee la linea blanca
de la pantalla con la ranura del
soporte.

A NOTA:

[1] Para usar el modo combinado, los usuarios deben tener listas las gafas VR o las gafas FIFISH VR
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Aplicacion FIFISH
Caja de herramientas, control de realidad virtual

Control de realidad virtualControl

somatosensorial a través de gafas de

realidad virtuall. Haga clic en el icono de

realidad virtual en la caja de herramientas2.

Instale el dispositivo en el soporte VR

3. Usa las gafas de realidad virtual

4. Ajuste la vista moviendo los controles deslizantes

5. Ponga el mando a distancia en el modo C




Aplicacion FIFISH
Caja de herramientas, transmision EN VIVO

Transmision EN VIVO
Casting de tableros directamente en YouTube, Facebook u otra red social.1

APP Special Features

—
=

Pitch Angle

MY i

Youtube Facebook Customize

Live Key or Address?

(LEeTEN WA Medium Qua... Low Quality

Start Live Streaming

1. Genera una clave de transmision y una URL de transmisién en YouTube o Facebook

2. Haga clic en el icono
3. Pegue la URL de la transmisién y la clave de
transmision en la columna 4. Seleccione la calidad EN

¥.'Y8 é léﬂbl\élﬁd\%%igraf@nzgr%isién en vivo"

A

NOTA:

1. Esta funcion solicitara el uso de los dispositivos iOS. Por ejemplo, iPhone o iPad SIM
version de la tarjeta.

2. La funcion de transmision EN VIVO consumira sus datos maoviles, asegulrese de tener suficie
Datos moviles en tu plan de datos.

3. La calidad de la transmision EN VIVO depende de la velocidad de la red local 4G o 5G.
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Registro
FIFISH
AppROV

Registro de ROVLa informacién de navegacion se puede registrar y
generar como un documentol. Regrese a la pagina de inicio principal y
haga clic en Ayuda en la esquina inferior derecha

2. Seleccione el registro del ROV

3. Activar la recopilacion de registros

4. Haga clic en 'Conectar' y controle el ROV para recopilar datos
5. Registro de exportacion

Nota:

* Los datos solo se recopilaran después de encender la recopilaciéon de
registrose Los datos comenzaran a recopilarse después de hacer clic en
'‘Conectar’, ya sea que el ROV esté en el agua o noe La frecuencia de
recopilacién de datos de navegacion es de dos por segundoe Solo la frecuencia
de recopilacién de datos QPS es de una vez por segundo
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Registro
FIFISH
AppROV

Registro de ROV
La informacién de navegacion se puede registrar y generar como un
documentol. Regrese a la pagina de inicio y haga clic en Ayuda en la

esquina inferior derecha
2. Seleccione el registro del ROV

3. Activar la recopilacion de registros
4. Haga clic en 'Conectar' y controle el ROV para recopilar datos
5. Registro de exportacion

1. Escena de registro:

‘Todos' - Genera todos los datos recopilados dos veces por
segundo'photo’ - Envia los datos relacionados a las fotos
gue tomaron presente

2. Formato de exportacion:
'JSON'": un formato estandar basado en texto para representar datos estructurados
basados en la sintaxis de JavaScriptobject. que se puede convertir a formato Excel.

'GPX' - Un formato de archivo XML para almacenar datos de coordenadas. (necesario para equi

3. Exportar contenido:

‘profundidad’ - La profundidad de inmersidn correspondiente’euler' - Datos de postura,
incluido el angulo de cabeceo, el angulo de balanceo y el angulo de guifiada'calidad
del agua' - Datos de calidad del agua, incluido el oxigeno disuelto, la turbidez, la
salinidad y el pH (necesarios para equipar el sensor relacionado para recopilar)'gps' -
Datos de coordenadas, incluida la longitud y la latitud (necesarias para equipar U-QPS
para recopilar)'sonar' - Datos de sonar frontal y sonar descendente (necesarios para
equipar el altimetro y el médulo de medidor de distancia para recopilar)
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Registro
FIFISH
AppROV

Registro de ROV
La informacién de navegacion se puede registrar y generar como un
documentol. Regrese a la pagina de inicio y haga clic en Ayuda en la

esquina inferior derecha
2. Seleccione el registro del ROV

3. Activar la recopilacion de registros
4. Haga clic en 'Conectar' y controle el ROV para recopilar datos

5. Registro de exportacion

Captura de pantalla de la aplicacion FIFISH

El formato json original

El formato de Excel convertido



Apéndice
Caracteristicas técnicas

EL ROV:

Dimensiones: 430 mm x 345 mm x 170 mm (17 pulg) x 13 1/2 pulgadas x 6 2/3 pulgadas)
Peso 5,7 kg (12 3/5 libras) Propulsores 6 (4 x Vector + 2 x horizontales) Maniobrabilidad

6 DOF (Grado de libertad):Movimiento: izquierda y derecha, arriba y abajo, adelante y
atrdsRotacion: guifiada de 360 °, cabeceo de 360 °, balanceo de 360 °Bloqueo™ de

postura £ angulo de inclinacion de 0,1 ° o angulo de balanceo de = 0,1 ° y movimiento en
cualquier direccionRetencion de profundidad Suspensién en £ 1 cmVelocidad maxima de

3 nudos (1,5 m/s) en aguas tranquilasClasificacion de profundidad 100 m (328
pies)Temperatura de funcionamiento: -10 °C ~ 60 °C (14 °F ~ 140 °F)

Camara:

Sensor 1/1.8"Pixeles efectivos 8BMPISO Rango 100-6400 en Auto /
ManualLente Campo de visiéon (en agua) H:120° ; V: 70°; D: Apertura
de 146 ° f/ 2.5 min Distancia de enfoque 0.1 m Obturador 5 ~ 1/5000
segundos; Automatico/Manual (velocidad de obturacién electrénica)

Disparo en rafaga 1/3/5/ 10/ 15 fotogramasBalance
de blancos 2.500K ~ 8.000K; Auto /
ManualCompensacion de exposicion- 3 EV ~ + 3 EV

Resolucién de la foto 3840 x 2160Formato de foto JPEG, DNGVideo
Resolucién 4K UHD: 25/30 fps (30 fps estan limitados al formato H.264)1080P
FHD: 25/30/50/60/100/120 fps720P HD: 25/30/50/60/75/90/100/120/150/180
fpsCodificacion de video MPEG4- AVC/H.264, HEVC/H.265Estabilizacion EIS
(Estabilizacion Electrénica de Imagen)Sistema de color NTSC y PALletologia
de almacenamiento interno hasta 64 GB/128 GB/256 GB

Bateria:

Capacidad de la bateria

69.12WhNumero de baterias2

piezas

Duracion de la bateria 1~ 4 horas

Tiempo de carga: 1 hora de carga rapida (90%)
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Apéndice
Caracteristicas técnicas

Haces de LED:

Brillo: 5.000 l[imenes x 2 )
CCT 5,000 K (temperatura de color correlacionada)Angulo de
haz 160 ° Perlas LED 4 piezas

Mando a distancia:

Compatible con Wi-Fi inalambrico de 5 GHzDuracion de la bateria de
aproximadamente 4 horasCopia y descarga Soporte Tarjeta Micro SD FAT32 y formato
exFAT ("f128 GB)

Cargador:

Entrada ROV: 100-240 V CA, 50/60 Hz, 1,3 A MAXOutura: 16,8 V
CC, @10ARC Entrada: 100-240 V CA, 50/60 Hz, 0,5 A
MAXOutputacién: 5V CC, @3A

Carrete y correa:

Longitud 200 m (656 pies) en carreteFuerza de
rotura 100 kgf (220 Ibsf)

Brazo robdtico y pinza paralela (opcional):

Apertura de garras 120 mmFuerza de
agarre 7,0 kg (15,4 libras)
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Apéndice
Instalar brazo robético (opcional)

3.1.Instalacion del manipulador de conexion de hardware [1]

3.1.1. Retire la tapa protectora de la interfaz Q inferior y manténgala correctamente

3.1.2. Inserte el gancho delantero del soporte en el orificio de ventilacion

ACAUTELA:

[1] Realice esta instalacion con la alimentacion apagada
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Apéndice
Instalar brazo robético (opcional)

3.1.3. Bloquee el soporte en el puerto de montaje

ACAUTELA:

[1] Realice esta instalacion con la alimentacion apagada
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Apéndice
Mantenimiento

Mantenimiento de motores (después de cada inmersion)

(1) Conecte el RC a E-GO y abra la aplicacién FIFISH (consulte la seccion Conexion de
hardware en la Guia de inicio rapido).

(2) Asegurese de que todos los motores estén sumergidos en agua dulce, vea la imagen (el
balde de remojo vertical tendra los mismos resultados).

(3) Abra la aplicacion FIFISH, pagina de inicio, haga clic en "Ayuda" en la esquina
inferior derecha. Haga clic en "Mantener/Propulsores”, luego presione "Inicio”.
Todos los motores giraran lentamente.

(4) En unos 10 minutos, este programa de limpieza se detendra.

Seque E-GO al aire en un lugar fresco y evite la luz solar directa.

Mantenimiento de la bateria

(1) Mantenga el nivel de bateria del 50% al 60% antes del almacenamiento a largo plazo.
(2) Cargue por completo una vez cada 90 dias.
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