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Informacion de seguridad

Operar en éreas de alto voltaje
=)= limitaria los resultados y el
rendimiento

La sefial de la celda interfiere con
la sefial del dispositivo, asi que
apague la celda mientras esta
funcionando

N J
=(]86,
[1| No opere dos dispositivos con el —=|II** Nolo almacene a alta
oo mismo método de blsqueda en - temperatura o alta humedad.
O0)J el mismo lugar
N J
é El operador debe eliminar
wl=! Desconecte las baterias antes de cualquier metal que pueda afectar
3| unalmacenamiento prolongado el funcionamiento, por ejemplo:
= anillos, reloj, cinturon ...
N J

Cualquier intento de alterar el
dispositivo o realizar un
mantenimiento no autorizado
anularia la garantia.

Para una mejor resistencia y
fiabilidad de potencia. Use baterias
de alta calidad y de alta resistencia
que para los dispositivos que
funcionan con baterias extraibles

23 El usuario debe practicar antes de iniciar las operaciones de

deteccién y descubrimientos.

«% Almacenar en un lugar fresco y seco 15-40 C 5% -75% de humedad

Lea y comprenda el manual
del usuario antes de usar
este dispositivo



Technical specification

Sistema de busqueda:

Principio de busqueda:

Procesador operativo:

Frecuencia de operaci

Pode

El consumo de energia:

Duracién de la baterfa:

Cargador:

Tipo de visualizacion:

Especializados en detectar:

Discriminacién de objetivos:

Sistema de seleccion

Busqueda de profundidad:

Bulsqueda a distancia:

IIo
@
=

Retroalimentacion de

resultados:

Inaldmbric

sistema de deteccion de larga distancia (LDS)

Procesamiento de sefial de frecuencia digital (DFSP) / Recepcion

de campos electrostéticos de los objetivos

MICROCONTLLER PIC18

Desdel kHz a 9 kHz

4 pilas AAA de 1,5 voltios / equivalente a 6 voltios intercambiables

Méximo de consumo 25 mAh
32 horas de trabajo

No

Interfaz de LEDs

Diamante, meteorito, esmeralda y todas las gemas

si

Si, puede elegir el tipo de objetivo antes de iniciar la bisqueda.

10m, con un sistema de control en el nivel de profundidad

200 m, con un sistema de control en el nivel de distancia

Mediante la orientacion hacia la ubicacién de destino acompafiada

de alertas acusticas

No

No
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Technical specification

Sistema de guiado

inteligente automatico:

Dimensiones:
Dimensiones de la bolsa:

NO

si

si

De-15°Ca60°C

De-15°Ca40°C

Se puede almacenar y trabajar en un grado de humedad del aire del 90%4.

Compuesto: 700 gr - desarticulado en el saco: 1 kg

16X9.5X2.5 cm

20X15X5 cm
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Partes del dispositivo

Unidad de control principal

La unidad que se encarga de ajustar el dispositivo y configurar,

ademas de la exploracién completa, busca a través de este.

Viene con el dispositivo. Utilizado para llevar el dispositivo a
través del proceso de busqueda, tiene la capacidad de girar
360 grados.

Antenas de transceptor

Las antenas son responsables de transmitir y recibir sefiales y

buscar ondas. Tiene propiedades especiales y unicas.
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Interfaces y componentes del dispositivo
| ez |

am
Depth
sm
O mm j

O 10m

o Puerto de sefial, conectado con antenas o Botdn de control de sonido y vibracion

e Interfaz de usuario. o Botdn de escaneo

e Interfaz de niveles de profundidad. o Indicadores LED para una sefal.

0 Interfaz de tipo de destino. @ Indicadores de nivel de bateria.

e Interfaz de niveles de distancia. Teclas de seleccion (profundidad, distancia y
objetivo)

e Botones de control. @ Boton de encendido / apagado.
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Interfaces y componentes del dispositivo
| Bockena |

@ Mango de enchufe.

@ Compartimiento de la bateria.

@ Salida de audio.

Pagina 7



Vision general

«» GF-500 estd trabajando en un sistema de deteccién remota (LDS)
desarrollado y compacto con un sistema de seleccion de voz para la ruta y
el punto de metal.

« El dispositivo GF-500 cuenta con ondas de alta precision para identificar y
localizar metales subterrdneos con alta especificidad. Donde el dispositivo
puede localizar objetivos desde una distancia de 200 metros hacia
adelante en un angulo de 360 grados con un control preciso en la parte
frontal de busqueda de distancia.

« GF-500 profundidad de busqueda del dispositivo hasta 10 m por debajo de
la superficie de la tierra con un control estricto en la investigacion
profunda de la interfaz de control del dispositivo, el dispositivo presenta un
tamafio pequefio y facilidad de uso. Donde puede caber en su bolsillo y
navegarlo de manera conveniente y facil, cualquiera puede usarlo sin tener
ninguna experiencia o conocimiento en los detectores.

« El principio de la bisqueda depende del procesamiento de sefiales de
frecuencia digital (DFSP) para recibir la energia del campo eléctrico
estatico de los objetivos.

« Dispositivo proveedor de sistema de sintonizacion automatica (ATS) para
operar en todo tipo de terrenos, suelos rocosos, montafiosos, arenosos y
arcillosos.
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Vision general

Este dispositivo electrénico funciona con transmisor y receptor de tecnologia de
buscador de metales. Envia ondas y recibe al mismo tiempo y realiza la busqueda
de minerales por frecuencia dependiendo de la combinacién de interaccién fisica
y quimica del metal también si la presencia de minerales bajo tierra se ven
afectados por los campos magnéticos de la tierra. También adquiere minerales
que las corrientes eléctricas estéticas ganan el suelo a través del suelo afectado
por diferentes corrientes como (centrales eléctricas, emisoras de radio, satélites,
rayos y un montdn de cosas que generan energia eléctrica y energia estética).Esta
maquina adopta los detectores de metales y apunta bajo tierra a través de la
influencia de las ondas que emergen del dispositivo por campos electrostaticos
formados en el metal, como resultado, estaba bajo tierra y la frecuencia del metal
al mismo tiempo. Las ondas del dispositivo funcionan para inflar el tamafio de
este campo y la escalada de la superficie del suelo, lo que ayuda al dispositivo a
ubicar el objetivo desde una gran distancia, el dispositivo recibe una sefial de
amplificacion y se dirige hacia el sitio objetivo directamente y un destino preciso.

Suelo




muestra en el dibujo.

muestra en el dibujo.

O 5m
O mm
O 1om

M, © © 0 0 O

L 5w 50m 100m 150m 200m

O GF-500 X
Target
Depth

Distance

Stgnal Indicator

000
= [

o Conecte las antenas en sus lugares frente a la parte frontal del dispositivo como se

e Conecte el asa del portador en su lugar en la parte inferior de la maquina como se
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Asistente de configuracion

Caracteristicas y funcionalidad

Para encender el dispositivo presione y mantenga presionada la tecla de

encendido (durante segundos) y para el proceso de apagado hacemos lo

mismo.

«+ Para controlar los niveles de audio a través del sonido de la tecla y la
presién intermitente sobre la tecla para cambiar el nivel.

Nota: el audio tiene cinco posiciones ademas del modo silencioso y también
hay varias funciones de voz (voces de las teclas y pulsar - sonidos de alerta

de bisqueda).

El dispositivo estd equipado con una funcién de alerta vibratoria; Puede
controlar las alertas de giro y detener la vibracién presionando y
manteniendo (durante tres segundos) el sonido de las teclas.

K3
£

« El dispositivo funciona con cuatro baterias (1,5 AAA voltios) sujetas a
cambios una vez finalizado.

+ Los indicadores de nivel de bateria estan totalmente llenos donde la
bateria estd llena y tienen tres niveles con aterrizaje de diferente color
descendente (verde, amarillo y rojo) y antes de la entrada en vigor de la
energia de la bateria comienza a parpadear en rojo.

Tecla de encendido Clave de sonido

O GF-500 X

Target

Depth

Distance

Signal Indicator

000

Indicadores de nivel de bateria
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Asistente de configuracion

Seleccionar clave de destino
Tecla de opciones de nivel de profundidad

Tecla de opciones de nivel de distancia

Configuracion de bisqueda

Encienda un dispositivo mediante una llave de giro y cierre.

Elija el tipo de objetivo deseado presionando la tecla de objetivo y

observe el cambio en los indicadores 6pticos que son especiales para la
parte del objetivo en la parte superior del dispositivo cada objetivo hay una
luz especial y los objetivos son (diamante, meteorito, esmeralda y todas
las gemas)

Elija el nivel de profundidad presionando la tecla de profundidad y notara el
cambio en los niveles y la interfaz de profundidades hay varios niveles y es
(1m,3m,5m,7 my 10 m)

Elija el nivel de distancia requerida para buscar presionando la tecla de
distancia y notara el cambio en los niveles en las distancias de la interfaz y
hay varios niveles y son (200 m, 150 m, 50 my 25 m).

Presione la tecla de escaneo para comenzar el proceso de busqueda y
notard que los indicadores 6pticos comenzaron a funcionar y la alarma de
audio comenzo y esto se refiere a un dispositivo listo para comenzar el
proceso de busqueda.

O tm
O am
05
O m
O 10m
o O O O

Tipo de objetivo
wl — Niveles de profundidad

Niveles de distancia

Comenzar a escanear la clave

Signal Indicator

000
Em, (@R}

Indicadores de luces
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Empezar a buscar

« El usuario debe llevar el dispositivo a través del asa del portador de
modo que esté en posicién horizontal con el suelo y ligeramente
inclinado hacia el suelo como se muestra en el dibujo.

suelo

« And then just do the stimulation for waves and area outside of the
device and we move the device by hand turn right and then left slowly
and then install the hand that the device.

Derecha
-1

\

o~
izquierda L

Mover a la derecha y a la izquierda
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Empezar a buscar

Si encuentra el objetivo que se determind, busquelo. El dispositivo recibira
esta lectura y sefial y, por lo tanto, cambiara la ruta del dispositivo automética-
mente de una ruta normal que era estable a otra ruta y esta tendencia es
hacia la ubicacién de destino. Y luego instala el dispositivo en la misma
direccién.Mientras tanto, limpiamos la ubicacién de destino y la instalacién
comienza a lanzar una alarma de audio hacia la ubicacién de destino, luego
nos deformamos completamente sobre la direccién en la que el dispositivo
se dirigi6 hacia él para enfrentar el estacionamiento adverso para notar el
cambio de ruta del dispositivo en otro momento y hacia el objetivo. ubicacion
y lanzamiento de alarma de audio constantemente.Luego nos alejamos del
primer punto de lectura para pararnos en otro lugar alejado de los primeros
10 metros de lado, luego hacemos el proceso de ondas del dispositivo de
estimulacién nuevamente y probamos el dispositivo y esperamos la lectura si
el objetivo estaba francamente el dispositivo ird hacia el sitio en si mismo y
nos hemos asegurado de que existia el objetivo y podriamos hacerlo més de
una vez para validar la direccion del objetivo tomando mas que la lectura del
dispositivo desde diferentes puntos. Y si nos damos cuenta de las teorias de
todas nuestras lecturas que hemos realizado se cruzan en un punto, la
ubicacién y el punto objetivo.

Segundo resultado

Primer resultado

Tercer resultado usuaria

usuaria

A 4

\
Objetivo ‘ Interseccion
punto

’ N
N

7 1
I N
1
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Empezar a buscar

El usuario puede conocer y estimar la distancia del objetivo desde la
busqueda del punto de partida y para hacer eso cambiamos el nivel de
distancia presionando la tecla de distancia, luego seleccionamos la distancia
de una lista de distancias por ejemplo si hemos elegido al comienzo de la
blusqueda 200 Medidores de distancia reducimos la distancia de 50 metros,
luego presionamos la tecla de escaneo nuevamente y el dispositivo comienza
a buscar y realizar los pasos anteriores. En este momento sujete el dispositi-
vo y espere a leer si hemos recibido la lectura del objetivo, hemos sabido que
el objetivo que se aleja del punto de busqueda esta a 50 metros. También es
posible restaurar estos ajustes nuevamente y reducir la distancia menos para
estimar amargamente la distancia del objetivo y luego pasar al escenario para
ubicar la ubicacién del objetivo.

Como localizar el objetivo

Después de la confirmacién de leer la direccién del objetivo, presionamos la
tecla de escaneo para la instalacion y confirmamos la ubicacién del objetivo y
notaremos que el dispositivo emite un pitido hacia el objetivo, luego
caminamos en la misma direccién y de la manera normal para llevar el
dispositivo a obtener el punto mas alla de la ubicacién del objetivo y
notaremos que el dispositivo ha cambiado su direccion de la pista normal
para volver a la ubicacién y la existencia del punto objetivo aqui también
giramos con el dispositivo a la ubicacion objetivo y caminamos lentamente
cuando estdbamos por encima del objetivo directamente, notaremos que el
dispositivo comenzara a girar hacia la izquierda o hacia la derecha y esto
muestra que hemos identificado la presencia del punto objetivo.
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Empezar a buscar

Nota: Cuando comience el proceso de seguimiento de la ubicacion del objeti

notara que el dispositivo produce alertas y sefales acusticas hacia la ubica

del objetivo, pero si nota que esta saliendo del descarrilamiento y la direccion
del objetivo, este sonido desaparecera y se escuchara otro sonido. indicando el
modo de error. Y se encendera uno de los indicadores 6pticos de luz derecha o
izquierda para indicar la ruta correcta que lo rastreara y llegara al objetivo.

—C

! Dispositivo descarrilado  *

= =1 ¥ envuelve mis alld el punto s
PEE - '
-- objetivo. H

Objetivo
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