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1 EINLEITUNG

1.1 VORWORT
Sehr geehrter Kunde,

die Ingenieure, Vertriebs-, Schulungs- und Support-Mitarbeiter der OKM GmbH bedanken sich
bei Ihnen fur den Kauf des Rover C4.

Der Detektor Rover C4 arbeitet nach dem Prinzip der elektromagnetischen Signaturerkennung
[EMSR]. Neben der Detektion von metallischen Objekten ist das Gerat auch in der Lage, natir-
liche Merkmale der Erde wie Schichtbildungen, Hohlraume, Hohlrdume, Verwerfungen, Grund-
wasser und andere nicht-metallische Objekte zu erkennen. Dieses Gerat ist somit ideal geeignet
fur das Aufspiiren von Grabern, Schatzen, vergrabenen Versorgungseinrichtungen, Tanks usw.

Der Rover C4 ist in der Lage, vergrabene Objekte in verschiedenen Strukturen und Behaltern
eingriffsfrei zu lokalisieren, zu dokumentieren und zu analysieren, ohne dass der Bereich aus-
gegraben werden muss. Der Einsatz von EMSR ist besonders in Bereichen sinnvoll, in denen
eine Ortung zwingend erforderlich und eine Ausgrabung nicht mdéglich ist. Durch die einfache
und flexible Handhabung des Rover C4 konnen schnell und einfach reproduzierbare Ergebnisse
erzielt werden.

Mit unserem Team von Spezialisten garantieren wir, dass unsere Produkte einer wiederkehren-
den Kontrolle unterliegen. Unsere Spezialisten versuchen, Neuentwicklungen im Sinne einer
weiteren Qualitatsverbesserung fir Sie umzusetzen.

Wenn Sie unsere Produkte kaufen oder verwenden, kdnnen wir nicht garantieren, dass Sie im
Verlauf Ihrer Suche erfolgreich sind und einen Fund machen. Das Erkennen von versteckten
und vergrabenen Objekten hangt von einer Vielzahl von Faktoren ab. Wie Sie vielleicht wissen,
gibt es Uberall auf der Welt verschiedene Bodentypen mit unterschiedlichen natirlichen Damp-
fungsgraden. Variable Bodeneigenschaften konnen und werden die endgiiltigen Scan-Messun-
gen erschweren und verandern. Gebiete mit extrem viel Grundwasser, unterschiedlichen Tonen,
Sanden und feuchten Béden erschweren die Abtastung und kénnen die maximale Tiefenleistung
des Detektionsgerats verringern, unabhangig von Marke oder Modell.

Fur weitere Informationen darlber, wo diese Gerdte eingesetzt und betrieben wurden, besu-
chen Sie bitte unsere Website. Unsere Gerate werden standig getestet. Verbesserungen und
Upgrades werden auf unserer Website aufgefihrt.

Fir unser Unternehmen ist es notwendig, unsere Entwicklungen und alle Informationen zu
schitzen, die wahrend der Forschungs- und Entwicklungsphasen bei der Erstellung unserer
Technologie gewonnen wurden. Wir sind bestrebt, uns innerhalb des vorgegebenen Rahmens
der Gesetzgebung, der Patente und der Markeneintragung zu bewegen.



Bitte nehmen Sie sich die Zeit, dieses Benutzerhandbuch zu lesen und sich mit der Bedie-
nung, der Funktionsweise und dem Umgang mit dem Rover C4 vertraut zu machen. Wir bie-
ten auch Schulungen fiir OKM Detektoren in unserem Werk und vor Ort an. Uber unser welt-
weites Handlernetz bieten wir Hilfe und Unterstiitzung. Bitte besuchen Sie unsere Website
www.okmdetectors.com fur weitere Informationen.

1.2 WICHTIGE HINWEISE

Bevor Sie den Rover C4 und sein Zubehor verwenden, lesen Sie bitte diese Bedienungsanleitung
sorgfaltig durch. Diese Anleitung gibt Hinweise zur Verwendung des Detektors und zu mogli-
chen Quellen, bei denen VorsichtsmafBnahmen zu treffen sind.

Der Rover C4 und sein Zubehor dienen zur Analyse, Dokumentation und Erkennung von Anoma-
lien im Untergrund. Die aufgezeichneten Daten der Bodenstruktur werden auf einen PC Uber-
tragen, um eine visuelle Darstellung mit unserem proprietaren Softwareprogramm zu erhalten.
Zuséatzliche Hinweise zur Software sind zu beachten (Bitte Benutzerhandbuch lesen!).

1.2.1 Allgemeine Hinweise

Da es sich beim Rover C4 um ein elektronisches Gerat handelt, muss er wie jedes andere elektro-
nische Gerdt mit Vorsicht und Sorgfalt behandelt werden. Eine Nichtbeachtung der angegebenen
Sicherheitshinweise oder eine nicht bestimmungsgemafBe Verwendung kann zur Beschadigung
oder Zerstérung der Einheit und/oder deren Zubehdr bzw. angeschlossener Komponenten fithren.

Das Gerat verfiigt (iber ein eingebautes Anti-Manipulationsmodul, das bei unsachgemafem Off-
nen das Gerat zerstort. Im Inneren befinden sich keine vom Endanwender zu wartende Teile.

1.2.2 Mogliche Gesundheitsgefahren

Bei bestimmungsgemafBem Gebrauch geht von diesem Gerat in der Regel keine Gesundheits-
gefahrdung aus. Die hochfrequenten Signale sind nach dem heutigen Stand der Wissenschaft
aufgrund ihrer geringen Leistung fir den menschlichen Korper nicht schadlich.

1.2.3 Umgebungsbedingungen

Wenn Sie das Gerat von einem kalten an einen warmeren Ort bringen, achten Sie auf Kondens-
wasserbildung. Nehmen Sie das Gerat nicht sofort in Betrieb, bevor eine mogliche Kondensa-
tion verdunstet ist. Das Gerat ist nicht wetterfest und Wasser kann das Gerat zerstéren.

Vermeiden Sie starke Magnetfelder, die an Orten mit grofien Elektromotoren oder nicht abge-
schirmten Lautsprechern auftreten kdnnen. Versuchen Sie, das Gerat nicht in einem Umkreis
von 50 Metern um solche Gerate zu verwenden.
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Metallische Gegenstdnde auf dem Boden, wie z. B. Dosen, Blech, Nagel, Schrauben oder Schutt,
konnen Ihre Scandaten beeinflussen und zu negativen Ergebnissen beziiglich Ihrer Scandaten
fihren. AuBBerdem ist es eine gute Angewohnheit, alle metallischen Gegenstdnde wie Mobil-
telefone, Schlissel, Schmuck usw. von sich zu entfernen. Tragen Sie keine Stahlkappenstiefel.

1.2.4 Spannung

Die Spannungsversorgung darf nicht auflerhalb des angegebenen Bereichs liegen. Verwenden
Sie nur zugelassene Ladegerate, Batterien und Akkus, die im Lieferumfang enthalten sind.

@ Verwenden Sie niemals das 115/230-Volt-Netz.

1.2.5 Datensicherheit
Datenfehler konnen auftreten, wenn:

* die Reichweite des Sendemoduls iUberschritten wurde,

die Spannungsversorgung des Gerates oder der Batterien zu gering ist,

die Kabel zu lang sind,

das Gerat zu nahe an Geraten betrieben wird, die Storungen aussenden oder
atmospharische Bedingungen (Gewitter, Blitzschlag usw.).

1.3 WARTUNG UND SERVICE

In diesem Abschnitt erfahren Sie, wie Sie Ihr Messgerat mit dem mitgelieferten Zubehor warten
miussen, um es lange in gutem Zustand zu halten und gute Messergebnisse zu erhalten.

Die folgende Liste zeigt Ihnen, was Sie unbedingt vermeiden sollten:

e eindringendes Wasser

starke Schmutz- und Staubablagerungen
harte Stof3e

starke Magnetfelder

hohe und langanhaltende Warmeeinwirkung

Zur Reinigung lhres Gerates verwenden Sie bitte einen sauberen und trockenen weichen Lappen
oder ein Tuch. Um Beschadigungen zu vermeiden, sollten Sie das Gerat und das Zubehor immer
in geeigneter Weise transportieren.

Verwenden Sie zum Laden der externen Batterien nur die
zugelassenen Ladegerate, die im Lieferumfang enthalten sind.




Vergewissern Sie sich vor der Benutzung lhres Rover C4, dass alle Batterien und Akkus voll-
stdndig geladen sind. Lassen Sie Batterien nicht vollstandig entladen. Auf diese Weise werden
Akkus eine lange und dauerhafte Lebensdauer haben. Wenn das Gerat nicht benutzt wird, laden
Sie die Akkus alle 3 Monate auf, damit sie ihre Leistung beibehalten.

1.4 EXPLOSIONSGEFAHR BEI AUSGRABUNGEN

Leider haben die letzten beiden Weltkriege auch den Boden an vielen Orten der Welt zu einem
explosionsgefahrdeten Schrotthaufen gemacht. Eine Vielzahl dieser todlichen Relikte liegt noch
immer im Boden vergraben. Fangen Sie nicht an, wild nach einem Gegenstand zu graben und zu
hacken, wenn Sie ein Signal eines Metallstiicks von Ihrem Gerat erhalten. Erstens kénnten Sie
einem wirklich seltenen Fund tatsachlich irreparablen Schaden zufiigen, und zweitens besteht
die Moglichkeit, dass das Objekt beleidigt reagiert und zuriickschlagt.

Achten Sie auf die Farbe des oberflachennahen Bodens. Eine rote oder rétliche Farbe des Bo-
dens ist ein Hinweis auf Rostspuren. Was die Funde selbst betrifft, sollten Sie unbedingt auf
deren Form achten. Gewdlbte oder runde Gegenstande sollten ein Alarmzeichen sein, beson-
ders wenn Knopfe, Ringe oder kleine Pflocke zu erkennen sind. Das Gleiche gilt fir erkenn-
bare Munition oder Geschosse und Granaten. Lassen Sie Munition, wo sie ist, berihren Sie
sie nicht und nehmen Sie vor allem nichts davon mit nach Hause. In Waffen wurden Wippzin-
der, Saurezinder und Kugelsicherungen verwendet. Diese Bauteile sind im Laufe der Zeit ver-
rostet und die kleinste Bewegung kann dazu fihren, dass Teile von ihnen brechen und ausgeldst
werden. Auch scheinbar harmlose Patronen sind gefahrlich.

Die Bewegung eines solchen Objekts kann dazu fihren, dass diese Kristalle Reibung erzeugen,
was zu einer Explosion fihrt. Wenn Sie auf solche Relikte sto3en, markieren Sie die Stelle und
versaumen Sie nicht, den Fund bei der Polizei zu melden. Solche Gegenstande stellen immer
eine Gefahr fir das Leben von Wanderern, Spaziergangern, Bauern, Kindern und Tieren dar.

1.5 PFLEGE UND GEBRAUCH

Der Rover Cé4 ist ein robustes Gerat, aber er ist nicht dafiir ausgelegt, Missbrauch zu ertragen.
Bei der Pflege Ihres Bodenscanners gibt es einige wichtige DOs und DON'Ts zu beachten:

* Benutzen Sie das Gerat NICHT, um Straucher zu beseitigen, Flachen durch wildes Schwin-
gen zu glatten oder Felsen aufzustemmen.

Lassen Sie das Gerat NICHT ins Wasser fallen und verwenden Sie es NICHT bei Regen.
Lassen Sie das Gerat NICHT tber Nacht im Freien stehen, da sich Tau darauf bilden konnte.
Lagern Sie es NICHT an Orten, die extrem heif3 werden kdnnen.

Lassen Sie es NICHT im Kofferraum eines Autos, wo sich hohe Temperaturen bilden kénnen.
Sprihen Sie KEINE Schmiermittel, Reinigungsmittel, Losungsmittel, Dichtungsmittel oder
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andere Chemikalien in oder auf die elektronischen Teile, Schalter oder Bedienelemente.
Versuchen Sie NICHT, die Elektronik des Detektors zu modifizieren oder zu reparieren, da
dies zum Erloschen der Garantie des Detektors fiihrt.

Reinigen Sie Ihr Gerat mit einem weichen, trockenen oder leicht feuchten Tuch, um Staub
und Rickstéande von der vorherigen Verwendung zu entfernen.

Verwenden Sie das Gerét innerhalb der korrekten Betriebsrichtlinien.

Verwenden Sie den Detektor nur mit OKM Akku, um Schaden am Gerat zu vermeiden.

Die Garantie deckt keine Schaden ab, die durch einen Unfall,
Nachlassigkeit oder Missbrauch entstanden sind.

1.6 SCHUTZ IHRER INVESTITION

Oft sind Detektorbenutzer enttduscht, wenn ihr neuer Detektor immer weniger anspricht und
scheinbar etwas von seiner urspriinglichen Spitzenleistung verloren hat. Sie kdnnen ver-
hindern, dass dies mit lhrem Detektor passiert, indem Sie diese grundlegenden Pflege- und
Schutzrichtlinien befolgen:

Nutzen Sie Ihren Detektor genau so, wie es in dieser Gebrauchsanweisung empfohlen wird.
Verwenden Sie nur zugelassene OKM Power Packs.

Vermeiden Sie die Sonde gegen harte Gegenstande und Oberflédchen zu stof3en.

Halten Sie die Sonde iber dem Boden, besonders bei Messungen auf Kies oder felsigem Boden.
Wenn Sie in oder in der Nahe von Wasser arbeiten, oder wenn die Mdglichkeit von Regen
besteht, verwenden Sie eine wetterfeste Schutzhiille oder eine Plastiktiite, um das Steuer-
gehduse abzudecken. Achten Sie darauf, dass es "atmen” kann, um eine Kondensatbildung
im Inneren zu verhindern.

Reinigen Sie den Detektor nach jedem Gebrauch mit einem weichen Tuch, um Staub,
Feuchtigkeit oder andere Verunreinigungen zu entfernen.

Wenn Sie den Detektor bei heilem Wetter in einem Auto transportieren, lagern Sie ihn nach
Mdglichkeit auf dem Boden des Fahrgastraums. Die Verwendung des Peli Koffers bietet
zusatzlichen Schutz. Lassen Sie den Detektor auf keinen Fall ungeschitzt im Kofferraum
oder auf der Ladeflache eines Pickups herumrollen.

Schiitzen Sie das Gerat bei der Lagerung vor Staub, Feuchtigkeit und extremen Temperaturen.
Verwenden Sie fur den Versand den Originalkarton oder einen ahnlichen strapazierfahigen
Behalter und sorgen Sie fir eine ausreichende Polsterung aller Teile.

Behandeln Sie Ihren Detektor wie jedes andere empfindliche elektronische Gerat. Obwohl
er so konstruiert ist, dass er den Anforderungen einer normalen Schatzsuche standhalt, ist
die richtige Pflege unerlasslich.



2 TECHNISCHE DATEN

Die technischen Daten sind Mittelwerte. Wahrend des Betriebs sind leichte Abweichungen mdglich.

2.1 KONTROLLEINHEIT
Abmessungen (L x B x HJ
Gewicht

Eingang [max]
Prozessor / Haupt-CPU
Prozessor / Slave-CPU
Anzeige

Anzeige CPU
Datenspeicher
Abtastrate
Messwertauflosung
Betriebstemperatur
Lagertemperatur

Audio

Luftfeuchtigkeit
Wasserdicht

360x 320 x 140mm

1,6 kg

19V DC, 3,16A, 60W

Cortex M3, 32MHz

Cortex MO, 24 MHz

3,5" Resistive touch, 480 x 320 Pixel
Cortex M3, 32MHz, 128 KB RAM
4GB

1024 Werte /Sekunde

16 bit

-10-60°C

-20-70°C

Interner Lautsprecher / Bluetooth
5%-75%

Nein

2.2 DRAHTLOSE DATENUBERTRAGUNG

Technologie
Frequenzbereich

Maximale Ubertragungsrate
Maximale Sendeleistung:
Maximale Reichweite:

2.3 STANDARDSONDE
Lange

Durchmesser, Sonde / LED-Orbit
Gewicht

Sensortechnologie

2.4 SUPERSONDE

Lénge

Durchmesser, Sonde / LED-Orbit
Gewicht

Sensortechnologie

Bluetooth 5.1
2,402-2,480GHz
1 Mbps

+8dBm

ca.10m

445mm
35mm/65mm
0,4kg
SCMI-15-D

?260mm
50mm/65mm
0,9kg
SCMI-15-D
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3 BEDIENELEMENTE

In diesem Abschnitt erfahren Sie mehr Uber die grundsatzliche Verwendung aller
Bedienelemente fir dieses Messgerat. Alle Anschlisse, Ein- und Ausgange werden
detailliert erklart.

Montierter Metalldetektor mit Standardsonde

Bedieneinheit
mit Touchscreen

Kontroll-
einheit

Standardsonde
mit LED-Orbit



3.1 KONTROLLEINHEIT

LED-Beleuchtung

Ladestatus-
LED
Sonden- Ladebuchse

buchse

Ladebuchse / Ladestatus-LED: Wenn der Akkustand zu niedrig ist, muss der interne Akku mit-
hilfe des entsprechenden Ladegerates wieder geladen werden. Wahrend des Ladevorgangs
leuchtet die Ladestatus-LED orange. Sobald die LED erlischt, ist der Akku vollstandig geladen.

Sondenbuchse: An diese Buchse miissen Sie die Sonde anschliefen. Ohne Sonde ist keine Mes-
sung maoglich. Sie konnen entweder die Standardsonde oder die Supersonde anschlieflen.

LED-Beleuchtung: Die LED-Beleuchtung kann eingeschaltet werden, um den Scanbereich zu
beleuchten (siehe Abschnitt “5.6.4 Beleuchtung"” auf Seite 32).

Touchscreen / Tasten: Das Display des Gerats zeigt alle Betriebsarten, Meldungen und Mess-
zustande an. Das Display ist ein moderner Touchscreen, Uber den Sie durch Berlhren des
Funktionsbereichs Ihre Optionen und Einstellungen andern konnen (siehe Abschnitt "5.6 EIN-
STELLUNGEN" auf Seite 32). Unterhalb dieses Displays befinden sich 4 Bedientasten, mit denen
Sie das Gerat auch ohne Touchscreen bedienen kdnnen. Die Funktionen der Tasten sind in der
folgenden Tabelle und im Kapitel der jeweiligen Betriebsart beschrieben.
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Touchscreen

Tasten

Griff

Lautsprecher

Button

Description

Diese Taste hat 2 verschiedene Bedeutungen:

1) Detektor ein- und ausschalten.

Wenn das Gerat ausgeschaltet ist und Sie diese Taste driicken, wird das Gerat
eingeschaltet und die Betriebs-LED leuchtet griin. Um das Gerat auszuschalten,
dricken Sie die Taste mindestens 3 Sekunden lang, bis die LED erlischt.

2) Starten Sie eine Messung und geben Sie Einzelimpulse ab, wenn Sie den
manuellen Impulsmodus verwenden.

Wahlen Sie die nachste Option oder springen Sie zur nachsten Einstellung.

Bestatigen Sie eine Auswahl oder andern Sie einen bestimmten Einstellungswert.

Zurick zum vorherigen Bildschirm gehen oder einen bestimmten Vorgang
abbrechen.




Lautsprecher: Standardmé&fig werden die internen Lautsprecher fir die Tonausgabe verwen-
det. Nach dem Koppeln von Bluetooth-Kopfhorern sind diese Lautsprecher deaktiviert. Die
Lautstarke kann im Einstellungsmeni angepasst werden, wie in Abschnitt "5.6.1 Lautstarke”
auf Seite 32 beschrieben.

Nach dem Einschalten des Rover C4 Metalldetektors durch Dricken der Taste |’ wird ein
Startbildschirm angezeigt, wahrend das System hochfahrt. Danach kann im Hauptmeni mit
der Taste > oder durch Anklicken der Pfeile auf dem Touchscreen selbst die gewlinschte Be-
triebsart gewahlt werden. Ist die gewlinschte Option sichtbar, bestatigen Sie diese mit OK oder
durch direktes Berthren der Displaytaste.

Beleuchtung Kopfhorer
Bluetooth Akku

Sprache
Informationen

Zurtick

Hauptmenii

3D GROUND SCAN

Vorherige Bestatigen Nachste

Vorherige: Beriihren Sie diesen Bereich, um zur vorherigen Option zu gelangen. Wenn Sie die
erste aller verfligbaren Optionen erreicht haben, wird automatisch zur letzten Option gesprungen.

Bestéatigen / OK: Beriihren Sie diesen Bereich, um die aktuelle Option zu bestatigen. Den glei-
chen Effekt erreichen Sie auch mit der Taste QK erreichen.

Nachste: Beriihren Sie diesen Bereich mit dem Finger, um die ndchstmdgliche Option anzu-
zeigen. Wenn Sie das Ende aller verfigbaren Optionen erreicht haben, springt die Anzeige auto-
matisch zur ersten Option zuriick. Derselbe Effekt wird mit der Schaltflache ) erreicht.

Zuriick: Das Zuriick-Symbol wird verwendet, um einen aktiven Betriebsmodus wie Magnetome-
ter, Pinpointer, 3D Ground Scan oder Mineral Scan zu beenden. Aulerdem wird es verwendet,
um zum vorherigen Bildschirm zurtickzukehren, z. B. um ein Untermeni zu verlassen. Der glei-
che Effekt wird mit der Taste ﬂ erreicht.

Beleuchtung: Schaltet die LED-Leuchten auf der Rickseite des Displays ein, um den Such-
bereich zu beleuchten. Durch Berihren dieses Symbols konnen Sie die LED-Beleuchtung ent-
weder ein- oder ausschalten. Lesen Sie auch den Abschnitt "5.6.1 Lautstarke” auf Seite 32 fir
detaillierte Informationen.

Bluetooth: Das Symbol fir die drahtlose Datenverbindung zeigt an, ob eine Bluetooth-Verbin-
dung mit Threm PC erfolgreich hergestellt wurde.

Kopfhorer: Standardmaflig werden die internen Lautsprecher fir die Tonausgabe verwendet.
Das Kopfhérersymbol zeigt an, wenn ein Bluetooth-Kopfhdrer erfolgreich mit dem Rover C4
verbunden wurde. Weitere Informationen zum Anschluss von Bluetooth-Kopfhdrern finden Sie
im Abschnitt "5.6.2 Kopfhorer™ auf Seite 32!

Akku: Das Batteriesymbol zeigt den aktuellen Ladezustand der internen Batterie an. Wenn der
Akku zu schwach ist [ | ], mUssen Sie ihn mit dem entsprechenden Ladegerat aufladen.

Sprache: Das Sprachsymbol zeigt die gewahlte Sprache fur die Benutzeroberfldche an, indem
es den 2-Buchstaben-Code nach IS0-639-1 anzeigt. Durch Beriihren des Sprachsymbols wird
der Sprachbildschirm gedffnet, in dem Sie eine der verfiigharen Sprachen auswahlen kénnen.
Lesen Sie Abschnitt "5.6.3 Sprache” auf Seite 32, um mehr Uber die Einstellung Ihrer bevorzug-
ten Sprache zu erfahren.

Informationen: Das Informationssymbol ist nur im Hauptmeni sichtbar und stellt eine Ver-
knipfung zum Informationsbildschirm dar, wie in Abschnitt "5.7 INFORMATION" auf Seite 33
beschrieben.
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3.2 STANDARDSONDE / SUPERSONDE

Beide Mess-Sonden sind mit einem Leuchtbereich, LED-Orbit genannt, ausgestattet, der wah-

rend des Messvorgangs die Messwerte durch Farbwechsel anzeigen kann.

Der Stecker dient zum Verbinden der Sonde mit der Sondenbuchse der Kontrolleinheit.

3.3 BLUETOOTH-KOPFHORER

Der Rover C4 kann mit jedem auf dem Markt erhaltlichen Bluetooth-Kopfhdrer betrieben wer-
den. Ihr Rover C4 enthalt bereits Bluetooth-Kopfhorer.

Stecker
Standardsonde

LED-Orbit Supersonde

Befolgen Sie die folgenden Schritte, um die Kopfhorer mit dem Metalldetektor zu verbinden:

1. Wahlen Sie im Hauptment "Einstellungen”.
2. Wahlen Sie nun "Kopfhérer”.
3. Schalten Sie Ihren Bluetooth-Kopfhérer ein und driicken Sie die Kopplungstaste.

Der Rover C4 versucht 60 Sekunden lang, eine Verbindung herzustellen. Wenn die Bluetooth-
Verbindung zwischen Kopfhorer und Gerat erfolgreich hergestellt werden kann, wechselt das
Kopfhorersymbol von @ zu O Andernfalls versuchen Sie es erneut.

Siehe auch Abschnitt "5.6.2 Kopfhorer” auf Seite 32 fir weitere Informationen zum Anschluss
des Bluetooth-Kopfhorers.
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MONTAGE & VORBEREITUNG

4 MONTAGE UND VORBEREITUNG

4.1 BLUETOOTH KOPPELN

Bevor Sie Scandaten an die Visualizer 3D Studio Software tbertragen kdnnen, muss das Blue-
tooth Ihres Computers mit Ihrem OKM Detektor gepaart werden.

OKM

Documents

< Pictures

Settings

Windows Updat
lmll checked: .rr-:.:\

OKM s
Local Account Web browsing

e
recommendes

System EF  Devices

= Display, scund, natfications B e peinters, mouse D
powr

@ Metwork & Internet [ Personslization =

WeeFi, sirplares mode, VRN Bickgroumd lock sereen, colort
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| |:ind a setting

Bluetooth & other devices

Devices

yping
P Pen & Windows Ink

(&) AutoPlay

+ Add Bluetooth or other device

Bluetooth
@D on

Mow discoverable as "OKM-WEBHOST"

Mouse, keyboard, & pen
USB Keyboard

O USB Optical Mouse




a device a device a device

Add a device Add a device

Your device is ready to gol!

Choose the kind of device you want to add. Make sure your device is turned on and discoverable. Select a device below to

connect.
* Bluetooth

E OKM Rover C4
Mice, keyboards, pens, or audio and other kinds of Bluetooth devices E OKM Rover C4

Wireless display or dock
Wireless monitors, TVs, or PCs that use Miracast, or wireless docks

Everything else
KXbox controllers with Wireless Adapter, DLNA, and more

Wahlen Sie im Dialog "Gerat hinzufigen” Bluetooth. Stellen Sie sicher, dass |hr Gerat eingeschaltet und Bestatigen Sie lhre Auswahl mit Klick auf Fertig.
sichtbar ist. Klicken Sie auf OKM Rover C4.




4.2 ZUSAMMENBAU DES DETEKTORS

Bitte folgen Sie den folgenden Anweisungen, um lhren Detektor zusammenzubauen und fir lhre

erste Messung vorzubereiten.

v

Achten Sie darauf, den internen Akku des Alternativ konnen Sie den Detektor auch
Detektors aufzuladen, bevor Sie ins mit dem Power Pack zum Aufladen des
Feld gehen. Detektors verwenden.

Das Power Pack ist optional erhaltlich
erhaltlich [nicht im Standard-Lieferum-
fang enthalten).

2

Schlieflen Sie entweder die Standardsonde oder die Supersonde an die Sondenbuch-
se an.

Die Sonde wird zur Messung der Untergrundwerte verwendet und muss an die Buch-
se an der Unterseite des Gerats angeschlossen werden.

Schieben Sie den Stecker in die Sondenbuchse, bis die Kerbe einrastet. Es gibt nur
eine korrekte Richtung, um die Sonde richtig anzuschlief3en.

Vermeiden Sie harte Stof3e oder andere Beschadigungen!
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BETRIEBSARTEN
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5 BETRIEBSARTEN

Nach dem Einschalten des Metalldetektors Rover C4 durch Driicken der Taste l’ erscheint ein
Startbildschirm, wahrend das System hochfahrt:

Danach erscheint das Hauptmend, in dem Sie die gewlinschte Betriebsart auswahlen konnen.
Das Hauptmend bietet die folgenden Betriebsarten und Funktionen:

e 3D Ground Scan: Eine grafische 3D-Messung zur detaillierten Analyse auf einem Computer.

* Pinpointer: Ubertragung von Live-Daten an die Visualizer 3D Studio Software, um poten-
zielle Ziele zu lokalisieren.

° Magnetometer: Verarbeitet eine akustische Magnetfeldmessung zur Erkennung von Eisen-
metallen.

* Mineral Scan: Fihren Sie eine grafische Messung zur Erkennung von Mineralien und na-
turlichem Gold durch.

 Speicher an PC: Ubertragen Sie gespeicherte Messungen an die Visualizer 3D Studio Software.

 Einstellungen: Passen Sie allgemeine Einstellungen wie Display-Helligkeit, Lautstarke,
Sprache usw. an.

* Informationen: Anzeigen von Informationen wie Seriennummer und Firmware-Version.

Die Wahl der Betriebsart hangt von lhrem geplanten Projekt ab. In der Regel sollten Sie mehrere
Betriebsarten nacheinander verwenden, um ein Gebiet detailliert zu erkunden. Auf diese Weise
kénnen Sie so viele Informationen wie moglich aus dem Untergrund des gescannten Bereichs
sammeln.

5.1 3D GROUND SCAN

Die Betriebsart "3D Ground Scan” ermdglicht eine grafische Vermessung eines beliebigen Ge-
bietes zur Auswertung auf einem Computer. Fir die Messung kénnen Sie entweder die Stan-
dardsonde oder die Supersonde verwenden. Allgemeine Informationen zur Durchfiihrung einer
geophysikalischen Messung finden Sie in der “3D Ground Scan Anleitung”.

5.1.1 Vorbereiten eines 3D Ground Scans
Bevor Sie die eigentliche Messung starten, missen Sie 4 wesentliche Parameter einstellen:

e Impulse

e Impulsmodus
e Scanmodus

e Transfermodus

Diese Einstellungen sind notwendig, um die Feldgrofle und die Aufteilung des Bereichs fir die
Messwerterfassung zu definieren. In den nachsten Unterkapiteln werden diese Parameter na-
her erlautert.

Hauptmenii Hauptmenii

(o) {c==z)
1 2

Schalten Sie das Gerat ein und wahlen Sie die  Sobald Super- oder Standardsonde ange-
Betriebsart Betriebsart "3D Ground Scan” schlossen ist, bestatigen Sie die Betriebsart
aus dem Hauptmeni. Wenn keine Sonde an- "3D Ground Scan” durch Dricken der Taste
geschlossen ist, ist die Schaltflache deakti- OK

viert und zeigt das £® Symbol an.
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Impulse

< >

Stellen Sie die Anzahl der Messpunkte (Im-
pulse) ein, die fir jede einzelne Scanbahn
aufgezeichnet werden sollen.

Auto: Die Anzahl der Messpunkte einer Scan-
bahn wird erst wahrend der Messung festge-
legt. Wenn Sie im automatischen Impulsmodus
das Ende der ersten Bahn erreichen, dricken
Sie die JPp Taste, um die gewiinschte Anzahl
von Messpunkten zu speichern. Driicken Sie im
manuellen Impulsmodus die QK Taste (die |
Taste dient zum Auslésen der Impulse). Die An-
zahl von Messpunkten wird fir alle folgenden
Scanbahnen verwendet. Ab der zweiten Bahn
stoppt das Gerat von selbst, wenn die festge-
legte Anzahlvon Messpunkten gesendet wurde.

Im Modus "Auto” konnen Sie keine Daten
direkt an einen Computer Ubertragen. Die
Messwerte kdnnen nur im internen Speicher
ablegt werden, da die genaue Feldlange noch
nicht ausgewahlt ist.

10, 20, ..., 200: Jede Scanbahn besteht aus
der gewahlten Anzahl von Messpunkten. Am
Ende jeder Scanbahn stoppt das Gerat von
selbst, sobald die Anzahl der Messpunkte
aufgenommen wurde.

Impulsmodus

< AUTOMATISCH )

Der Impulsmodus legt die Art und Weise fest,
wie die einzelnen Impulse (Messwerte) vom
Metalldetektor ausgeldst werden. Es stehen
zwei Impulsmodi zur Verflgung:

Automatisch: Jeder Messwert wird automa-
tisch und kontinuierlich ohne Unterbrechung
aufgezeichnet.

Manuell: Ein Messwert wird erst aufgezeich-
net, nachdem Sie die Taste | .

Scanmodus

. >
5

Durch die Auswahl des Scanmodus wird dem
Rover C4 mitgeteilt, wie Sie das Scanfeld ab-
laufen. Es gibt verschiedene Mdoglichkeiten,
Uber das Feld zu gehen und dabei die Unter-
grundinformationen aufzuzeichnen. Die fol-
genden Scanmodi sind verfiigbar:

Parallel: In diesem Scanmodus werden alle
Scanbahnen in dieselbe Richtung gescannt.

Sie scannen also den ersten Pfad bis zu sei-
nem Ende und kehren dann zum Ausgangs-
punkt zurlick, ohne weiterzuscannen. Nun
gehen Sie nach links und scannen den néchs-
ten Pfad. Dies wiederholt sich, bis Sie die
letzte Scanbahn erreicht haben.

Zickzack: In diesem Scanmodus werden alle
Scanbahnenlinien im Zickzack abgetastet.

Hier scannen Sie die erste Bahn bis zum Ende,
dann gehen Sie nach links und scannen die
zweite Bahn in umgekehrter Richtung. Nun
gehen Sie wieder nach links, um die nachs-
te Bahn zu scannen. Dies wiederholt sich, bis
Sie die letzte Scanbahn erreicht haben.
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Ubertragungsart

{ ez >

)

Legen Sie die Art der Datenlbertragung fest.
Der Ubertragungsmodus konfiguriert, wohin
die Daten gesendet und gespeichert werden
sollen.

Speicher: Die Messdaten werden im internen
Speicher des Gerats gespeichert. Nach Been-
digung der Messung sollten Sie die Daten mit
der Betriebsart "Speicher an PC" auf einen PC
Ubertragen. Sie konnen bis zu 4 Messungen
gleichzeitig im internen Speicher des Rover C4
ablegen.

Lesen Sie weiter im Abschnitt "5.1.1.1 Spei-
chernim Geréat" auf Seite 18!

Computer: Die Messdaten werden sofort an
einen angeschlossenen Computer Ubertragen.
Dazu wird vor dem Start der Messung eine
Bluetooth-Verbindung aufgebaut. Die Option
“Computer” ist nicht verflighar, wenn die An-
zahlder Impulse auf "Auto” eingestellt wurde.

Lesen Sie weiter im Abschnitt "5.1.1.2 Ubertra-
gung zum Computer” auf Seite 19!




5.1.1.1 Speichern im Gerat

Wenn Sie "Speicher” als Ubertragungsmodus gewihlt haben, miissen Sie einen der

vier Speicherbereiche auswahlen.

Select Memory

t& 48 TlT" ’

| DEEE | SIS
7

Wahlen Sie einen der vier Speicherbereiche
aus, in dem die neuen Scandaten gespeichert
werden sollen.

[

Markieren Sie mit der Taste JPp einen be-
stimmten Speicherplatz und bestatigen Sie
ihn mit der Taste QK.

Memory Information

The selected memory is not emply and contains
data from a previous scan.

Do you want to overwrite it?

¥ - § -

Falls Sie einen Speicherbereich ausgewahlt
haben, der bereits Daten von einem friiheren
Scan enthalt, erscheint die abgebildete Mel-
dung.

Markieren Sie mit der Taste | entweder die
Schaltflache "Ja" oder "Nein” und bestatigen
Sie mit der Taste QK.

3D Ground Scan

it

0/20]
[Scan Line: 1 ]

[Irnpulu:

Aty Start Scan Line

Jetzt kdnnen Sie sich bereit machen und lhre
erste Scanbahn durch Driicken der Taste |
starten.

Lesen Sie den Abschnitt "5.1.2 Durchfihren
einer 3D-Bodenaufnahme” auf Seite 20, um
mehr Uber die Durchfihrung einer komplet-
ten Bodenaufnahme zu erfahren.

Wenn Sie diese Betriebsart abbrechen wol-
len, driicken Sie einfach die Taste 4a\.
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5.1.1.2 Ubertragen an Computer

Wenn Sie "Computer” als Ubertragungsmodus gewihlt haben, miissen Sie eine draht-

lose Daten Verbindung zur Visualizer 3D Studio Software auf Inrem PC herstellen.

Connecting Bluetooth

[)B > > ) )B:]

7

Der Rover C4 wartet nun auf eine eingehende

Bluetooth Verbindung von Ihrem Computer
mit Visualizer 3D Studio.

Richten Sie Ihre Visualizer 3D Studio Software

mit allen entsprechenden Einstellungen wie
in Kapitel "6 VORBEREITUNG DER DATEN-
UBERTRAGUNG" auf Seite 34 beschrieben.

3D Ground Scan

[Impulse:

[Scan Line: 1 ]

£ Start Scan Line

Nachdem die Bluetooth-Verbindung her-
gestellt ist, konnen Sie Ihre erste Scanbahn
durch Driicken der Taste | starten.

Lesen Sie den Abschnitt "5.1.2 3D Ground
Scan durchfiihren” auf Seite 20, um mehr
Uber die Durchfihrung eines kompletten Bo-
denscans zu erfahren.

Wenn Sie diese Betriebsart abbrechen moch-
ten, dricken Sie einfach die Taste ﬁ
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Disconnecting Bluetooth

[)B REE )B-:]
10

Nach dem Verlassen des 3D Ground Scan
Bildschirms beendet das Gerat auch die
drahtlose Datenverbindung, bevor es zum
Hauptmeni zuriickkehrt.




5.1.2 Durchfihren eines 3D Ground Scans

Nachdem alle Parameter eingestellt worden sind, ist das Gerat bereit, die erste Scanbahn zu
starten. Ab diesem Moment zeigt das Display die aktuelle Anzahl von Scanbahnn und die aktu-

elle Anzahl von gemessenen Impulsen pro Scanbahn an.

Ausgewahlter Scan-
Modus (Zickzack 3D Ground Scan

oder Parallel) m

Anzahl aufgezeich-
neter Messpunkte

[lmpulu:

Anzahl Messpunkte
je Scanbahn

[0V/[20};

[Scan Line:

Nummer der
aktuellen Scanbahn

L15

@ Start Scan Lime

Das Display zeigt an, dass die erste Scanbahn gestartet ist und bisher noch kein Impuls gemes-
sen wurde. Insgesamt wird es 20 Messpunkte pro Scanbahn geben. Das Gerat wartet darauf,
dass der Benutzer die Taste l’ drickt, um die Messwertaufnahme zu beginnen.

Nachdem Sie alle Parameter eingestellt haben, kénnen Sie mit der Messwertaufnahme begin-
nen. Gehen Sie zu Ihrer Startposition der ersten Scanbahn und dricken Sie die Taste l’

a) Wenn Sie den Impulsmodus “Automatisch” gewahlt haben, fahren Sie einfach langsam

weiter, bis Sie das Ende der ersten Scanbahn erreicht haben. Wenn Sie bereits die Anzahl
der Impulse festgelegt haben, dann stoppt das Gerat automatisch am Ende der Zeile, an-
dernfalls - wenn Sie "Auto” gewahlt haben - sollten Sie die Taste l’ dricken, wenn Sie das
Ende der ersten Scanbahn erreicht haben. Gehen Sie nun zur Startposition der nachsten
Scanbahn und driicken Sie erneut |’ . Das Gerat halt am Ende der Scanbahn automatisch
von selbst an.

b) Wenn Sie den Impulsmodus "Manuell” gewahlt haben, sollten Sie die Taste | driicken,

um lhre Messung zu starten. Sie befinden sich nun im manuellen Scanmodus, d.h. Sie
sollten jeden einzelnen Messimpuls manuell nacheinander mit der Taste | auslosen. Die
Impulse werden nicht automatisch ausgesendet. Nun sollten Sie einen kleinen Schritt nach
vorne machen und die Taste |Jp driicken, um den zweiten Messpunkt zu messen. Das Ge-
rat bleibt stehen und Sie sollten wieder einen kleinen Schritt nach vorne gehen und erneut
die Taste | driicken. Fahren Sie nun auf diese Weise fort, bis Sie das Ende der ersten
Scanbahn erreicht haben. Wenn Sie bereits die Anzahl der Impulse pro Zeile festgelegt
haben, signalisiert das Gerat automatisch das Ende der Scanbahn, andernfalls sollten Sie
die Taste OK dricken, wenn Sie die erste Zeile beenden mochten. Gehen Sie nun zur
Startposition |hrer nachsten Scanbahn und driicken Sie erneut |p. Gehen Sie einen weite-
ren Schritt nach vorne und wiederholen Sie die Messung auf die gleiche Weise, wie Sie die
erste Scanbahn aufgenommen haben. Das Gerat signalisiert nun automatisch das Ende
der nachsten Scanbahn.

Fahren Sie fort, alle weiteren Scanbahnn zu messen, bis Sie den kompletten Messbereich er-

fasst haben. Um die Betriebsart "3D Ground Scan” zu beenden und wieder ins Hauptmeni zu

gelangen, dricken Sie einfach die Taste «

@ Lesen Sie mehr zur allgemeinen Vorgehensweise beim Scannen

in der "3D Ground Scan Anleitung”.

20/36



5.2 PINPOINTER

Wie der Name "Pinpointer” bereits andeutet, konnen Sie damit potenzielle Ziele genauer anpei-
len. AufBerdem haben Sie die Mdglichkeit, zwischen ferromagnetischen und nicht ferromagne-
tischen Metallen zu unterscheiden. Diese Betriebsart kann nur mit der Supersonde verwendet
werden. Sie konnen die Standardsonde hierzu nicht verwenden.

Ublicherweise wird diese Betriebsart verwendet, nachdem Sie eine komplette Messung in der
Betriebsart "3D Ground Scan” durchgefiihrt haben. Sie dient hauptsachlich dazu, das erkannte
Objekt im Detail zu analysieren. Durch die Analyse der Messergebnisse in der Betriebsart "3D
Ground Scan” konnen Sie die Position eines georteten Objekts bestimmen, um zu wissen, an
welcher Stelle des Messbereichs Sie mit dem Supersonder detailliert forschen sollten.

5.2.1 Vorbereiten einer Pinpointer-Messung

In dieser Betriebsart werden alle Messdaten direkt an einen Computer gesendet. Daher muss
zunachst eine drahtlose Datenverbindung zur Visualizer 3D Studio Software hergestellt werden.

(o (>

1 2

Schalten Sie das Gerét ein und wahlen Sie Wenn die Supersonde angeschlossen ist, be-
im Hauptmeni die Betriebsart "Pinpointer”. statigen Sie bitte die Betriebsart "Pinpointer”
Wenn keine Supersonde angeschlossen ist, mit der Taste OK

ist die Taste deaktiviert und zeigt das Symbol

27 an.

Connecting Bluetooth

[)B »r )Bl]
3

Der Rover C4 wartet nun auf eine eingehende Richten Sie |hre Visualizer 3D Studio Soft-
Bluetooth-Verbindung von lhrem Computer ware mit allen entsprechenden Einstellungen
mit Visualizer 3D Studio. ein, wie in Kapitel "6 VORBEREITUNG DER

DATENUBERTRAGUNG" auf Seite 34 erklart.
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Pinpointer

N

LED Orbit @B

Ground Balance

Das Display zeigt den aktiven Pinpointer-Bild-
schirm an. Sie konnen den Bodenabgleich
jederzeit durch Driicken der Taste | wie-
derholen. Die LED-Umlaufbahn kann durch
Driicken der Taste QK aktiviert werden. Die
visuelle Darstellung auf dem Bildschirm ist
sehrgrob und sollte nicht zur Unterscheidung
der Signaturen verwendet werden.

Um diese Betriebsart abzubrechen, driicken
Sie die Taste 4a\.

Disconnecting Bluetooth

[)B REE )B«:]
6

Nach dem Abbruch des Pinpointer-Modus
beendet das Gerat auch die drahtlose Daten-
verbindung, bevor es zum Hauptmeni zu-
ruckkehrt.

5.2.2 Durchfihren einer Pinpointer-Messung

Nachdem die Dateniibertragung zum Computer hergestellt wurde, kdnnen Sie Ihre Messung
starten. Halten Sie die Supersonde wahrend der Messung richtig.

Dricken Sie die Taste |’ , um die Abtastung des Untergrunds zu starten. Bewegen Sie die Su-
personde langsam von einer Seite zur anderen Uber das gewiinschte Objekt. Versuchen Sie, das
gesamte Objekt zu erfassen, d. h. messen Sie Uber die Kanten des Objekts hinaus. Wiederholen
Sie diese Messung ein paar Mal, um eine eindeutige Signatur des Objekts zu erhalten. Wahrend
dieses Vorgangs sollte die Supersonde senkrecht zum Boden zeigen.

Sonde NICHT drehen oder schwenken.

Sie konnen die Taste | von Zeit zu Zeit driicken, um den Bodenabgleich zu wiederholen. Um die
Betriebsart "Pinpointer” zu verlassen und ins Hauptmeni zu gelangen, driicken Sie die Taste ﬁ
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5.2.3 Analysieren einer Pinpointer-Messung

Beim Scannen im Pinpointer-Modus kénnen Sie eine oder mehrere verschiedene Signaturen
sehen, aus denen Sie ein bestimmtes Merkmal eines beliebigen Ziels erkennen kdnnen.

Ferromagnetische Metalle Nicht-ferromagnetische Metalle
Ferromagnetische Funde haben Nichteisenmetalle haben eine rein
eine positiv-negativ-Signatur. positive Signatur.

In einer Signatur eines Nichteisen-Objektes konnen Sie erkennen, dass es nur eine positive
Amplitude (rot] gibt. Neben der Hauptamplitude gibt es eine weitere kleine Spitze, die typisch fir
Edelmetalle ist. Auch hierist die Reihenfolge der Amplitude und des kleinen Peaks nicht wichtig
und hangt von der Scanrichtung ab.

Die typische Signatur eines ferromagnetischen Metalls wie Eisen beinhaltet eine positive (rote)
und eine negative (blaue) Amplitude. Wenn Sie genau hinsehen, konnen Sie sogar 2 ferromagne-
tische Signaturen erkennen. Die erste Signatur beginnt mit einer positiven Amplitude und die
zweite Signatur beginnt mit einer negativen Amplitude. Die Reihenfolge ist nicht wichtig, sie
hangt von der Bewegungsrichtung der Supersonde ab. Wenn Sie die Sonde standig von einer
Seite zur anderen bewegen, dndern sich diese 2 Signaturen kontinuierlich.

Nicht-metallische Objekte
Achten Sie darauf, die Supersonde langsam und gleichméaBig tber den Boden und Uber ein er-

kanntes Objekt zu bewegen, um eine eindeutige Signatur zu erhalten. Alle nicht-metallischen Objekte

haben eine rein negative Signatur.

Die Signatur aller nicht-metallischen Ziele und Strukturen wie Hohlraume, Tunnel oder vergra-
bene Kunststoffrohre oder -kisten werden nur als negative Amplitude (blau] dargestellt.
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5.3 MAGNETOMETER

Die Betriebsart "Magnetometer” ermdglicht die Untersuchung des Bereichs hinsichtlich fer-
romagnetischer Metalle, z. B. Eisen, Kobalt und Nickel und anderer Metalle oder Objekte, die
Spuren solcher Metalle enthalten. Diese Funktion ist in erster Linie eine akustische Betriebsart,
sie erzeugt eine sehr grobe grafische Darstellung auf dem Display, um die Hohen und Tiefen zu
visualisieren.

Verwenden Sie flr diese Betriebsart die Standardsonde oder die Supersonde. Durch die Ver-
wendung der hochauflésenden Supersonde kénnen Sie eine wesentlich bessere Eindringtiefe er-
zielen. Bitte beachten Sie, dass er auch auf metallischen Mill oder Verunreinigungen reagieren
kann, die auf der Oberfldche oder in der Nahe der Oberflache liegen.

5.3.1 Vorbereiten einer Magnetometer-Messung

(o) { == >
1 2

Schalten Sie das Gerat ein und wahlen Sie Wenn eine geeignete Sonde angeschlossen
"Magnetometer” aus dem Hauptmeni. Wenn ist, bestatigen Sie die Betriebsart "Magneto-
keine entsprechende Sonde angeschlossen meter” mit der Taste OK

ist, ist die Schaltflache deaktiviert und zeigt

das Symbol £* an.

Magnetometer

AN Ground Balance LED Orbit @8

3

Das Display zeigt den aktiven Magnetometer-
Bildschirm an. Sie kénnen den Bodenabgleich
jederzeit wiederholen, indem Sie auf die Taste
l} dricken.

Um diese Betriebsart abzubrechen, dricken

Sie die Taste «
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5.3.2 Durchfihren einer Magnetometer-Messung

Direkt nach dem Aktivieren des Modus "Magnetometer” sollte kein Ton aus dem Gerat kommen.
Wenn Sie eine Tonausgabe hdren konnen, wiederholen Sie den Bodenabgleich. Achten Sie da-
rauf, dass Sie das Gerat wie beim Scanvorgang gerade nach unten auf den Boden halten und
fihren Sie den Bodenabgleich durch Driicken der Tastel’ durch. Danach sollte die Tonausgabe
stumm sein.

Bewegen Sie sich langsam vorwarts, riickwarts und seitwarts, aber vermeiden Sie es, die Son-
de zu drehen. Die Sonde sollte immer senkrecht zum Boden zeigen. NICHT schwenken, schwin-
gen oder um die eigene Achse drehen.

Sobald ein akustisches Signal ertdnt, hat das Gerét ein potenzielles Metallziel direkt unter der
Position der Sonde erkannt. Auf diese Weise ist es mdglich, kleine, oberfldchennahe Metallob-
jekte wie Nagel, Schrauben, Drahte, Dichtungen und &hnliche Ziele zu finden.

Sie sollten die Betriebsart "Magnetometer” verwenden, um solche stdrenden Metallteile aus
dem Bereich zu entfernen, den Sie scannen mdchten. Je weniger Metalle in Oberflachennéhe,
desto besser ist Ihr Ergebnis in der Betriebsart "3D Ground Scan”. Sie kdnnen auch groflere
Metallziele finden, die sich tiefer im Untergrund befinden.

Eine allgemeine Regel ist: Je gréfler das Ziel ist, desto tiefer kann es im Untergrund detektiert
werden.

AuBlerdem konnen Sie die Betriebsart "Magnetometer™ als nitzlichen Pinpointer wahrend der
Ausgrabungen verwenden. Wenn Sie bereits ein grof3es Loch ausgehoben haben und sich nicht
mehrdaran erinnern, wo genau sich das detektierte Objekt befand, kénnen Sie mit der Betriebs-
art "Magnetometer” die Zielposition schnell und effizient lokalisieren.

Nachdem Sie diese Betriebsart eine Weile benutzt haben, sollten Sie durch Driicken der Taste
IP cinen neuen Bodenabgleich durchfiihren. Um die Betriebsart "Magnetometer” zu beenden
und wieder in das Hauptmeni zurlickzukehren, driicken Sie einfach die Taste «
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5.4 MINERAL SCAN

Bei der Suche nach Mineralvorkommen, natirlich vorkommenden Mineralien oder Formatio-
nen, die sich im Boden befinden, ist es wichtig, in einer sauberen Umgebung zu arbeiten, die frei
von Trimmern ist. Trimmer konnen das Gebiet verunreinigen und die Erfolgswahrscheinlich-
keit verringern. Das Vorhandensein von Trimmern kann auch zu falschen oder irrefiihrenden
Signalen fihren. Achten Sie darauf, dass Sie immer mit Daten arbeiten, die wiederholt werden
konnen.

Die Visualizer 3D Studio Software oder die geophysikalische Ausristung selbst kann keine ele-
mentspezifischen Materialien, Mineralien oder Gegenstande identifizieren, die natirlich im Bo-
den vorkommen. Sie kann das Vorhandensein von Eisen, Nichteisenmetallen, Bruchzonen und
anderen natirlich vorkommenden Anomalien identifizieren und lokalisieren. Der tatsachliche
Nachweis von Gold basiert auf den Ergebnissen verschiedener bekannter Goldfelder und Minen.
Esist durchaus mdglich, dass andere Nichteisenmetallelemente den Ergebnissen von Gold &h-
neln.

Bei der Suche nach Mineralisierungsfeldern ist es wichtig, Gebiete mit héherer Wahrscheinlich-
keit mit Hilfe eines Geologen zu identifizieren oder zu untersuchen. Das Auffinden und Schir-
fen in bekannten Gebieten mit hoherer Wahrscheinlichkeit wird lhre Erfolgschancen deutlich
erhohen. Verschiedene geologische Formationen kdnnen in einem bestimmten Gebiet unter-
schiedliche Ergebnisse liefern. Beginnen Sie, wenn maglich, das Training und/oder den Feldtest
der Ausristung in einem bekannten Gebiet, um die Mineralsignatur in der Software richtig zu
identifizieren. Verschiedene Standorte weisen unterschiedliche geologische Eigenschaften auf
und kénnen eine genaue Anzeige oder Messung liefern oder auch nicht.

5.4.1 Vorbereiten eines Mineral Scans

Die Betriebsart "Mineral Scan” funktioniert nur mit der Supersonde und kann nur im inter-
nen Speicher abgelegt werden. Wahlen Sie einen der vier Speicherbereiche aus, bevor Sie die
eigentliche Messung durchfihren.

1 2

Qi o

) { )

Schalten Sie das Gerat ein und wahlen Sie Wenn die Supersonde angeschlossen ist, be-
"Mineral Scan”. Wenn keine Supersonde an- statigen Sie die Betriebsart "Mineral Scan”

geschlossen ist, ist die Taste deaktiviert und mit der Taste OK

zeigt das Symbol £* an.
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Speicherbereich wahlen

t& 48 TlT" ’

(o | —
3

Wahlen Sie einen der Speicherbereiche mit
der Taste ) Bestatigen Sie die Auswahl mit

oK

Memory Information

The selected memory is not emply and contains
data from a previous scan.

Do you want to overwrite it?

D S

Falls Sie einen Speicherbereich ausgewahlt
haben, der bereits Daten von einem friheren
Scan enthalt, erscheint ein Informationsdia-
log.

Markieren Sie mit der Taste > die Schaltfla-
che "Ja" oder "Nein" und bestatigen Sie die
Auswahl mit der Taste OK

Mineral Scan

L VaVAN

[Impulse: 0 ]

[Scan Line: 1 ]

N Start Scan Line

Wenn Sie einen freien Speicherbereich aus-
gewdhlt oder das Uberschreiben eines beleg-
ten Bereichs bestatigt haben, erscheint der
Bildschirm Mineral Scan.

Im Display sehen Sie die aktuelle Anzahl der
Messpunkte (Impulse), die bisher aufgenom-
men wurden. Wie am unteren Rand des Bild-
schirms angezeigt, kénnen Sie die Messung
durch Driicken der Taste | starten.
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5.4.2 Durchfiihren eines Mineral Scans 5.4.3 Analysieren eines Mineral Scans

Wenn auf dem Display des Rover C4 der Bildschirm Mineral Scan angezeigt wird, positionieren
Sie sich am Startpunkt (A) Ihrer Messung und driicken Sie die " Taste. Das Gerat beginnt mit
der Erfassung von Scanwerten, wahrend Sie sich langsam aber kontinuierlich zum Endpunkt (B)

Nach dem Ubertragen der Scandaten
in Visualizer 3D Studio sehen Sie einen
Scan, der eine gerade Linie ist. Dieser

vorwarts bewegen missen. Gehen Sie eine gerade Linie von (A) bis zum Ende Ihrer Scanbahn Scan ist nun bereit fur die Analyse.

(B) und driicken Sie erneut die Taste |’ um die Messung zu beenden.

Wahrend des Scannens kdnnen Sie die Messung durch Dricken der Taste |’ so oft wie notig
unterbrechen und fortsetzen. Wenn Sie den endgltigen Endpunkt (B] Ihres Scanbereichs er-
reicht haben, halten Sie die Messung an und driicken Sie die Taste ﬁ um den Scanvorgang zu
beenden und ins Hauptmenu zurickzukehren.

Achten Sie darauf, dass Ihre Scanbahn eine Mindestlange von 20 Metern hat, um genlgend
Daten fur die spatere Analyse zu haben.

Um die Unterschiede innerhalb des
Scans zu sehen, drehen Sie ihn auf die
Seite.

Dieser Scan zeigt den hervorgehobe-
nen Ausschnitt, wie ein natirliches
Mineralfeld aussieht. Bitte beachten
Sie die Farben, sie sind bei direk-
ter Sonneneinstrahlung oder hellem
Licht nur schwer zu erkennen. Ana-
lysieren Sie lhren Scan in einem Be-
reich, in dem Sie die Farben besser
erkennen kénnen.

Nach Abschluss der Messung konnen Sie Ihren Scan auf einen PC mit der Software Visualizer
3D Studio Ubertragen, um eine detaillierte Analyse durchzufiihren. Befolgen Sie dazu die An-
weisungen im Kapitel "6 VORBEREITUNG DER DATENUBERTRAGUNG" auf Seite 34.

Nachdem eine erste Struktur lokalisiert wurde, bestimmen Sie die Grof3e des Objektes, indem
Sie einen konventionellen 3D Ground Scan durchfihren. Achten Sie darauf, die Sonde wahrend

dieser Messung nicht zu drehen. Rotationsfehler kénnen sehr leicht auftreten. Das Bild stammt aus praktischer Er-

fahrung auf dem Feld.
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Praktische Erfahrungen und der
Wiederholungsfaktor von mehreren
Standorten weltweit haben diese Far-
be zu der Farbe gemacht, auf die man
bei den Scans achten sollte. Wie be-
reits erwahnt, ist es keine leicht zu er-
kennende Farbe.

Eine weitere Signatur, nach der Sie
suchen sollten, wird allgemein als
“Treffer im Treffer” bezeichnet. Dazu
muss das Scanbild in der Seiten-
ansicht betrachtet und auf den Bild-
schirm eingepasst werden. Wenn die
Werte zu hoch sind, werden Sie die
Unterschiede nicht erkennen konnen.
Der kleinere Bereich hdngt mit dem
gréBeren zusammen, das ist sehr ty-
pisch und kommt bei Mineralien im
Hartgestein haufig vor.

Dieses Beispiel zeigt natlrlich vor-
kommendes Gold, das von einem Be-
nutzer im Nordsudan entdeckt wurde.
Das Gold war zusammen mit Quarz
und schwarzem Sand in das Gestein
eingebettet.

5.5 SPEICHER AN PC

Mit Hilfe der Betriebsart "Speicher an PC" konnen Sie Messdaten aus dem internen Speicher
des Rover C4 in die Software Visualizer 3D Studio Ubertragen.

Der Rover C4 ist mit vier Speicherbereichen ausgestattet, die entweder zum Speichern von 3D
Ground Scans oder Mineral Scans verwendet werden konnen. Nach jeder Dateniibertragung
konnen Sie entscheiden, ob der verwendete Speicherbereich geldscht werden soll.

S~ o % () WoE_é

Speicherbereich wahlen

np

I

Starten Sie Ihre Visualizer 3D Studio Software und Ubertragen Sie lhre Scandaten von Ihrem
Rover C4 in die PC-Software.




Hauptmenii

< SPEICHER — PC >

1

e 3 (9 B oE
Speicherbereich wahlen

N | {
)

j JW“\#M\J\N ’ ‘

[

Schalten Sie das Geréat ein und wahlen Sie Wahlen Sie einen der vier Speicherplatze
im Hauptmen( die Betriebsart "Speicher an aus, um dessen Daten auf lhren Computer
PC". Driicken Sie die Taste JJK, um den Bild-  zu iibertragen. Markieren Sie mit der Taste

schirm fur die Speicherbereiche zu 6ffnen

einen bestimmten Steckplatz und bestatigen
Sie ihn mit der Taste QK.
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Speicher iibertragen

4 Establishing connection

. Sending data

. Disconnecting

3

Das Gerat wartet nun auf eine von der Soft-
ware initiierte Bluetooth-Verbindung.

Richten Sie Ihre Visualizer 3D Studio Soft-

ware mit allen entsprechenden Einstellungen
ein, wie in Kapitel "6 VORBEREITUNG DER
DATENUBERTRAGUNG" auf Seite 34 erklart.



Speicher iibertragen

. Establishing connection
. Sending data

. Disconnecting

Das Gerat beginnt, alle Daten aus dem ge-
wahlten Speicherbereich zu Ubertragen.
Gleichzeitig sollten Sie die eingehenden
Messwerte in Visualizer 3D Studio sehen.

Nachdem alle Daten tbertragen worden sind,
wird die Bluetooth-Verbindung getrennt.

Clear Memory

Please check if the dala has been transferred
successfully!

Would you like to clear this memory now?

¥y - § -

)

Nach dem Ubertragen der Messwerte kénnen
Sie entscheiden, ob Sie die Daten im internen
Speicher des Gerats behalten mdchten. Wenn
alle Daten erfolgreich Ubertragen wurden,
kénnen Sie den aktuellen Speicherbereich
freigeben, um ihn fir neue Messungen zu
verwenden.

Markieren Sie mit der Taste 3 die Schaltfla-
che "Ja" oder "Nein" und bestatigen Sie lhre
Auswahl mit der Taste OK

Speicherbereich wéhlen

—
C )
7

=
[ow

Wenn Sie sich entschieden haben, den Spei-
cherbereich zu l6schen, wird er jetzt im Spei-
cherbildschirm als leer angezeigt.

Fahren Sie mit einem anderen Speicherbe-
reich fort oder kehren Sie durch Dricken der
Taste « zurlck zum Hauptmend.
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5.6 EINSTELLUNGEN

5.6.1 Lautstarke

Andert die Lautstarke der internen Lautsprecher oder der gekoppelten Bluetooth-Kopfhérer.

Lautstarke

(z=zm> <miliD

Andern Sie mit der Taste » den Wert und bestatigen Sie ihn durch Driicken der Taste 4a\. So
kehren Sie automatisch in das Einstellungsment zuriick.

5.6.2 Kopfhorer

Mit dieser Option kdnnen Sie Bluetooth-Kopfhdrer mit Ihrem Rover C4 verbinden. Nachdem Sie
diese Option mit der Taste OK aktiviert haben, missen Sie lhren Kopfhorer einschalten und
die Kopplungstaste des Kopfhorers driicken. Der tatsachliche Kopplungsprozess kann variieren.

Einstellungen

Headphones

» Power on your Bluetooth headphones

» Press the headphones' pairing button
KOPFHORER
oen ]

Das Programm wartet 60 Sekunden, um eine Verbindung mit dem Kopfhorer herzustellen. Bei
Erfolg dndert sich das Kopfhérersymbolvon (< auf 3.

5.6.3 Sprache

Der Rover C4 kann zur Vereinfachung der Handhabung in verschiedenen Sprachen verwendet
werden. Verwenden Sie die Taste ) um durch alle Sprachen zu blattern. Bestatigen Sie lhre be-
vorzugte Sprache mit der Taste OK oder der Taste «

Einstellungen

< SPRACHE > < ENGLISH )

Sprache

Nachdem Sie lhre bevorzugte Sprache ausgewahlt haben, wird diese im Symbol in der Sym-
bolleiste mit dem 2-Buchstaben-Code nach ISO-639-1 angezeigt. Derzeit unterstitzen wir die
folgenden Sprachen:

* Deutsch (DE)
e Englisch (EN)

e Franzosisch (FR)

e Spanisch (ES)
e Arabisch [AR)
e Farsi (FA)

e Griechisch (EL)
e |talienisch (IT)
e Chinesisch (ZH)

e Russisch (RU])
e Tirkisch (TR)

5.6.4 Beleuchtung

Schalten Sie die LEDs ein, die in der Unterseite der Kontrolleinheit eingebettet sind. Mit den ein-
geschalteten LEDs kénnen Sie das Feld beim Scannen in der Dunkelheit beleuchten.

Einstellungen

( BELEUCHTUNG > ( BELEUCHTUNG > < BELEUCHTUNG >

Einstellungen

Einstellungen

Verwenden Sie die Taste OK um zwischen den Zustanden zu wechseln. .

Das Beleuchtungssymbol zeigt den aktuellen Zustand an: -‘Q'- aus -‘g‘- niedrig -‘g‘- hoch.
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5.6.5 Helligkeit

Die Helligkeit regelt die Hintergrundbeleuchtung von Display und Touchscreen. Je heller das Dis-
play ist, desto besser kénnen Sie es im Sonnenlicht ablesen, aber desto mehr Strom verbraucht
es auch. In dunklen Umgebungen kdnnen Sie die Helligkeit herunterdrehen.

Einstellungen Helligkeit

{azzm> <D

Andern Sie mit der Taste  den Wert und bestatigen Sie ihn durch Driicken der Taste 4a\. So
kehren Sie automatisch in das Einstellungsmeni zuriick.

5.6.6 Werkseinstellungen

Mit dieser Option werden alle Konfigurationen auf die Werksvorgaben zuriickgesetzt. Zur Si-
cherheit wird eine zusatzliche Frage eingeblendet, um ein versehentliches Zuriicksetzen auf die
Werkseinstellungen zu vermeiden.

Einstellungen Factory Reset

WERKSEINSTELLUNG

Do you really want to reset all settings
back to factory defaults?

Markieren Sie mit der Taste ) die Option "Ja" und driicken Sie die Taste K, um den Werksreset
zu starten. Wenn Sie |hr Gerat nicht zurlicksetzen mdochten, wahlen Sie stattdessen die Option
"Nein" oder driicken Sie die Taste 4a\.

Durch das Zuriicksetzen auf die Werkseinstellungen werden alle
Ihre personlichen Konfigurationsanderungen geloscht.

5.7 INFORMATIONEN

Diese Option zeigt Informationen Uber die Seriennummer und die Firmware-Version des Gerats
an. Diese Informationen kdnnen nitzlich sein, wenn Sie lhren lokalen OKM-Vertriebspartner fir
zusatzliche Supportanfragen kontaktieren.

Einstellungen Information

(s 000000/0

< INFORMATION > (Firmware: 0.0.0

B info@okmdetectors.com {. +49 3447 £993000

www.okmdetectors.com
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DATENUBERTRAGUNG

6 DATENUBERTRAGUNG VORBEREITEN

Stellen Sie sicher, dass Sie die Schritte aus Abschnitt "4.1 Bluetooth koppeln™ auf Seite 12 be-

achtet haben.

Nach dem Start Ihrer Visualizer 3D Studio
Software miissen Sie im Ment Datei > Impor-
tieren wahlen oder Sie klicken einfach auf das

Symbo[.

Wahlen Sie "Rover C4 (Version 3.4 oder ho-
her)" aus der Liste und klicken Sie auf Weiter.
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Warten Sie einen Moment, bis lhre Geréte-
schnittstelle in der Liste erscheint. Wahlen
Sie nun den Eintrag aus und klicken Sie auf
Weiter.



3D Ground Scan

Betriebsart wahlen und Weiter klicken. Feldlange eingeben und Scanmodus auswah- Geben Sie den Titelund die Abmessungen des WahlenSiedenentsprechendenBodentypaus.
len, dann auf Weiter klicken. Scanfelds ein. Sie kdnnen auch GPS-Koordi- Starten Sie den Messdatenimport, indem Sie
naten eingeben und Notizen hinzuftigen. Kli- auf OK klicken.
cken Sie dann auf Weiter.

Mineral Scan

Messdatenimport starten durch Klick auf OK.

Pinpointer
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OKM GERMAN DETECTORS

Mit Sitz in Altenburg, Deutschland, entwickeln und produzieren wir seit 1998 geophysikalische Detektoren.
Unsere einzigartige Detektionstechnologie hilft dabei,
vergrabene Objekte und Strukturen bereits vor dem Ausgraben sichtbar zu machen.

OKM GmbH
Julius-Zinkeisen-Str. 7 | 04600 Altenburg | Deutschland

S +49 3447 499300 0 (O +49 162 419 2147 X info@okmdetectors.com @ www.okmdetectors.com  fIGE A > |
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