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Copyright © 2026 AJAX DETECTION TECHNOLOGY LTD. All rights reserved.

No part of this manual, including the products and software described in it, may
be reproduced,transmitted, transcribed, stored in a retrieval system, or translated
into any language in any form or byany means, except documentation kept by the
purchaser for backup purposes, without the express written permission of AJAX
DETECTION TECHNOLOGY LTD. («AJAX»).

Product warranty or service will not be extended if: (1) the product is repaired,
modified or altered, unless such repair, modification or alteration is authorized
in writing by AJAX: or (2) the serial number of the product is defaced or missing.

AJAX provides this manual «as is» without warranty of any kind, either Express
or implied, including but not limited to the implied warranties for Conditions of
merchantability or fitness for a particular purpose. In no event shall AJAX, its
directors, officers, employees or agents be liable for any Indirect, special, incidental,
or consequential damages (including damages For loss of profits, loss of business,
loss of use or data, interruption of Business and the like), even if ADAX has been
advised of the possibility of such Damages arising from any defect or error in this
manual or product.

Specifications and information contained in this manual are furnished For informational
use only, and are subject to change at any time without Notice, and should not be
construed as a commitment by AJAX. AJAX assumes No responsibility or liability for
any errors or inaccuracies that may appear In this manual, including the products
and software described in it.

Products and corporate names appearing in this manual may or may not be
registered trademarks or copyrights of their respective companies, and are
intent to infringe.



Einleitung N@

Dieses Handbuch wurde als priméare Referenz flUr den Betrieb des Primero MD15
Detektors erstellt. Es dient dazu, den Benutzer beim korrekten und prazisen Betrieb
des Detektors zu unterstitzen und von seinen verschiedenen Systemen in allen
Phasen der Feldexploration zu profitieren.

Der Primero MD15 Detektor arbeitet als Mehrsystem-Detektionsplattform und
integriert vier umfassende Systemgruppen, die Detektions-, Analyse- und
Bodenbildgebungstechnologien kombinieren. Diese Systeme ermdéglichen es
dem Benutzer, Suchvorgange durchzufthren, beginnend mit der ersten Erkund-
ung groBer Flachen, fortschreitend Uber Verifizierungs- und Analysephasen und
schlieBlich zur prazisen Zielortung vor der Ausgrabung.

Aufgrund der Vielfalt der Systeme und der Unterschiede in ihren Funktionsmecha-
nismen hangt das Erzielen optimaler Ergebnisse von einem korrekten Verstandnis
der Funktionsweise jedes Systems sowie von der Auswahl des geeigneten Systems
entsprechend der Zielart, den Bodenbeschaffenheiten und der Suchumgebung
ab. Dementsprechend wurde dieses Handbuch so strukturiert, dass es klare und
direkte Anweisungen bietet, die dem Benutzer helfen, diese Prinzipien praktisch
im Gelande anzuwenden.

Dieses Handbuch ist fiir zwei Benutzerkategorien konzipiert:

Anfanger:

Ein Benutzer, der den Primero MD15 Detektor zum ersten Mal bedient und das
korrekte Betriebsverfahren Schritt fUr Schritt verstehen méchte und der sich als
Einstieg in den Suchprozess auf automatische Systeme stitzt.

Professioneller Benutzer:

Benutzer mit Felderfahrung, Explorationsteams und spezialisierte Forschungsgrup-
pen, die sich auf manuelle Einstellungen und fortgeschrittene Analysefahigkeiten
statzen.

Danksagung

Vielen Dank, dass Sie sich fur den Primero MD15 Detektor entschieden haben.
Dieses Handbuch wurde erstellt, um Sie bei der effizienten Nutzung des Detek-
tors zu unterstutzen und die bestmagliche Leistung wéhrend der Feldeinsatze zu
erzielen.

Wir empfehlen, dieses Handbuch vor Beginn der Nutzung sorgfaltig zu lesen und die

bereitgestellten Richtlinien und Anweisungen zu befolgen, um genaue Ergebnisse
und ein sicheres, stabiles Betriebserlebnis zu gewahrleisten.
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Sicherheitsanweisungen & Warnhinweise N'EB)

Die Einhaltung der Sicherheitsanweisungen ist eine wesentliche Voraussetzung fur den
korrekten und sicheren Betrieb des Primero MD15 Detektors sowie zur Gewahrleistung
genauer Ergebnisse wahrend der Feldsuchvorgange.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu fehlerhaften Messwerten fUhren
oder sowohl den Detektor als auch den Benutzer unnétigen Risiken aussetzen.

Allgemeine Sicherheitsanweisungen:

@ Verwenden Sie den Detektor ausschlieBlich fur die in diesem Handbuch
beschriebenen vorgesehenen Zwecke.

® Offnen Sie den Detektor nicht und verdndern Sie keine seiner internen
Komponenten, da dies zu Schaden an den Komponenten fGhren oder die
Garantie erléschen lassen kann.

@.ﬂ Der Detektor darf nur von geschulten Erwachsenen bedient werden, die mit
Feldarbeitsverfahren vertraut sind.

® \/ermeiden Sie den Einsatz des Detektors unter extremen Wetterbedingungen
wie starkem Regen oder schweren Sandsturmen.

Vermeidung von Storquellen:
Viele Systeme des Primero MD15 Detektors basieren auf Signalempfang und -analyse;
daherist es erforderlich:
Halten Sie Abstand zu elektromagnetischen Stérquellen wie:
« Hochspannungsleitungen.
Kommunikationstirmen.
FunkUbertragungsstationen.

Vermeiden Sie nahegelegene metallische Objekte innerhalb des Suchbereichs,
wie zum Beispiel:
«  Fahrzeuge.
Metallwerkzeuge.
Mobiltelefone.
«  Schmuck und Uhren.

! Warnung

Das Vorhandensein nahegelegener Storquellen kann fihren zu:
Falschen Signalen —> Verlust der Zielgenauigkeit —> Unzuverlassigen Ergebnissen
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Sicherheitsanweisungen & Warnhinweise N'EB)

Sicherheitsanweisungen wahrend der Feldarbeit:

Stellen Sie sicher, dass der Detektor korrekt getragen wird, wie in den
Betriebsabschnitten erlautert.

Halten Sie den Detektor wahrend der Kalibrierung oder Messung in einer
stabilen Position.

Andern Sie keine Einstellungen und wechseln Sie keine Systeme wahrend
der Durchfuhrung einer empfindlichen Messung.

Vermeiden Sie schnelle oder unregelmaBige Bewegungen wahrend der Ortung
oder Bodenbildgebungsarbeiten.

Sicherheitsanweisungen fiir Sonden und Bodenwerkzeuge:
Bei Verwendung geophysikalischer Systeme oder Bodenbildgebungssysteme:

FUhren Sie die Bodensonden vorsichtig ein, um ein Abrutschen oder Verletzungen
zu vermeiden.

Stellen Sie sicher, dass die Sonden senkrecht zum Boden positioniert und fest
im Erdreich fixiert sind.

BerUhren Sie wahrend des Messvorgangs nicht die Sondenspitzen oder Kabel.
Vergewissern Sie sich, dass alle Kabel und Klemmen ordnungsgeman anges-
chlossen sind, bevor Sie den Suchvorgang starten.

Elektrische Sicherheits- und Batterieanweisungen:

Verwenden Sie ausschlieBlich das mitgelieferte oder fur den Detektor spezifizierte
Ladegerat.

Laden Sie den Detektor nicht in feuchten Umgebungen oder in der Nahe von
Wasserguellen.

Lagern Sie den Detektor nicht Gber langere Zeitrdume mit vollstandig entladener
Batterie.

Wichtiger Hinweis

Die Einhaltung der Sicherheitsanweisungen schutzt nicht nur den Benutzer
und den Detektor, sondern tragt auch bei zu:

Verbesserter Ergebnisgenauigkeit + Reduzierten + Fehlsignalen Stabiler Leistung
in anspruchsvollen Umgebungen.




Verpackungsinhalt |EB>

Der Primero MD15 Detektor wird in einem robusten Feldtransportkoffer geliefert, der zum
Schutz aller Komponenten wahrend des Transports und des Einsatzes in verschiedenen
Umgebungen konzipiert ist. Der Inhalt des Koffers ist so angeordnet, dass alle Teile im
integrierten System des Detektors vollstandig harmonisch zusammenarbeiten.

Inhalt
Der Koffer enthélt die folgenden Komponenten:

1 Hauptsteuereinheit des Primero MD15 Detektors
Enthalt den Bildschirm, die Steueroberfldche sowie die internen Verarbeitungssysteme des Detektors.

2 Langstrecken-Suchantennen und Sensoren
Konzipiert fUr den Einsatz mit Langstrecken-Detektionssystemen (Automatik-, Manuell- und lonenmodus).
Verlangerungsschaft (Hauptschaft des Detektors)
3 Wird zum Tragen des Detektors sowie zur Montage der Haupteinheit und des Suchwerkzeugs am
vorderen Bereich des Arms verwendet, mit einstellbarer Lange und Arbeitswinkel fir Feldscans.
4 Zubehor des Bodenbildgebungssystems
Bildgebungsscanner + Gradio Smart Sensor.
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Verpackungsinhalt NIEB>

Anschlussbox des geophysikalischen Systems
5 Dient zum Anschluss der Bodensonden an den Detektor wahrend des Betriebs der geophysikalischen
Systeme.

Geophysikalische Bodensonden
Werden zur Messung und Analyse des Bodenwiderstands und der elektrischen Signalreaktion
verwendet.

Anschlusskabel und Klemmen
7 Konzipiert fUr die sichere Verbindung der Sonden und der Anschlussbox mit der
Hauptdetektoreinheit.




Verpackungsinhalt N'EB>

10

11

12

Zwei Suchspulen in unterschiedlichen GroBen
Werden mit EFM-Technologiesystemen zur Detektion von oberflachennahen und mitteltiefen
Zielen verwendet.

Tablet-Gerat
Wird zur Anzeige und Analyse der Ergebnisse des Bodenbildgebungssystems mithilfe der
speziellen Software verwendet.

Ladegerat
Konzipiert zum Laden der Detektorbatterie gemaB den zugelassenen Spezifikationen.

Professionelle Kopfhorer
Werden zur Verbesserung der Klarheit der Audiosignale wahrend der Suchvorgange verwendet.

Benutzerhandbuch und Garantie
Enthalt die Betriebsanweisungen und wesentlichen Richtlinien sowie die Garantiekarte und
das Qualitatszertifikat.

Wichtige Hinweise

Einige Komponenten kdnnen je nach Detektorversion oder geliefertem Paket variieren.

Stellen Sie vor der ersten Verwendung sicher, dass alle Komponenten vorhanden sind.

Im Falle fehlender oder beschéadigter Teile wird empfohlen, den Detektor nicht zu betreiben und umgehend
den Lieferanten zu kontaktieren.
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Technische Spezifikationen N'EB)

Position ‘ Spezifikation

Suchprinzip Mehrsystem-Detektions- und Funktionsplattform mit 15 Suchsystemen
Verarbeitungstyp Fortschrittliche Signalverarbeitungsarchitektur

Betriebsprozessor ARM-Mikrocontroller - 32-Bit

Display Farb-TFT-Display, WWGA-Aufiésung 800 x 480

Hauptbatterie Integriert - 12V / 3500 mAh

Stromverbrauch Durchschnittlich 400 mA

Batteriebetriebszeit

Bis zu 5 Stunden (abhangig von Bildschirmhelligkeit, Audiopegeln und
aktiven Funktionen)

Ladegerat

USB Type-C / PD

Speicherkapazitat

Bis zu 50 gespeicherte Datensatze

Audioausgang

Hochwertiger Klang

Audioalarme

Ja, mit vollstandiger Lautstarkeregelung Uber alle Funktionen

Vibrationsalarm

Ja, optional

Bluetooth

Ja, 2,4 GHz, Empfindlichkeit bis zu -80 dBm

Sprachen

Ja, unterstutzt 8 Sprachen

Datum & Uhrzeit

Ja

Passwortschutz

Ja, kann zurtckgesetzt oder deaktiviert werden

Abmessungen des
montierten Detektors

Von 49 x 21x 15 cm bis 140 x 44 x 24 cm, abhangig vom aktiven System

Abmessungen der

88 x52x20cm

AuBenverpackung

Gesamtgewicht (mit

Koffer) 89kg

Gewicht mit

AuBenverpackung 10.2kg

Betriebstemperatur Von -10°C bis +60°C

Lagertemperatur Von -10°C bis +80°C

Luftfeuchtigkeit Betriebs- und lagerfahig bei Luftfeuchtigkeitswerten bis zu 100 %
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Ubersicht N@

Der Primero MD15 Detektor wurde als integrierte Struktur konzipiert, die eine zentrale
Steuereinheit sowie mehrere Zubehdrteile und Suchsysteme umfasst, die gemeinsam
innerhalb einer einheitlichen Plattform arbeiten.

Das Verstandnis der Detektorkomponenten und der Funktion jedes einzelnen Teils tragt dazu
bei, einen korrekten Systembetrieb sicherzustellen und Fehler wahrend des Feldeinsatzes
zu vermeiden.

Bildsghirm

Bedientasten Ladeanschluss

Hauptkomponenten des Detektors
Haupteinheit
Die Haupteinheit dient als zentrales Steuer- und Verarbeitungszentrum des Detektors
und umfasst:

Bildschirm.

Bedientasten.

Anschlussports fur Zubehor.

Spezifische Verarbeitungssysteme fur alle Suchmodi.
Die Haupteinheit wird verwendet, um Suchsysteme auszuwahlen, Einstellungen anzupassen,
Ergebnisse anzuzeigen sowie Mess- und Kalibrierungsvorgange durchzufthren.

Anschlussports
Der Detektor ist mit mehreren spezifischen Ports ausgestattet zum Anschluss von:
Langstreckenantennen und Detektionssystemen.
Bodenbildgebungswerkzeugen und -systemen.
Anschlussbox des geophysikalischen Systems.
Ladegerat und Kopfhoérern.
Stellen Sie sicher, dass jedes Zubehorteil mit dem richtigen Port verbunden ist, bevor ein
Suchsystem aktiviert wird.
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Ubersicht N@

Langstrecken-Suchantennen

Diese umfassen die Hochleistungsantenne und die beweglichen Antennen. Sie werden
mit Langstrecken-Detektionssystemen verwendet und dienen dazu:

« Zielsignale zu empfangen.

« Den Benutzer zum Zielort zu fuhren.

- Bei der Pfadverfolgung und der prazisen Lokalisierung des Zielpunkts zu unterstitzen.
Die Antennen mussen korrekt installiert werden, und der Detektor muss richtig gehalten
werden, um eine genaue FUhrung zu gewahrleisten.

Bodenbildgebungswerkzeuge und -systeme

Diese umfassen:

« Bildgebungsscanner.

«  Gradio Smart Sensor.

Diese Werkzeuge werden verwendet, um zwei- oder dreidimensionale Bilder des Untergrunds
zu erzeugen, wodurch die Form des Ziels bestimmt, seine Tiefe geschatzt und zwischen
Metallen und Hohlrdumen unterschieden werden kann.

Geophysikalische Bodensonden

Diese werden mit geophysikalischen Systemen verwendet und dienen dazu:

« Den Bodenwiderstand zu messen.

« Elektrische Signale zu analysieren.

«  Wasser und Metalle zu detektieren.

Die Sonden werden Uber die daflr vorgesehene Anschlussbox mit dem Detektor verbunden.

Suchspulen

Die Suchspulen werden mit EFM-Technologiesystemen verwendet und sind in verschiedenen
GroBen verflgbar, passend far:

«  Kleine Ziele.

« Mittlere Ziele.

«  GroBere Ziele.

Die geeignete Spule wird entsprechend der Art der Suche und der Beschaffenheit des Ziels
ausgewahlt.

Wichtige Hinweise

Das Verstandnis der Funktion jeder Komponente und deren korrekte Verwendung
ist ein wesentlicher Schritt, bevor mit dem Betrieb der verschiedenen Systeme
oder der Durchfuhrung einer Feldsuche begonnen wird.
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Benutzeroberflache & Steuerung N'EE’)

Die Benutzeroberflache des Primero MD15 Detektors umfasst die Bedienelemente,
MenuUs, Symbole und Bildschirmanzeigen und ermaéglicht eine korrekte und prazise
Steuerung des Detektors wéhrend der Feldeinsatze.

Display (Benutzeroberflache)
Das Display des Detektors zeigt alle betrieblichen Informationen in Bezug auf die
Suchsysteme an, einschlieBlich:

Aktueller Systemstatus.

Signal- und Richtungsanzeigen.

Grafiken und Bodenbildgebungsdarstellungen.

Warnmeldungen und Verbindungsstatus.
Die Displayoberfiache ist klar und gut lesbar unter verschiedenen Lichtbedingungen gestaltet,
mit einer Ubersichtlichen Anordnung, die eine effiziente Uberwachung der Ergebnisse wéahrend
der Bewegung ermadglicht.

Tablet-Bluetooth-Verbindungsstatus
/2

Batteriestatus Allgemeiner Audiostatus Uhrzeit

(@) 75% | = Hauptmend ()| @ 11:20

Abstand
-!Uﬂgnm @
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Benutzeroberflache & Steuerung N'EB)

Hauptmenii

Nach dem Einschalten des Detektors erscheint das HauptmenU, das dem Benutzer den
Zugriff auf die folgenden Systeme ermaoglicht:

Langstrecken-Detektionssysteme

Umfasst drei verschiedene Systeme:

1. Automatisches Langstreckensystem.

2. Manuelles Langstreckensystem.

3. lonisches Langstreckensystem.

Geophysikalische Detektionssysteme
Umfasst drei verschiedene Systeme:

4. Automatisches geophysikalisches System.
5. Manuelles geophysikalisches System.

6. Geophysikalisches Bildgebungssystem.

EFM-Technologie-Detektionssysteme
Umfasst funf verschiedene Systeme:

7. Spektrumanalysator System.

8. Graphsystem.

9. Diskriminierungssystem.

10. Pinpointer-System.

1. Schnellscan-System.

Bodenbildgebungs-Detektionssysteme
Umfasst vier verschiedene Systeme:

12. Live-Scan-System.

13. Intelligentes Gradio-System.

14. Bodenbildgebungssystem.

15. Boden-Sonarsystem.

Das gewunschte System oder die gewlnschte Option wird mit den Navigationstasten aus-

gewahlt und mit der Bestatigungs- / @ -Taste bestatigt.
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Benutzeroberflache & Steuerung N'EE’)

[:} 75% | Pinpointer-System

®
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=
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Signalindikatoren und Steuerung

Empfindlichkeitsanzeige:

- Die Empfindlichkeitsanzeige zeigt das Reaktionsniveau des Detektors auf die von
Zielen empfangenen Signale an.

Eine Erhdhung des Empfindlichkeitswertes steigert die Fahigkeit des Detektors,

schwache Signale zu erfassen; in bestimmten Umgebungen kann sie jedoch auch
die Reaktion des Detektors auf Stérungen erhéhen.

Verstiarkungsanzeige (Gain):

.

Die Verstarkungsanzeige zeigt den Grad der Signalverstarkung an, nachdem das Signal
vom Ziel empfangen wurde.

Die Anpassung der Verstarkung verbessert die Klarheit des auf dem Bildschirm
dargestellten Signals, ohne den Signalempfangsvorgang selbst zu beeinflussen.

Gain wird verwendet, um die Lesbarkeit des Signals zu verbessern, nachdem die
Empfindlichkeit korrekt eingestellt wurde.

Hinweis

Es wird empfohlen, sowohl die Empfindlichkeits- als auch die Gain-Werte entsprechend

den Bodenbedingungen, dem durch unerwdnschte Metalle verursachten Stérniveau und
dem verwendeten Suchsystem anzupassen.
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Bedientasten N'EB>

g

%‘ RS

®OFO O\

Ein- / Aus-Taste
Wird verwendet, um den Detektor ein- oder auszuschalten.

ZurUck-Taste
Kehrt zum vorherigen Menu zurdck oder verlasst das aktuelle System.

Navigationstasten
Werden verwendet, um Systeme auszuwahlen und durch die Menus innerhalb der
Benutzeroberflache zu navigieren.

OK- / Bestatigungstaste
Wird verwendet, um ein System zu &ffnen, Auswahloptionen zu bestatigen und zur nachsten
Oberfiache fortzufahren.

Schnelleinstellungen-Taste
Dricken, um das Menu der Schnelleinstellungen anzuzeigen.

Griff-Taste
Wird verwendet, um Schnellbefehle auszufihren, wie z. B. das Starten einer Messung oder
das Durchfuihren des Bodenabgleichs, abhangig vom aktiven System.
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Montage (S)

Die Montageschritte des Primero MD15 Detektors und seines Zubehdérs mussen vor dem Betrieb in der
richtigen Reihenfolge durchgeflhrt werden, um Stabilitat, Messgenauigkeit und eine sichere Nutzung
wahrend der Feldeinsatze zu gewahrleisten. 3

Montage des Tragschafts und des Verlangerungsschafts:
1 Offnen Sie die Verriegelung des Tragschafts.
FUhren Sie den Verlangerungsschaft in den Tragschaft ein, bis die gewlnschte Lange erreicht ist. Stellen

Sie die Lange so ein, dass der Detektor bequem gehalten werden kann, wéhrend das Suchwerkzeug
parallel zur Bodenoberfiache bleibt.

SchlieBen Sie die Verriegelung des Verlangerungsschafts fest, um die Stabilitat des Schafts wahrend des
Einsatzes sicherzustellen.

K<

ontage der Haupteinheit:

Richten Sie die Offnungen der Halterung mit den Befestigungsléchern am Schaft aus.
Setzen Sie die Schrauben in die vorgesehenen Positionen ein.

Platzieren Sie den Detektorgriff in der Halterung am Tragschaft.

N

Ziehen Sie die Muttern méaBig fest, um die Einheit sicher in der Halterung zu fixieren.

Montage des Bildgebungsscanners:

Richten Sie den Bildgebungsscanner mit dem Kopf des Verlangerungsschafts aus und setzen Sie die
vorgesehene Befestigungsschraube ein, um den Scanner zu montieren.

Stellen Sie den Scannerwinkel so ein, dass er parallel zur Bodenoberflache ist, und ziehen Sie anschlieBend
die Mutter fest, bis der Scanner vollstandig gesichert ist.

Py

Wickeln Sie das Scannerkabel ordentlich um den Verlangerungsschaft, ohne es zu fest zu spannen.

Verbinden Sie den Scannerstecker mit dem daflr vorgesehenen Anschluss an der Vorderseite der
Haupteinheit und stellen Sie vor der Systemaktivierung eine sichere Verbindung sicher.

=
)
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Montage N@

Montage der Suchspule:

Befestigen Sie die Suchspule (C1oder C2) an der Vorderseite des Verlangerungsschafts und setzen Sie
1 anschlieBend die vorgesehene Befestigungsschraube ein. Stellen Sie den Spulenwinkel so ein, dass
er parallel zur Bodenoberflache ist.

Ziehen Sie die Mutter fest, bis die Spule vollstandig gesichert ist.
3 Wickeln Sie das Spulenkabel ordentlich um den Verlangerungsschaft, ohne es zu fest zu spannen.

4 Verbinden Sie den Spulenstecker mit dem dafur vorgesehenen Anschluss an der Vorderseite
der Haupteinheit und stellen Sie vor der Systemaktivierung eine sichere Verbindung sicher.

Montage des Gradio Smart Sensors:

1 Richten Sie das Ende des Gradio Smart Sensors mit dem daflr vorgesehenen Anschluss an
der Vorderseite der Haupteinheit aus.

2 Schieben Sie den Sensor in Richtung der Haupteinheit, bis er korrekt sitzt.
3 Drucken Sie den Sensor fest zur Haupteinheit, bis er sicher verriegelt ist.
18 A




Montage N@

Montage der Hochleistungsantenne:

1 Richten Sie das Ende der Hochleistungsantenne mit dem daflr vorgesehenen Anschluss an
der Vorderseite der Haupteinheit aus.

Schieben Sie die Antenne in Richtung der Haupteinheit, bis sie korrekt sitzt.
Drlcken Sie die Antenne fest zur Haupteinheit, bis sie sicher verriegelt ist.

Montage der beweglichen Antennen:

1 Setzen Sie die beweglichen Antennen in die daflir vorgesehenen Anschllsse an der Vorderseite
der Haupteinheit ein.

Schrauben Sie die Antennen fest und stellen Sie sicher, dass sie sicher in den AnschlUssen sitzen.

Halten Sie die Vorderseite der Antennen fest und ziehen Sie sie vorsichtig nach vorne in ihre
3 vollstandige Arbeitsposition, wobei eine freie Bewegung und eine reibungslose Drehung ohne
Widerstand gewahrleistet sein mussen.

Wichtige Hinweise

Die beweglichen Antennen und die Hochleistungsantenne werden ausschlieBlich mit den
Langstrecken-Suchsystemen verwendet.
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Montage N@

Montage der geophysikalischen Sonden:

)

Flhren Sie die Sonden senkrecht in den Boden innerhalb des Suchbereichs ein, entsprechend
der Anzahl der Messlinien, die durch das ausgewahlte geophysikalische System definiert sind.
2 Verbinden Sie die Klemmen und Kabel mit den Sonden.
SchlieBen Sie die Sondenkabel an die daflr vorgesehene Anschlussbox an.

Verbinden Sie die Anschlussbox mit der Haupteinheit und stellen Sie sicher, dass alle
4 Kabel auBerhalb des Bewegungsbereichs gesichert sind, um Stérungen oder ein Losen
wahrend des Scanvorgangs zu verhindern.
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Erstinbetriebnahme NliB)

Um die hochsten Standards hinsichtlich Stabilitat und Effizienz des Primero MD15 Detektors
zu gewahrleisten, mussen die nachfolgend beschriebenen Schritte zur Ersteinrichtung
sorgfaltig befolgt werden. Die Einhaltung dieser Reihenfolge hilft dem Benutzer, die Reaktion
des Detektors zu verstehen, bevor mit der tatsdchlichen Prospektion begonnen wird. Dies
istinsbesondere bei der ersten Verwendung des Detektors oder bei der Kalibrierung fur eine
neue Suchumgebung erforderlich.

Vorbereitung vor dem Betrieb

Stellen Sie vor dem Einschalten des Detektors Folgendes sicher:

« Laden Sie die Detektorbatterie vollstandig mit dem dafur vorgesehenen Ladegerat auf,
um eine stabile Spannung wahrend des Betriebs zu gewahrleisten.

- Wahlen Sie ein offenes Gelande, das mdglichst frei von elektromagnetischen Stérquellen ist.

+ Halten Sie Abstand zu Stromleitungen, Kommunikationstirmen sowie Fahrzeugen oder
groBen metallischen Geréaten.

- Entfernen Sie alle persénlichen Metallgegenstande wie Mobiltelefone, Uhren, Schlissel
oder andere Metallobjekte in Kérpernahe.

Diese Vorbereitung ist ein entscheidender Schritt, da die umgebende Umgebung die

Signalgenauigkeit in den meisten Systemen des Detektors direkt beeinflusst.

Montage der Komponenten entsprechend dem Suchsystem

Die Montage der Komponenten hangt vom verwendeten System ab und muss wie folgt

erfolgen:

Langstrecken-Detektionssysteme (Automatisch oder Manuell):

+ Montieren Sie die Hochleistungsantenne sicher.

- Installieren Sie die beweglichen Antennen und stellen Sie deren freie Beweglichkeit und
korrekte Balance sicher.

Langstrecken-Detektionssystem (lonisch):
- Montieren Sie ausschlieBlich die Hochleistungsantenne sicher.

EFM-Technologiesysteme:

- Wahlen Sie die geeignete Suchspule entsprechend dem erwarteten Zieltyp aus.

+ Montieren Sie die Spule und stellen Sie sicher, dass das Kabel ordnungsgemafi anges-
chlossen ist, ohne Verdrehung oder Spannung.

Bodenbildgebungssysteme:

« SchlieBen Sie je nach ausgewahltem System den Bildgebungsscanner oder den Gradio
Smart Sensor an.

- Stellen Sie sicher, dass das Scanwerkzeug vor dem Betrieb korrekt befestigt ist.

Geophysikalische Systeme:

« FUhren Sie die Bodensonden fest und senkrecht in den Boden ein.

- Verbinden Sie die Sonden mit der Anschlussbox und schlieBen Sie anschlieBend die
Box an die Haupteinheit an.

Jede falsche Verbindung kann zu ungenauen Ergebnissen oder zu auf
dem Bildschirm angezeigten Warnmeldungen fuhren.
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Erstinbetriebnahme NIEB,

Einschalten und Funktionspriifung:
Drlcken und halten Sie die Ein-/Aus-Taste, bis der Detektor startet.
Warten Sie, bis die Hauptbenutzeroberflache erscheint

Nach dem Einschalten:
Uberprifen Sie den Ladezustand der Batterie.
Stellen Sie sicher, dass der Detektor das angeschlossene Werkzeug oder System erkennt.
Falls eine Warnmeldung erscheint, beginnen Sie die Suche nicht, bevor das angezeigte
Problem behoben wurde.
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G Einstellungen N|®>

Das Menu Einstellungen des PRIMERO MD115 Detektors wird
verwendet, um die grundlegenden Parameter des Detektors
anzupassen, die Benutzeroberflache zu konfigurieren und
verschiedene Systemfunktionen entsprechend den Benutze-
ranforderungen und den Betriebsbedingungen im Geldnde
zu verwalten.

Zugriff auf das Einstellungsmenii

- Verwenden Sie die Pfeiltasten @» um zu navigieren,
bis das Symbol Einstellungen erreicht ist.

« DrUcken Sie die @ / Bestatigungstaste, um
das Einstellungsmenu zu 6ffnen.

Sprache

Diese Option wird verwendet, um die Sprache der

Benutzeroberflache auszuwahlen.

« Navigieren Sie im Einstellungsmenu zur Option
Sprache.

- Drlcken Sie @ um die Liste der verflgbaren
Sprachen anzuzeigen.

« Wahlen Sie die gewUnschte Sprache mit den
Pfeiltasten @ aus.

- Drlcken Sie @ um die Auswahl zu bestéatigen.

- Dricken Sie die Zurlck-Taste @ um zum
Einstellungsmenu zurlckzukehren.

Datum und Uhrzeit

Diese Option wird verwendet, um das interne Datum

und die Uhrzeit des Detektors einzustellen.

«Navigieren Sie zur Option Datum & Uhrzeit und
driicken Sie @)

- Verwenden Sie die Pfeiltasten Auf / Ab £ @
um den Wert zu andern.

- Verwenden Sie die Pfeiltasten Rechts / Links
@ © um zwischen den Datums- und Zeitfeldern
zu wechseln.

+ Drucken Sie nach Abschluss die °Taste, umdie
Einstellungen zu speichern und zurtckzukehren.

@) 75%

ﬂ
CGD FL7)
—

Einstellungen

| 40| @] 11:20

= Hauptmeni

@®) 75

40/ 11:20

[]] Frangais ol &1 ym )|

Q Deutsch m Italiano

&2 Einstellungen

#: Sprache

& engisn

i zeit & Datum
Anzeige

on

() Energiemodus
(&) speicherung

3 siuetootn
-

@) 75%

&2 Einstellungen

| 40| 8] 11:20

£ Sprache

[ Zeit & Datum
Do
) on

(&) speicherung

3 sluetootn
-

@) 75%

| 40| 8] 11:20

&2 Einstellungen

g Sprache

Zsit

@ 11:20
Anzeige
£ ron

Datum

) Energiemodus —
ﬁ 05 / 08 / 2025

(=) speicherung

3 sluetootn
-

@) 75%

@ Sprache
Zeit &

o

0 11 : 20
Anzeige

on

[0 Energiemodus
(=) speicherung

B Bluetooth

| 4| @] 11:20

Qf—f Einstellungen

Datum

g 05 / 08 / 2025
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G Einstellungen N@

Display
Diese Option wird verwendet, um die Helligkeit des

@) 75% | & Einstellungen ‘ L] ‘ e ‘ 11:20

. S he
Displays oder den Standby-Modus anzupassen. P ,
Y Zeit & Datum . Helligkeit
+ Passen Sie die Einstellungen mit den Pfeiltasten C—)
@ 2n und bestatigen Sie nach Wunsch mit@ Qe @ schiatmodus
B B ) — >
(=) speicherung 305
3 sluetootn
-
(@) 75% | & Einstellungen ‘ 4l ‘ Q ‘ 11:20
@ Sprache
5] zeit & Datum @} Helligkeit
| C——
on (@ schiafmodus
L[] Enorgiemodus C—  —)
E Speicherung 305
- - Bluetooth
Ton und Vibration |

Diese Option wird verwendet, um die Lautstarke
zu steuern und den Vibrationsmodus zu aktivieren

@) 75% | & Einstellungen ‘ L] ‘ e ‘ 11:20

oder zu deaktivieren. 6 sprache ) Algemeines Volumen
. . N ) zei e ——)
- Umfasst die Steuerung der allgemeinen Lautstarke, | = ze“: patim
. . . ) . Anzeige 9 Suchton
der Suchsignafténe, der Wamsignale sowie der Vibration als C——)
zusétzliche Benachrichtigungsmethode wahrend | ) energiemodus
des Betriebs. [E) seeichening £55 vibration a»

- Passen Sie die Einstellungen mit den Pfeiltasten E“’”a'“*h
@ an und bestatigen Sie nach Wunsch mit @)

Einstellungen ‘ ‘m ‘ (3} ‘ 11:20
@ Sprache o) Aligemeines Volumen
i) zeit & Datum 4 (———) }
BOEEED J_Z Suchion

CEE —

() Energiemodus

Energiesparmodus Speicherung §5§ wiration a»

Diese Option wird verwendet, um den Stromverbrauch | E3 etectn

des Detektors zu verwalten.

«  Ermoglicht die Auswahl zwischen dem nor-
malen Betriebsmodus oder der Aktivierung
des Energiesparmodus zur Reduzierung des | & &patm @ 75%

. . Anzei
Batterieverbrauchs und zur Verlangerung der Ton *

Betriebszeit. @ optimum °

- Passen Sie die Einstellungen mit den Pfeiltasten | [&) seeicherung )
- . . B Blustooth @ Power Saving o
@ an und bestétigen Sie nach Wunsch mit @) |52
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m Einstellungen

Speicher 4D @ 1:20
Diese Option wird verwendet, um die im Detektor :
gespeicherten Daten zu verwalten. & serocre SO kea o ROATAZ02 JOASS
- Beinhaltet das Anzeigen gespeicherter Dat- | EBZiassim | B ey
ensatze sowie die Verwaltung der wahrend der | E34mee
Suchvorgénge aufgezeichneten Daten. @er ,
) Energiemodus
a
N

(@ ) 75% |Bodenbildgebungssystem ‘ Ll ‘ ) ‘ 11:20

Ziel
Wert: 0 %
Tiefe: 0 m

Bluetooth Einstellungen ‘ ‘m ‘ b} ‘ 11:20
Diese Option wird verwendet, um die Bluetooth-Verbindung

zu aktivieren oder zu deaktivieren. D

. Steuert die drahtlose Bluetooth-Funktion beim i::g ‘:“'“"" g Aus

Koppeln des Detektors mit kompatiblem Zubehor

w Tcn
oder externen Geraten. ) oo

(&) speicherung

(@) 75% | &9 Einstellungen ‘ ol ‘ (3} ‘ 11:20

@ Sprache
i) zeit & Datum An
Anzeige

Ton
e

Speicherung

R Bluetooth
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G Einstellungen

Sicherheit

Diese Option wird verwendet, um das Standardpasswort | D e i)/ 11:20
des Detektors festzulegen oder zu andemn. [} zeit & patum n
-+ Navigieren Sie zur Option Sicherheit und dricken | € anzeige W

Sie @) eben Sie anschlieBend das neue Passwort | &)

. . . we . . Energiemodus
mit den Pfeiltasten @ ein und bestétigen Sie mit @) gsmhsmm
E3 siuetootn I
” PIN andem

[Eh 75% {Q;‘J Einstellungen ‘ ‘[I,] ‘ a ‘ 11:20

[ Zeit & Datum
n
Anzeige B 120s aa
Ton 05/08/2025 nu
m = Jemod Standard-PIN
s | | T OE
(5] sesicherung 00000000 anm

Zuriicksetzen
no } ' . 5 Schemei :
Das Symbol Initialisierung enthalt drei unabhangige | e A\ stondara-#v: 00000000

Optionen zur Verwaltung von Detektordaten und
-einstellungen. Jede Option muss entsprechend
ihrem vorgesehenen Zweck sorgfaltig verwendet 0 araeige

B Speicher l6schen O zrersiemoss .
Wird verwendet, um alle gespeicherten Datensatze | E)SPetenns

[Eh 75% Qf—f Einstellungen ‘ ‘[I] ‘ a ‘ 11:20

. . . Bluetooth
und vorherigen Suchergebnisse aus dem Speicher 0 et _
. [ sicherheit (@ Werksreset
des Detektors zu I6schen.
@ Einstellungen zuriicksetzen —

Wird verwendet, um die aktuellen Betriebsein-
stellungen des Detektors zurlckzusetzen.
Werkseinstellungen 0 #racige

Wird verwendet, um den Detektor auf seine ur- Q@ n

springlicherierkseinstellungerzuriickzusetzen, | U Eneiemeds

(@) 75% | &9 Einstellungen ‘ L) ‘ e ‘ 11:20

@ Speicherung @ Einstellungen zurlicksetzen

‘ E3 siuetootn
\ Warnung B

Dieser Vorgang kann nach der Ausfuhrung
nicht rackgangig gemacht werden. - .

(@) 75% | &P Einstellungen ‘ ‘m ‘ ) ‘ 11:20

Gerateinformationen on Detekdorversion 205
. . . . . Ei iemodi —
Dieser Abschnitt zeigt technische Informationen reraemeds 1011

Softwareversion
. . . . l:l Speicherung Feb 10 2025
Uber den Detektor an, einschlieBlich. 0 oot vodel DS
100 rimero
- Detektorname Sicherheit

» Softwareversionsnummer und Veréffentichungsdatum. - | = geses Setricoszeit 19:20:08

+  Gesamtbetriebszeit.

+ Seriennummer.
y ______  auylaawy 4




Schnelleinstellungen N|®>

Die Schnelleinstellungen dienen dazu, wahrend der (RSt L BRAE-)
Feldeinsatze einen direkten Zugriff auf die wichtigsten
Anpassungen zu ermaoglichens.Dricken Sie die
Schnelleinstellungen-Taste @) auf dem Bedienfeld, <)

um die Schnelleinstellungsoberfiiche sofort auf Hlosmenes Yotimen
dem Bildschirm anzuzeigen.

cy:.0000

|

Das Menu Schnelleinstellungen umfasst:
Allgemeine Lautstarke ) und Suchlautstérke‘.j\vé
. Bildschirmhelligkeit -@-

@) 75% | = schnelieinsteliungen ‘ ‘[l] ‘ 8 ‘ 11:20

- Standby-Modus (@ 3/
Bluetooth (3 e
- Batteriemodus (Normal @ / Energiesparmodus ). bl

+ Vibration §§§ O Y % @

8

@@ ) 75% | = quick seffings ‘ ‘[lj ‘ ® ‘ 11:20

Brightness
100%

os..0000

(@) 75% | = schnelieinsteliungen ‘ ‘[l] ‘ 8 ‘ 11:20

C)

Schlafmodus
308

c7..0000

@) 75% | = schnelieinsteliungen ‘ ‘[l] ‘ 8 ‘ 11:20

ﬂ| M nluelaofh
vz x ol . 06

Ay 27




Langstrecken-Detektionssysteme il /)

Automatisches Langstreckensystem




Langstrecken-Detektionssysteme - Ubersicht N|EB>

Der Detektor umfasst drei spezialisierte Langstrecken-Detektionssysteme:

das Automatiksystem, das Manuelle System und das lonische System.

Diese Systeme unterscheiden sich in ihrer Betriebsweise; sie basieren jedoch alle auf einem
einheitlichen Arbeitsprinzip, das auf dem Empfang von Zielfrequenzen Uber den Signalempfanger
beruht und den Benutzer prazise zum Zielort fUhrt.

Langstrecken-Detektionssysteme sind fur den Einsatz in offenen Bereichen vorgesehen
und erfordern die Einhaltung eines sicheren Abstands zu Stérquellen wie Stromleitungen,
Funkwellen und Kommunikationstdrmen.

Alle metallischen Gegenstande (Schmuck, Uhren, Mobiltelefone, Fahrzeuge usw.) missen
ebenfalls in einem Abstand von mindestens 200 Metern vom Suchbereich ferngehalten
werden.

Diese Systeme eignen sich zur Detektion von Zielen, die seit einem Zeitraum von mindestens
fanf Jahren vergraben sind. In dieser Zeit interagieren die Ziele mit dem umgebenden Boden
und naturlichen Umweltfaktoren, was zur Bildung eines elektromagnetischen Feldes fuhrt,
das vom Detektor erfasst und verfolgt werden kann.

y _____ _Aawiaay 4



1. Automatisches Langstreckensystem

B

Dieses System wird in offenen und unbekannten Gebieten eingesetzt und wurde als
priméarer Ausgangspunkt fur jede Suchoperation entwickelt. Es hilft dem Suchenden, die
im Suchbereich vorhandenen Zielarten zu identifizieren und diese zu verfolgen, bevor
ein anderes System verwendet wird, wodurch Zeit und Aufwand eingespart werden.

Betriebsweise:

- SchlieBen Sie die Hochleistungsantenne und (ARG LGS |40 @ 11:20
i weglichen Antennen an. 3 Tiefe stan
die bewegliche ennen a g e Avsnd 5

- Verwenden Sie die Pfeiltasten @ um das
Automatisches Langstreckensystem auszu-

wahlen, und driicken Sie anschlieBend @@

+  Halten Sie den Detektor korrekt, sodass er aufrecht
und parallel zum Boden bleibt, und halten Sie die
beweglichen Antennen zentriert. Dricken Sie
anschlieBend @@

+ Richten Sie den Detektor nach Stden & aus,
entgegen der Ausbreitungsrichtung des
elektromagnetischen Feldes.

« Richten Sie den Detektor auf den Suchbereich
und warten Sie auf den Signalempfang. @) 75% | Avto. Langstreckenss. | ff) | @ [ 11:20

Der Detektor scannt automatisch nach allen Zielsignalen

innerhalb des Suchbereichs, bis der interaktive Indikator

seinen Zyklus abgeschlossen hat.

Ay 30




- Der Detektor zeigt eine Liste der erkannten Ziele
an. Sie kdnnen mit den Tasten Rechts / Links Q
&zwischen ihnen navigieren.

Wéahlen Sie eines der Ziele aus, um zur Entfer-
nungsbestimmungsphase Uberzugehen.

@=) 75

Auto. Langstrecken-Syst, ‘ ‘[IJ ‘ a ‘ 11:20

Zieltyp

Zielentfernungsbestimmung
Definieren Sie einen Startpunkt rechts oder links
von |hrer aktuellen Position.

@=) 75

Auto. Langstrecken-Syst, ‘ ‘[IJ ‘ a ‘ 11:20

Entfernungsberechnung

2
(‘}"\z/

o 4 Sstartpunkt B °

Drlcken Sie @ das System fordert Sie auf, eine
Strecke von 25 Metern zurtckzulegen.

«Nachdem Sie die Strecke zurlckgelegt haben,
warten Sie auf die Antennenanzeigen.

@) 75

Auto. Langstrecken-Syst. ‘ ‘[l] ‘ a ‘ 11:20

Entfernungsberechnung

A
(#‘w

Falls keine Anzeige erscheint, fordert das System I\
Sie auf, weitere 25 Meter zu gehen. \N 4
Drucken Sie @ um Richtungsanzeigen in Form ?
eines Dreiecks darzustellen, das die Zielentfernung i
anzeigt.

Das System wechselt anschlieBend automatisch in
die Zielverfolgungsphase.




Zielverfolgungsphase:
Halten Sie den Detektor korrekt und achten
Sie darauf, dass die Trageanzeige @ auf der

Benutzeroberflache zentriert bleibt.

Warten Sie auf den Signalempfang, erkennbar
daran, dass die beweglichen Antennen ihre
ausgeglichene Position verlassen.

Bewegen Sie sich in die von den Antennen
angezeigte Richtung.

Wiederholen Sie den Vorgang aus einer anderen
Richtung. Zeigen die Antennen weiterhin in die-
selbe Richtung, ist der Weg korrekt; andert sich die
Richtung, wiederholen Sie die vorherigen Schritte.
Beim Uberqueren des Zielpunkts schlagen die
Antennen vollstandig nach rechts oder links aus
- dies markiert den ersten Stoppunktﬂ
Drehen Sie sich in Richtung der Antennen und gehen
Sie wetiter, bis sie erneut ausschlagen - dies markiert
den zweiten Stoppunkt. Der Zielpunkt —((@-
befindet sich in der Mitte zwischen den
beiden Stoppunkten Q

Drlcken Sie @ um zur Tiefenmessungsphase
zu gelangen.

32

| 1. Automatisches Langstreckensystem

l:) 75% |Aufo Langstrecken-Syst. ‘ ‘[l} ‘ a ‘ 11:20




Tiefenmessung:
+  Bewegen Sie sich 5 Meter vom Zielpunkt weg.

@) 75%

Auto. Langstrecken-Syst, ‘ *[l] ‘ ﬁ ‘ 11:20

- DrUcken Sie die Griff-Taste und warten Sie auf die ) ze Tiefenberechnung
Anzeige. & '

- Nach Abschluss der Messung zeigt der Detektor das . @
Tiefenergebnis auf dem Bildschirm an, und das Z i e

|

System wechselt automatisch zum Abschlussbericht.

Tiefe: 1-3m

Bericht:
Der Bericht liefert eine vollstandige Zusammenfassung

Auto. Langstrecken-Syst. ‘ ‘@ ‘ a ‘ 11:20

@) 75

der Suchoperation und enthélt: et

. Zielart. Zeiyp Abstand 100-150 m
«  Entfernung. Tiele 10-20m
- Tiefe.
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Manuelles Langstreckensystem
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2. Manuelles Langstreckensystem

B

Das manuelle Langstrecken-Detektionssystem gibt dem Benutzer die vollstdndige Kontrolle Gber
die Suchparameter und ermoglicht die manuelle Anpassung der Einstellungen entsprechend
den Standortbedingungen und den Detektionsanforderungen.

Dieses System erlaubt es dem Benutzer, die Zielart, die Vorwartssuchdistanz und die Suchtiefe
festzulegen und bietet in bestimmten Bereichen eine hdhere Genauigkeit im Vergleich zum
automatischen System.

Betriebsweise

.+ SchlieBen Sie die Hochleistungsantenne und [(CXEIEGA |4l @] 11:20
die beweglichen Antennen an, um auf die S e Apsnd g5

Suchoberflache zuzugreifen.
- Wahlen Sie im Hauptmenu das Manuelles
Langstreckensystem aus.

+ Halten Sie den Detektor korrekt, sodass er aufrecht
und parallel zum Boden bleibt, und halten Sie
die beweglichen Antennen zentriert. Dricken
Sie anschlieBend @

y  _AExtaaw 4



Ziel

Die Zielart kann aus der folgenden Liste ausgewahlt
werden:

Gold - Rohgold - Silber - Kupfer - Bronze - Eisen
- Zinn - Blei = Aluminium - Meteorit - Diamant -
Smaragd - Wasser - Hohlraum.

Entfernung

Die Suchentfernung beginnt bei 100 Metern und
reicht bis zu 3000 Metern.

Sie wird mit den Pfeiltasten eingestellt.

Tiefe

Die Suchtiefe beginnt bei 1 Meter und reicht bis zu
70 Metern.

Sie kann mit den Pfeiltasten erhoht oder verringert
werden.

Scan starten
Nach der Konfiguration aller Einstellungen zeigt
das System eine Ubersicht der Suchparameter
an.
Drlcken Sie @ um zu den Suchoberflachen zu
wechseln..

Der grine Kreis stellt einen Indikator @ dar, der dem
Benutzer hilft, den Detektor korrekt zu halten, und
muss stets zentriert bleiben.

Der andere Indikator zeigt die aktuelle Richtung der
Antennen relativ zum Detektor an.

2. Manuelles Langstreckensystem

Manuelles Langs»mckensysnem‘ L) ‘ a ‘ 11:20

@) 75

Ziellyp

Abstand

@) 75%

Manuelles Lungsﬂeckensys!em‘ *[ﬂ ‘ ﬁ ‘ 11:20

Tiefe

roeetceeeceeet

|

Manuelles Langsﬂenkensys'em‘ ‘[l} ‘ a ‘ 11:20

@) 75

(@) 75% |Manueties Langs»mckensysnem‘ o ‘ a ‘ 11:20

5m
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Zielverfolgungsmethode
Halten Sie den Detektor korrekt und fihren Sie . AN
den Abgleichvorgang durch.

Halten Sie den Detektor-Halteindikator @ N \é
wahrend der Bewegung auf der Benutzerob- v §> XA
erflache zentriert. a x
Correct Incorrect
Balancing Balancing

Warten Sie auf den Signalempfang, erkennbar
daran, dass die beweglichen Antennen ihre
ausgeglichene Position verlassen.

Bewegen Sie sich in die von den Antennen
angezeigte Richtung entlang des neuen o
Pfades. e
Wiederholen Sie denselben Vorgang aus einer
anderen Richtung. Zeigen die Antennen weiterhin in
dieselbe Richtung, bestéatigt dies, dass der Zielpfad
korrekt ist; andert sich die Richtung, mussen die
vorherigen Schritte wiederholt werden.

Gehen Sie weiter, um den Zielpfad zu verfolgen und
dessen Position zu bestimmen. Beim Uberqueren
des Zielpunkts schlagen die Antennen vollstéandig
nach rechts oder links aus - dies markiert den
ersten Stoppunkt 0

Drehen Sie sich in Richtung der Antennenbewegung, N
um dem neuen Pfad zu folgen. Die Antennen %
stabilisieren sich entlang derselben Pfadlinie wie a

beim ersten Durchgang, jedoch in entgegengesetzter °
N

Richtung.

Gehen Sie weiter, bis die Antennen erneut N
ausschlagen - dies markiert den zweiten ﬁ “
Stoppunkt @ Der Zielpunkt &) befindet \S 74

sich in der Mitte zwischen dem fersten und e
dem zweiten Stoppunkt. s
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3. lonisches Langstreckensystem |EB)

Das ionische Langstrecken-System wird zur Detektion von Schéatzen verwendet, die seit
Hunderten von Jahren vergraben sind, wobei sich im Laufe der Zeit ein ionisches Feld um
das vergrabene Metall bildet.

Dieses ionische Feld ermoglicht es dem System, die vom Ziel ausgesendeten Signale zu
erfassen und mit hoher Genauigkeit zu verfolgen.

Betriebsweise
+ Wahlen Sie im HauptmenU das lonisches = Haupimend |dl| @] 11:20
Langstreckensystem aus. o
SchlieBen Sie die Hochleistungsantenne an, um | & %m o &
auf die Suchoberflache zuzugreifen.

Richten Sie den Detektor auf den Suchbereich und
beginnen Sie mit der Verfolgung des Audiosignals. Wenn
das Signal schwach oder langsam ist, erhohen
Sie die Empﬁndlichkeit: bis das Signal klar wird.

« Halten Sie den Detektor horizontal und bewe-
gen Sie ihn von rechts nach links, bis ein Signal
empfangen wird, das auf ein potenzielles Ziel
hinweist.

« Gehen Sie anschlieBend in Richtung des Ziels
vorwarts und Uberwachen Sie dabei den De-
tektorbildschirm.

( ) 75% | lonisches Lungsfreckensystem‘ ‘

Hinweis

Der Detektor verflgt Gber ein automatisches Abgleichsystem, sodass er
unmittelbar betriebsbereit ist.

Falls die Kalibrierung durch unerwlnschte elektromagnetische Wellen
gestort wird, kann der Benutzer den Detektor sofort neu kalibrieren, indem
er die Griff-Taste drdckt.

y ety 4



Ay 4.0

Zielannaherungsindikatoren

Die Geschwindigkeit des Audiosignals erhéht
sich, je naher der Detektor dem Ziel kommt.
Die Anzahl der leuchtenden Ringe auf dem
Bildschirm nimmt zu, je néher sich der Detektor
dem Ziel nahert.

Der untere Indikator mimmimmmmn stellt die Intensitat
des empfangenen Signals dar.

Bestimmung und Uberpriifung des Zielpunkts

Um den Zielort prazise zu bestimmen, bewegen Sie
den Detektor wahrend der Verfolgung auf und ab.
Diese Bewegung hilft, die korrekte Signalrichtung
zum Zielpunkt anzuzeigen.

Stellen Sie sich Uber den potenziellen Zielpunkt
und richten Sie den Detektor darauf aus.
Bewegen Sie sich vorwarts, bis Sie den Zielpunkt
Uberschreiten, was durch eine Abnahme der
Signalstarke angezeigt wird.

Wiederholen Sie diesen Vorgang aus vier
verschiedenen Richtungen, um die Zielgrenzen
exakt zu bestimmen.

Sobald der Zielort genau festgelegt ist, fahren
Sie mit den Tiefenmessungsphasen fort.

3. lonisches Langstreckensystem
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3. lonisches Langstreckensystem

Tiefenmessung

Nachdem der Zielpunkt anhand der Signalstarke
bestimmt wurde, wahlen Sie das Tiefensymbol
£ auf dem Suchbildschirm aus. Beim Aufrufen
der Tiefenmessoberfiache fordert das System

Sie auf, die Griff-Taste zu drlcken.

Richten Sie den Detektor senkrecht zum Boden
aus und drUcken Sie die Griff-Taste einmal.
Beginnen Sie, vorwarts zu gehen, bis der Detektor
ein Signalton ausgibt, der den Abschluss des
Messvorgangs anzeigt.

Der Detektor verarbeitet die statische elektrische
Intensitat der lonen des Ziels, auf deren Grundlage
die geschatzte Tiefe bestimmt wird.

Die Tiefenmessoberfiache zeigt eine grafische
Darstellung der Bodenschichten bis zu einer
Tiefe von 10 Metern an.

( ) 75%

B

lonisches Lungstreckansystem‘ ‘m ‘ a ‘ 11:20

Sensibilitat

ac»

(i ) 75%

Geschatzt
Tiefe

8 meter

lonisches Lungsfreckensysfem‘ dl ‘ 3] ‘ 11:20

Tiefenmesser

=
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Geophysikalische Systeme - Ubersicht NliB)

Geophysikalische Systeme werden verwendet, um unterirdische Ziele zu detektieren,
indem der Bodenwiderstand und die Reaktion elektrischer Signale Uber Bodensonden
analysiert werden.

Diese Systeme sind besonders effektiv bei der Detektion von Metallen und Wasser und
werden haufig in professionellen und tiefgehenden Explorationsanwendungen eingesetzt.

Das geophysikalische System arbeitet durch die Ubertragung elektrischer Signale Uber in
den Boden eingesetzte Sonden und analysiert anschlieBend die zurtickkehrenden Signale,
um den Zieltyp und seine ungefahre Tiefe zu bestimmen.

Der Primero MD15 Detektor ist mit drei fortschrittlichen geophysikalischen Detektionssystemen
ausgestattet:

Automatisches geophysikalisches System.

Manuelles geophysikalisches System.

Geophysikalisches Bildgebungssystem.

y___ w4



4. Automatisches geophysikalisches System |iB>

Dieses System wird verwendet, um eine umfassende Untersuchung des Suchbereichs Uber
alle Bodensonden und aus allen Richtungen durchzufuhren. Es eignet sich fur eine schnelle

und allgemeine Bewertung des Bodeninhalts.

Betriebsweise
Wahlen Sie im HauptmenU das Automatisches
geophysikalisches System aus.
- FUhren Sie die Bodensonden in den Boden
innerhalb des Suchbereichs ein.
« Verbinden Sie die Klemmen und Kabel mit den
Sonden.
SchlieBen Sie die Kabel an die Anschlussbox an.
- Verbinden Sie die Anschlussbox mit der
Haupteinheit.
Stellen Sie sicher, dass alle Verbindungen korrekt sind;
ein Statussymbol erscheint auf dem Bildschirm, um
die korrekte Verbindung zu bestéatigen.
Wahlen Sie die Zielart (Wasser / Metall) und
drtcken Sie anschlieBend

Durchfiihrung des Scans

- Der Detektor Uberprift automatisch die
angeschlossenen Sonden.

« Der Detektor beginnt anschlieBend sofort mit
der Durchfuhrung eines umfassenden Scans
Uber alle vier Sonden und in sechs Richtungen:
A-B-C-D-E-F

Ergebnis

Nach Abschluss des Scans zeigt der Detektor das

Ergebnis in Form eines Berichts an, der folgende

Informationen enthalt:

«  Zielart.

«Verhaltnis (Prozentsatz, der das Vorhandensein
des Ziels anzeigt).

- Salzgehalt.

+  Optimale ungefahre Tiefe fUr die Ausgrabung.

Ay 44

@)

75% | = Hauptmenii ‘ 1@ ‘ a ‘ 11:20

I L N

w6 B au
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Geophysikalisch automatisch

@) 75

Konnekfivitat

Geophysikalisch automatisch ‘ L) ‘ a ‘ 11:20

Zieltyp

Wasser

=)

@)

Linie B

Linie C

Linie D

Linie E

Linie F

75% | Geophysikalisch automatisch ‘ ‘[ﬂ ‘ Q | 11:20

75% | Geophysikalisch automatisch ‘ *@ ‘ a ‘ 11:20

Scan-Ergebnisbericht

Zielyp Rate 45 %
Typ Minral Water
% Salinitat 624 PPM
Tiefe 17-19M

Wasser
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5. Manuelles geophysikalisches System |iB>

Dieses System wird verwendet, um eine fokussierte und prazise Untersuchung zwischen zwei
Sonden (oder entlang einer einzelnen Messlinie) in einer vom Benutzer definierten Richtung
durchzufdhren und dadurch genauere Messwerte zu erhalten. Es wird bevorzugt in begrenzten
Bereichen eingesetzt, die hochkonzentrierte und detaillierte Ergebnisse erfordern.

Betriebsweise
- Wahlen Sie im HauptmenU das Manuelles (BRI R | 40| @] 11:20
geophysikalisches System aus.

+  Fuhren Sie die Bodensonden in den Boden —_—

innerhalb des Suchbereichs ein.

« Verbinden Sie die Klemmen und Kabel mit den TAT TMT ‘]'T i
Sonden. M g

- SchlieBen Sie die Kabel an die Anschlussbox an. AN 7

- Verbinden Sie die Anschlussbox mit der Manuelles geophysikalisches
Haupteinheit.

[. ) 75% |Manuelles geophysikalisches ‘ ‘[l} ‘ a ‘ 11:20

Durchfiihrung des Scans y
Zieltyp

Wahlen Sie die Zielart (Wasser / Metall) und
drtcken Sie anschlieBend

- Der Detektor fordert Sie auf, eine der sechs
Richtungen A-B - C - D - E - Fauszuwéhlen,
um den Scan durchzufUhren.

Wasser

(@ ) 75% |Manuelles geophysikalisches ‘ 4l ‘ ) ‘ 11:20

Ergebnis —

Nach Abschluss des Scans zeigt der Detektor das 75% | Manuelies geophysikalisches | ] | @ | 11:20

Ergebnis in Form eines Berichts an, der folgende Scan-Ergebnisbericht

Informationen enthalt: - -

- Zielart. e

- Verhaltnis (Prozentsatz, der das Vorhandensein 11" © @ A
des Ziels anzeigt). Linie D M salinitat 624 PPM

. Salzgehalt. Linie E Tiefe 17-19M

- Optimale ungeféhre Tiefe fur die Ausgrabung. 0 ¢ Wosser

Ay 4.6
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,MT 6. Geophysikalisches Bildgebungssystem

B

Dieses System wird ausschlieBlich zur Detektion von Wasser verwendet. Nach der Durchfihrung
einer umfassenden Bodenanalyse zeigt der Detektor die Ergebnisse in Form einer bildgebenden
Darstellung an, die ein klares Verstandnis der Verteilung von Wasserguellen innerhalb des gescannten
Bereichs ermdglicht, mit der Méglichkeit, die Tiefe und die Wahrscheinlichkeitsrate des Vorhandenseins
von Wasser zu bestimmen.

Betriebsweise

- Wahlen Sie im Hauptmenu das Geophysikalische [ AEL s | 40| @] 11:20
Bildgebungssystem aus.

- FUhren Sie die Bodensonden in den Boden
innerhalb des Suchbereichs ein.

- Verbinden Sie die Klemmen und Kabel mit den TMT

Sonden.
« SchlieBen Sie die Kabel an die Anschlussbox an.
- Verbinden Sie die Anschlussbox mit der Haupteinheit. Geo-Bildgebungs-Syst.
- Drlcken Sie @ um den Scanvorgang zu
Sta r—te n. ( eo-Bildgebungs-Syst. ‘ ‘[ﬂ ‘ ﬁ ‘ 11:20

Durchfiihrung des Scans

+ Der Detektor Uberprift automatisch die
angeschlossenen Sonden.

« AnschlieBend beginnt er sofort mit einem
umfassenden Scan Uber alle vier Sonden
und in sechs Richtungen: A-B-C - D -
E-F

% |Gec—BiIdgebungs-Syst. ‘ L) ‘ Q ‘ 11:20

Anzeige des 2D-Ergebnisses

- Das endgultige Ergebnis wird als zweidimen-
sionales (2D) Bild dargestellt.

« Die blaue Farbe zeigt das Vorhandensein von
Wasser an.

« Durch Drucken der@ Taste kann jeder Punkt
innerhalb des Scanrasters Uberprift werden.

- An jedem Punkt zeigt der Detektor die [ eodidgebungssyt. || @ | 11:20
Wahrscheinlichkeitsrate des Vorhandenseins
von Wasser sowie die ungefahre Tiefe an.

« Auf Grundlage dieser Werte kann eine fundierte | pue: 725
Entscheidung Uber den geeignetsten Bohrpunkt
getroffen werden.

Tiefe: 175m

y ____________Aaptgey 4



Il 6. Imaging Geophysical System

3D-Anzeige
+ Die 3D-Option kann ausgewahlt werden, um das RS AEEE G =

Scanbild von einer zweidimensionalen in eine
dreidimensionale Darstellung umzuwandeln.

+ Die 3D-Anzeige bietet ein genaueres Verstandnis
der Tiefen Uber alle Punkte des Scanbereichs
hinweg, mit der Méglichkeit, das Modell zu
drehen, in das Ziel hineinzuzoomen und obere
sowie seitliche Querschnitte zu betrachten.

-+ BeiAuswahl der Option Tiefe und Verwendung der
Pfeiltasten kann die exakte Tiefe jedes Punktes
innerhalb des Scanbereichs bestimmt werden.

Ergebnisse speichern @) 75 |cooniagebunassis. | | @] 11:20

Es steht eine Speicheroption zur Verfugung,
mit der die Scanergebnisse zur spateren
Uberprtfung und Analyse gespeichert
werden konnen.

y____________Aapeay 4
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EFM-Technologiesysteme - Ubersicht N'EB>

AJAX hat sein eigenes fortschrittliches Audio-Detektionssystem entwickelt, bekannt als
EFM, ein integriertes System, das mehrere akustische und analytische Detektionsmodi
umfasst. Es wird zur Detektion von Zielen verwendet, die in flachen bis mittleren Tiefen
vergraben sind, unabhangig davon, ob sie kurzlich oder seit langer Zeit vergraben wurden.

Das EFM-System zeichnet sich durch eine schnelle Reaktionszeit und eine hohe Fahigkeit
zur Zielunterscheidung aus. Es arbeitet mit zwei Suchspulen unterschiedlicher GroBe, um
alle ZielgréBen von klein bis groB abzudecken.

Die EFM-Systeme umfassen:

+  Spektrumanalysator System.
Graphsystem.
Diskriminierungssystem.
Pinpointer-System.
Schnellscan-System.

Suchspulen:

C1-Suchspule: Die C1-Suchspule bietet ein hohes MaR an Genauigkeit und Empfindlichkeit,
wodurch sie kleine und feine Ziele effizient detektieren kann. Sie ist leicht und kompakt gebaut
und stellt daher die ideale Wahl fur Iangere Suchoperationen und prazise Zielverfolgung dar,
insbesondere in Bereichen, die kontinuierliche Bewegung und hohe Kontrolle erfordern.

C2-Suchspule: Die C2-Suchspule stellt eine ausgewogene Losung zwischen Empfindlichkeit und
Detektionstiefe dar und ist somit ein vielseitiges Werkzeug, das fur verschiedene Geldndearten und
Suchumgebungen geeignet ist. Sie bietet eine stabile Leistung sowohl bei tief vergrabenen als auch
bei oberflachennahen Zielen und gewahrleistet gleichzeitig eine starke Signalstarke und eine prazise
Reaktion ohne Empfindlichkeitsverlust




7. Spekirumanalysator System NliB,

Das Spektrumanalysator-System arbeitet mit der EFM-Technologie und wird verwendet,
nachdem der Zielort durch andere Suchsysteme bestimmt wurde, um die Form und die
Beschaffenheit des Ziels zu analysieren. Das System wandelt die von der Suchspule
reflektierten Signale um und verarbeitet sie, anschlieBend werden sie als zweidimensionales
Bild dargestellt, wobei:

@ Rot auf Edelmetall hinweist.

@ Blau auf Nichtedelmetall hinweist.

@ Grun die Bodenbeschaffenheit anzeigt.

Betriebsweise @) 75% | = Hauptmeni |40 @ 11:20
+ Wahlen Sie im HauptmenU das Spektru-
manalysator-System aus und dricken Sie

. SchlieBen Sie eine der Suchspulen (C1oder C2) I N

. \é,a\/”éhlen Sie vor dem Start den Bodentyp

entsprechend der Beschaffenheit des Such-
bereichs aus, um eine optimale Systemleistung N 7
ZU erzielen. Spektrumanalysator System

« Um den Scanvorgang zu starten, dricken und
halten Sie die Griff-Taste; der Detektor zeigl g
anschlieBend Fuhrungspfeile auf dem Bild- [CEECAREEECEEE [ I1-IRIED
schirm an.

+ Bewegen Sie den Detektor entsprechend der
auf dem Bildschirm angezeigten Pfeilrichtung,
um eine vollstandige Abdeckung des Zielbereichs
sicherzustellen.

- Folgen Sie weiterhin den Pfeilbewegungen, bis
das vollstandige Zielbild erstellt ist.

« Der Detektor erfasst ein vollstandiges Bild
des Ziels und hebt den Metalltyp mithilfe von
Farbindikatoren hervor.

Ergebnisanalyse Ziel
- Mit den Pfeiltasten 9 kann beim Auswahlen des T
Symbols Zielprifung O der Cursor innerhalb des Tiefe: 0.0 m
Scanrasters bewegt werden, um die Tiefe am
ausgewahlten Punkt sowie den Wahrscheinlich-
keitsprozentsatz des Vorhandenseins des Ziels
zu bestimmen (ein positiver Prozentsatz zeigt
ein wertvolles Ziel an, wahrend ein negativer
Prozentsatz ein nicht wertvolles Ziel anzeigt).
- Beim Auswahlen des Symbols Zielfilterung [EREEEe e ete Sl | IE:JREE-)
kann die rote Farbe (Edelmetalle) oder die
blaue Farbe (Nichtedelmetalle) ausgeblendet Ziel
werden, um nur einen Zieltyp anzuzeigen. Wer: 35 %
+ Beim Auswéahlen des Symbols Speichern Tiefe: 2.8 m
kdnnen die Analyseergebnisse zur spateren | & —

Referenz gespeichert werden. (S—)
- Beim Auswahlen des Symbols Beenden S £7% T
wird das System beendet und zum Hauptmenu F)
p 4 8] )
zuruckgekehrt.

y ________ _Aavaay 4
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8. Graphsystem |EB>

Das Graph-System ist ein analytisches System, das verwendet wird, um den Beginn und das
Ende eines Ziels zu bestimmen sowie dessen Tiefe und GréBe zu identifizieren. Dies erfolgt
Uber ein zweidimensionales Diagramm, das die Signalform und -farbe prazise darstellt.
Dieses System wird haufig in professionellen Metalldetektionsoperationen eingesetzt.

Betriebsweise

« Wahlen Sie im Hauptmen(i das Graph-System aus. | R i || @] 11:20

- SchlieBen Sie eine der Suchspulen (C1oder C2) an.

+ Passen Sie die Sucheinstellungen entsprechend T  T———
der Beschaffenheit des Bereichs‘an, indem Sie i’ﬁi
den Empfindlichkeitsindikator ¢ (rechte Seite
des Bildschirms) und den Gain-Indikator § (linke
Seite des Bildschirms) verwenden.

- Halten Sie den Detektor, wahrend sich die Suchspule
5 bis 10 cm Uber der Bodenoberflache befindet.

«  Beginnen Sie, sich mit moderater Geschwindigkeit
zu bewegen, wahrend Sie eine gleichmaBige
Richtung beibehalten und die Spule parallel
zum Boden halten.

Graphsystem

6= [

Signalinterpretation

«  Wenn ein Ziel erkannt wird, gibt der Detektor

(@) 75% | Graphsystem ‘ T ‘ e ‘ 11:20

einen kontinuierlichen Ton aus.

« Wenn das Ziel wertvoll ist, erscheint das
Diagramm oberhalb der Basislinie in Grun.

- Wenn das Ziel nicht wertvoll (Eisen) ist, erscheint
das Diagramm unterhalb der Basislinie in Rot.

«  Eine Zunahme oder Abnahme der Diagrammkurve
zeigt die Anndherung an das Ziel sowie dessen
GroBe und Dichte an.

&
E
2 &

»

i
L ([ [ [T T[] 1:3
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8. Graphsystem |EB>

Bodenabgleich

« Der Detektor arbeitet zunachst im automa-
tischen Bodenabgleichsmodus. Ein manueller
Abgleich kann durchgefthrt werden, indem das
Abgleichsymbol @ auf der linken Seite des
Bildschirms ausgewahlt wird.

+  DrUcken Sie die Griff-Taste.

- Heben Sie die Suchspule 35 cm Uber die
Bodenoberflache an.

« Senken Sie die Spule anschlieBend auf 10 cm Uber
dem Boden, wie dargestellt.

+ Stellen Sie sicher, dass der Boden frei von
metallischen Verunreinigungen ist.

(@) 75% | Graphsystem ‘ L) ‘ Q ‘ 11:20

Balance: 110
ii Illli- @

a ]

i Sensibilitat
-« BRE =
12 UEEEEEEEEEEEEP 10

v v

>
I

Eisenunterdriickungsfunktion @
+  Wenn diese Option aktiviert ist, gibt der Detektor
nur bei der Detektion wertvoller Metalle ein Signal

aus und ignoriert nicht wertvolle Metalle.
« Die Signalstarke, der Ton und die Vibrationsintensitat

nehmen zu, je naher sich der Detektor dem Zentrum
des Ziels nahert.

(@) 75% | Graphsystem ‘ L) ‘ Q ‘ 11:20

Balance: 110
ii-lllli-

l.m =
UNEEEEENEEEEEY 10
v

>
I
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9. Diskriminierungssystem

B

Das Diskriminierungssystem wird zur direkten Detektion von Zielen in flachen bis mittleren
Tiefen verwendet. Es zeichnet sich durch seine Fahigkeit aus, zwischen Edelmetallen und
Nichtedelmetallen zu unterscheiden, mit der Mdglichkeit, Nichtedelmetalle auszublenden.

Betriebsweise

wahlen Sie im Hauptmen( das Diskrimini- [EDEES

erungssystem aus.

In der Mitte des Bildschirms erscheint eine skalierte

Anzeige mit zwei Indikatoren:

+  Einlanger schwarzer Indikator, der das von einem
Edelmetall empfangene Signal darstellt,

zusammen mit einer groBen schwarzen Zahl,
die die Metallidentifikation anzeigt.
Ein kurzer roter Indikator, der die Signalstarke
eines Nichtedelmetalls darstellt, zusammen
mit einer groBen roten Zahl, die die Metalliden-
tifikation anzeigt.
Beobachten Sie die Anzeigen auf dem Bildschirm,
um den Zieltyp zu bestimmen, sobald ein Signal
empfangen wird.
Die Signalstarke kann Uber den Empfindlichkeit-
sindikator: (rechte Seite des Bildschirms) und

den Gain—lndikator: (linke Seite des Bildschirms)
gesteuert werden.

SchlieBen Sie eine der Suchspulen (C1oder C2) an.

= Haupimenii

uo @ o

Diskriminierungssystem

| 40| @] 11:20

@) 75

Diskriminierungssystem

|40 @ 11:20

Sensibilitat

_.
o
il

(i ) 75%

Diskriminierungssystern

Nicht kostbar

40| @ 11:20

Sensibili

g
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9. Diskriminierungssystem

Bodenabgleich

Der Detektor arbeitet zunachst im automatischen
Bodenabgleichsmodus. Ein manueller Bodenabgleich
kann durchgeflhrt werden, indem das Abgleichsymbol

© auf der linken Seite des Bildschirms ausgewahlt
wird.

+ DrUcken Sie die Griff-Taste.

- Heben Sie die Suchspule 35 cm Uber die
Bodenoberflache an.

+ Senken Sie die Spule anschlieBend auf 10 cm
Uber die Bodenoberflache, wie dargestellt.

- Stellen Sie sicher, dass der Boden frei von metallischen
Verunreinigungen ist.

Eisenunterdriickungsfunktion @

Wenn diese Option aktiviert ist, gibt der Detektor nur
bei der Detektion von Edelmetallen ein Signal aus
und ignoriert Nichtedelmetalle.

Die Signalstéarke, der Ton und die Vibrationsintensitat

nehmen zu, je naher sich der Detektor dem Zentrum
des Ziels nahert.

[ h 75% | Diskriminisrungssystem

[ 40| @ 11:20

Nicht kostbar

y _AEtaay 4
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10. Pinpointer-System @

Das Pinpointer-System ist dafur ausgelegt, den Zielpunkt prazise zu lokalisieren, nachdem
das Ziel mit anderen Suchsystemen detektiert wurde. Es wird verwendet, um Zeit vor und
wahrend des Ausgrabungsvorgangs zu sparen.

Betriebsweise
Wahlen Sie im Hauptmenu das Pinpointer-System

I:) 75% |E Hauptmenii ‘ *[ﬂ ‘ ﬁ ‘ 11:20
aus.
SchlieBen Sie eine der Suchspulen (C1oder C2)
an.

Pinpointer-System

Die Signalstarke kann Uber den Empfindlich-

keitsindikator : (rechte Seite des Bildschirms)
o

und den Gain-Indikator (linke Seite des Bildschirms)

Sensibilitat

angepasst werden, um die optimalen Einstellungen 1‘0%
far den Suchbereich zu erreichen. v EE

Schwenken Sie den Detektor Uber den Bereich,
in dem das Ziel detektiert wurde.

Die Signalstarke erhoht sich, je néher sich der
Detektor dem exakten Zielpunkt nahert.

Bei der hoéchsten Signalintensitat wird der
Zielpunkt prazise bestimmt.

y Ay 4
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11. Schnellscan-System

B

Das Schnellscan-System wird eingesetzt, wenn groBe Flachen durchsucht werden, in denen
Ziele noch nicht identifiziert wurden. Es ermoglicht dem Benutzer, weite Bereiche schnell
und mit minimalem Aufwand abzudecken. Dieses System wird als Ausgangspunkt fur

Suchoperationen in offenen Gebieten empfohlen.

Betriebsweise

- Wahlen Sie im HauptmenU das Schnells-
can-System aus.

+ SchlieBen Sie eine der Suchspulen (C1oder C2) an.

« In der Mitte des Bildschirms erscheint ein
numerischer Indikator:

« Schwarz zeigt Edelmetall an.
+ Rot zeigt Nichtedelmetall an.

+  Beginnen Sie zu gehen, wahrend Sie die Suchspule
von rechts nach links schwenken, und halten Sie
einen Abstand von etwa 10 cm zwischen der Spule
und der Bodenoberflache ein.

« Beobachten Sie die Anzeigen auf dem Bildschirm,
um den Typ und die Position des Ziels zu bestimmen,
sobald ein Signal empfangen wird.

- Die Signals}érke kann Uber den Empfindlichkeit-
sindikator o (rechte‘Seite des Bildschirms) und
den Gain—lndikatorrv (linke Seite des Bildschirms)
gesteuert werden.

Bodenabgleich

Der Detektor arbeitet zunachst im automatischen

Bodenabgleichsmodus. Ein manueller Bodenabgleich

kann durchgefuhrt werden, indem das Abgleichsymbol

@ auf der linken Seite des Bildschirms ausgewahit

wird.

« Drucken Sie die Griff-Taste.

« Heben Sie die Suchspule 35 cm Uber die
Bodenoberflache an.

- Senken Sie die Spule anschlieBend auf 10 cm
Uber die Bodenoberflache, wie dargestellt.

- Stellen Sie sicher, dass der Boden frei von
metallischen Verunreinigungen ist.

Eisenunterdriickungsfunktion @
Wenn diese Option aktiviert ist, werden Nichtedelmetalle
wahrend der Detektion ignoriert.

62

l:b 75% | = Hauptmenii ‘ ‘m ‘ e ‘ 11:20

Y0 W4 B0

Schnellscan-System

(@) 75% | schneliscan-system ‘ 4l ‘ 3] ‘ 11:20
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Kostbar
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Schnellscan-System ‘ *@ ‘ a ‘ 11:20
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Bodenbildgebungssysteme - Ubersicht NIEB>

Bodenbildgebungssysteme sind fortschrittliche Systeme zur Detektion von unter der
Erdoberflache vergrabenen Zielen, indem zweidimensionale (2D) oder dreidimensionale (3D)
Bilder erzeugt werden, die die Form und Struktur unterirdischer Formationen darstellen.

Diese Systeme basieren auf der Analyse von aus dem Boden reflektierten Signalen und deren
Darstellung in visueller Form, wodurch der Benutzer Metalle, Hohlrdume und unterirdische
Leerrdume prazise unterscheiden kann.

Bodenbildgebungssysteme werden haufig bei der Schatz- und archaologischen Exploration,
bei der Detektion von Hohlrdumen und Tunneln sowie in geologischen Untersuchungen
eingesetzt, da sie eine klare Interpretation der Position, Tiefe und Form des Ziels ermoglichen,
bevor mit der Ausgrabung begonnen wird.

y ey 4



el 12. Live-Scan-System p /@

Das Live-Scan-System ist ein Echtzeit-Bildgebungssystem zur Detektion von Metallen und
Hohlrdumen unter der Erdoberflache. Die Ergebnisse werden wahrend des Scanvorgangs
sofort und direkt auf dem Bildschirm des Detektors angezeigt. Das System basiert auf der
Analyse von Bodensignalen und deren Umwandlung in visuelle Daten, wodurch der Benutzer
die Art und den Standort des Ziels prézise bestimmen kann. Es wird haufig in professionellen
Vermessungs- und Explorationsarbeiten eingesetzt.

Das System zeigt die Ergebnisse auf dem Bildschirm in verschiedenen Farben an:
@ Grun: Zeigt natdrlichen Boden an.

@ Rot: Zeigt das Vorhandensein von Metallen an.

@ Blau: Zeigt Hohlrdume und unterirdische Leerrdume an.

Betriebsweise [:) 75% | = Hauptmenii ‘ ‘[ﬂ ‘ ﬁ ‘ 11:20
« Wahlen Sie im Hauptmenu das Live-Scan-System
aus und drdcken Sie @

- Stellen Sie sicher, dass die Scan-Einheit korrekt ]

- | | -
am Detektor installiert ist, entsprechend dem
verwendeten Scanwerkzeug, entweder dem
Imaging Scanner oder dem Gradio Smart Sensor.

Live-Scan-System

Verwendung des Imaging Scanners

« Beim Einsatz des Imaging Scanners muss vor
dem Start des Scans ein Abgleichvorgang
durchgefthrt werden, um die Auswirkungen
umgebender Umweltfaktoren zu eliminieren.

« FUhren Sie den Abgleich durch, indem Sie den
Detektor in einer Héhe von 10 - 25 cm Uber
dem Boden ausrichten und anschlieBend die
Griff-Taste drtcken, wahrend Sie den Detektor
bewegen, bis die Abgleichanzeige vollstandig
ist. Der Boden muss frei von metallischen
Verunreinigungen sein.

« Passen Sie die Signalstarke Gber den Empfind-
Iichkeitsindikator: (reihte Seite des Bildschirms)
und den Gain-Indikator o (linke Seite des Bildschirms) 7 »
entsprechend der Beschaffenheit des Suchbereichs 1 R R s (40|83 11:20
an.

«  Beginnen Sie, sich Uber den Suchbereich zu bewegen,
wéahrend Sie einen konstanten Abstand zwischen
dem Detektor und der Bodenoberflache beibehalten.

Sensibilitat
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+ Wahrend des Scans zeigt der Detektor die
Ergebnisse in Echtzeit auf dem Bildschirm an,
wobei die Ziele entsprechend ihrem Typ farblich
hervorgehoben werden.

+ Die Scan-Geschwindigkeit kann Uber den
seitlichen Schieberegler auf bis zu vier Stufen
eingestellt werden, abhangig von den Eigenschaften
des Suchbereichs.

Verwendung des Gradio Smart Sensors

« Wenn der Sensor mit der Haupteinheit verbunden
ist, erkennt der Detektor ihn automatisch und
wechselt in den Scanmodus.

- Fuhren Sie den Abgleichvorgang durch, indem
Sie den Detektor in einer Hohe von 10 - 25 cm
Uber dem Boden ausrichten und die Griff-Taste
drtcken, wahrend Sie den Detektor bewegen, bis
die Abgleichanzeige abgeschlossen ist. Der Boden
muss freivon metallischen Verunreinigungensein.

- BeiderVerwendung des Gradio Smart Sensors
wird die Signalstarke Uber den Empfindlich-
keitsindikator: (rechte Seite des Bildschirms)
und den Gain-Indikator : (linke Seite des Bild-
schirms) entsprechend der Beschaffenheit des
Suchbereichs angepasst.

+  Wa&hrend des Scans zeigt der Detektor die
Ergebnisse sofort auf dem Bildschirm an, wobei
die Ziele je nach Typ farblich hervorgehoben
werden.

« Die Scan-Geschwindigkeit kann Uber den
seitlichen Schieberegler auf bis zu vier Stufen
eingestellt werden, abhangig von den Eigenschaften
des Suchbereichs.

Ay 66 A
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13. Intelligentes Gradio-System |iB>

Das Intelligentes Gradio-System ist ein fortschrittliches Detektionssystem, das auf der Analyse
von Bodensignalen basiert, um Metalle und Hohlrdume unter der Erdoberflache prazise zu lokalisieren.
Es wird haufig in professionellen Vermessungs- und Explorationsarbeiten eingesetzt.

Betriebsweise (@@ ) 75% | = Hauptmeni [ 40| @ 11:20
+  Wahlen Sie im Hauptmenu das Intelligentes
Gradio-System aus.

- Stellen Sie sicher, dass der Gradio Smart Sensor _
korrekt installiert ist. 4

In der Mitte der Systemoberflache erscheint eine
skalierte Anzeige in Rot und Blau, und am unteren
Rand des Bildschirms werden Wellenformen in Rot
und Blau dargestellt:

+  Rot zeigt Metall an.

«  Blau zeigt Hohlrdume an.

Intelligentes Gradio-System

( ) 75% |Intelligentes Gradio-System ‘ ‘@ ‘ Q ‘ 11:20

Vor Beginn der Suche muss ein Abgleichvorgang
durchgefuhrt werden, um den Einfluss umgebender
Umweltfaktoren zu eliminieren.

Sensibilitat
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Durchfiihrung des Abgleichs:

+ Richten Sie den Detektor zum Boden und
drGcken und halten Sie die Griff-Taste,
wahrend Sie den Detektor zufallig Uber den
Scanbereich bewegen, bis der Fortschrittsbalken
vollstandig ist.

+ Halten Sie wéhrend des Abgleichs einen Abstand
von 10 bis 25 cm zwischen dem Sensor und der
Bodenoberflache ein.

[ ) 75% | Intelligentes Gradio-System ‘ *[ﬂ ‘ ﬁ ‘ 11:20

Passen Sie die Empﬁndlichkeit: und den Gain : 5
an, um die optimalen Einstellungen entsprechend AN
den Eigenschaften des Suchbereichs zu erreichen. i
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Nach Abschluss des Abgleichvorgangs be-
ginnen Sie, sich Uber den Suchbereich zu
bewegen, wahrend Sie denselben Abstand
zum Boden beibehalten.

Beobachten Sie die Anderungen der Anzeigen
auf dem Bildschirm sowie die Signalintensitat,
um den Zielort zu bestimmen

Sobald der Zielpunkt bestimmt wurde, wahlen

Sie das Symbol Tiefe § auf der linken Seite des
Bildschirms aus und drlcken Sie @

Stellen Sie sich Uber das Ziel, richten Sie den Detek-
tor zum Boden und drlcken Sie anschlieBend die
Griff-Taste, wahrend Sie sich gleichmaBig bewegen.

Nach Abschluss der Messung zeigt der Detektor
die Zieltiefe direkt auf dem Bildschirm an.Falls die
Messung nicht erfolgreich ist, stellen Sie sich er-
neut Uber den Zielpunkt und wiederholen Sie den
Vorgangs.

@) 5%

Geschatzt
Tiefe

8 mefer

Intelligentes Gradio-System ‘ ‘@ ‘ e ‘ 11:20
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Das Bodenbildgebungssystem ist ein fortschrittliches System zur Untersuchung unterirdischer
Formationen und zur Erzeugung von zweidimensionalen (2D) und dreidimensionalen (3D) Bildern,
die die Verteilung von Zielen wie Metallen und Hohlrdumen mit hoher Genauigkeit darstellen.
Dieses System wird bei Explorations- und Bodenvermessungsarbeiten eingesetzt, um die
Form und Tiefe des Ziels zu analysieren, bevor mit der Ausgrabung begonnen wird.

Das System wandelt die reflektierten Signale um und verarbeitet sie, anschlieBend werden sie
als farbcodiertes 2D-Bild dargestellt, wobei:

@ Rot Metalle im Allgemeinen anzeigt.

@ Blau Hohlrdume anzeigt.

@ Grun die Bodenbeschaffenheit anzeigt.

Hinweis

Das Bodenbildgebungssystem ermaoglicht den Betrieb und die Analyse entweder direkt
Uber den Detektorbildschirm oder Uber ein verbundenes Tablet.

Betriebsweise

+ Wahlen Sie im Hauptmenu das Bodenbildge-
bungssystem aus.

- Stellen Sie sicher, dass die Scan-Einheit korrekt
am Detektor installiert ist, entsprechend dem u @ u
verwendeten Scanwerkzeug, entweder dem
Imaging Scanneroderdem Gradio SmartSensor.

+ Wahlen Sie, ob der Betrieb direkt Uber den
Detektorbildschirm oder Uber das verbundene
Tablet erfolgen soll.

Ii) 75% | = Hauptmenii ‘ ‘[I] ‘ a ‘ 11:20

7

Bodenbildgebungssystem

lih 75% | Bodenbildgebungssystem ‘ *@ ‘ e ‘ 11:20

7 L

Tablette

Scan-Einstellungen
Vor Beginn des Scans muUssen die folgenden
Einstellungen konfiguriert werden:
+ Scanmodus:
Automatisch (eine Messung pro Sekunde).
Manuell (Messung erfolgt beim Drlicken der Griff-Taste).

Bodenbildgebungssystem ‘ 4l ‘ b:] | 11:20

Pfad des Scans

006

Manuell Automatisch

Schritt des Scans

Startpunkt




« Pfad des Scans:
Eine Richtung.
Abwechselnd.

( ) 75% ‘ Bodenbildgebungssystem

|| @ 11:20

Schritt des Scans
Abwechselnd Eine Richtung

Startpunkt

©
)
)

2 B

=

o g oV

Abwechselnd Eine Richtung
Pfad des Scans Pfad des Scans

é
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Scan-Schritte:
Anzahl der Spalten (3 bis 15).
Anzahl der Reihen (3 bis 15).

Startpunkt:
Von der linken oder rechten Seite am unteren
Rand des Scanrasters.

Vor Beginn des Scans wéhlen Sie den Bodentyp
entsprechend den Eigenschaften des Such-
bereichs aus, um eine optimale Systemleistung
zu erreichen.

Fuhren Sie den Abgleichvorgang durch, indem
Sie den Detektor in einer Hohe von 10 - 25 cm
Uber dem Boden ausrichten und die Griff-Taste
drtcken, wahrend Sie den Detektor bewegen, bis
die Abgleichanzeige vollstandig ist. Der Boden
muss frei von metallischen Verunreinigungen
sein.

Positionieren Sie den Detektor am Startpunkt
und drlcken Sie die Criff-Taste, um den Scan zu
starten. Dabei wird fUr jedes Feld im Scanraster
eine Messung aufgezeichnet.

Nach Abschluss jeder Spalte wechseln Sie
entsprechend dem gewahlten Scanpfad zur
nachsten Spalte.

@) 75

Bodenbildgebungssyster ‘ L) ‘ a ‘ 11:20

Spalten Reihen

Scanmodus

Schritt des Scans

( ) 75%

Pfad des Scans

|40 @ 11:20

Bodenbildgebungssystem ‘ *@ ‘ a ‘ 11:20

Bodenart

AT A A ‘

o - |

Start Point

) 5=

Ziel
Wert: 0 %
Tiefe: 0 m

=
A At 4+ /4

0 Columns
Scan Area

Bodenbildgebungssystern ‘ o ‘ a ‘ 11:20




14. Bodenbildgebungssystem

Ergebnisanalyse

.

Mit den Pfeiltasten @» kann beim Auswahlen des
Symbols Zielprifung O der Cursor innerhalb des
Scanrasters bewegt werden, um die Tiefe am
ausgewahlten Punkt sowie den Wahrscheinlich-
keitsprozentsatz des Vorhandenseins eines Ziels
zu bestimmen (positive Werte zeigen Metalle an,
wahrend negative Werte Hohlrdume anzeigen).
Beim Auswahlen des Symbols Zielfilterung Y
kann die rote Farbe (Metalle) oder die blaue Farbe
(Hohlraume) ausgeblendet werden, um nur einen
Zieltyp anzuzeigen.

Beim Auswahlen des Symbols Speichern ")kénnen
die Analyseergebnisse zur spateren Uberprifung
gespeichert werden.

Beim Auswahlen des Symbols Beenden b wird
das System beendet und zum HauptmenU
zuruckgekehrt.

3D-Ergebnisanalyse

.

Beim Auswahlen des 3D-Symbols kann das Bild
in ein dreidimensionales Modell umgewandelt
werden, das vergroBert, gedreht und Uber obere
oder seitliche Querschnitte betrachtet werden
kann.

Die Tiefe jeder Schicht innerhalb des dreidimensionalen
Bildes kann untersucht werden, um die Zieltiefe
prazise zu bestimmen.

) 5=

Ziel
Wert: 35 %
Tiefe: 2.8 m

(i ) 75%
Ziel

Wert: 35 %
Tiefe: 2.8 m

@) 75%

@) 5%

[C— Zielfilterung

Bodenbildgebungssystem ‘ dl ‘ aQ ‘ 11:20

Zielprifung

Yy D %

Bodenbildgebungssystemn ‘ o) ‘ a ‘ 11:20

f

Bodenbildgebungssystem ‘ ‘[ﬂ ‘ a ‘ 11:20
Bodenart: Steinig

3D-Ansicht

Bodenbildgebungssystem ‘ ‘@ ‘ g ‘ 11:20
&

@) 75

Bodenbildgebungssystem ‘ ‘m ‘ a ‘ 11:20
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Verwendung des Detektors mit einem Tablet
Der Primero MD15 Detektor erméglicht die Anzeige
und Analyse von Scanergebnissen direkt auf einem
Tablet mithilfe der Ajax Analyzer Anwendung.
Dadurch steht eine groBere Anzeigeoberflache sowie
fortschrittliche Analysewerkzeuge zur Verfigung,
die das Verstandnis und die visuelle Interpretation
der Daten erleichtern.

Verbinden des Detektors mit dem Tablet

- Aktivieren Sie Bluetooth sowohl am Detektor als
auch am Tablet.

+ Suchen Sie in den Bluetooth-Einstellungen
des Tablets nach dem Gerat und wahlen Sie:
AJAX_MD15

@) 75%

@®) 75

Bodenbildgebungssystern

40| @ 11:20

N

Tablette

Bodenbildgebungssystem

e Aus

e Bluetooth

| 40| @] 11:20

mmmmmm

Geben Sie den Code 1234 ein, um den
Kopplungsvorgang abzuschlieBen.
Offnen Sie die Ajax Analyzer Anwendung [ auf
dem Tablet.

Settings - ©
[
st ®
Settings ” ©
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s
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Drucken Sie die Connect-Taste in der oberen
linken Ecke des Bildschirms und warten Sie,
bis die Verbindung hergestellt ist.

Speichern eines Scans

Nach Abschluss des Scans und vollstandiger

Abdeckung des Bereichs:

« Geben Sie einen Namen fur den Scan in das
Feld oben rechts auf dem Tabletbildschirm ein.
Drucken Sie “SPEICHERN", um den Scan zu
speichern.

Filtern von Scandaten

Die Anzeige der Scandaten kann Uber die Filtertasten

auf der rechten Seite des Bildschirms gesteuert werden:
“STANDARD™: Zeigt alle Scandaten an.
“METALLE ENTERNEN": Zeigt Scandaten
ohne Metallresultate an.
"HOHLEN ENTFERNEN": Zeigt Scandaten
ohne Hohlraumresultate an.

Die Filterfunktion ermdglicht eine prazisere Darstellung

der Daten durch Farbverlaufe.

Anzeige von Zellendaten
Navigieren Sie zwischen den Zellen mithilfe der
Pfeiltasten unterhalb der ausgewahlten Zelle.
Die Zellinformationen werden in einer speziellen
Leiste am unteren Bildschirmrand angezeigt.
Sie kdnnen direkt zu einer bestimmten Zelle springen,
indem Sie:

die Reihennummer eingeben.

die Spaltennummer eingeben.

“GFH" dracken.

METALLE
ENTFERNEN

HOHLEN
ENTFERNEN

ZEIG/VERSTECH
GITTER

Zeile

Spalte

Tiefe

Wert

System GSmart
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3D-Anzeige

Die 3D-Anzeige stellt die Scandaten als dreidimensionale

Oberfiéche dar, die die Datenverteilung visualisiert:
Es kénnen verschiedene Ansichtsprojektionen
Uber das MenuU auf der rechten Seite des
Bildschirms ausgewahlt werden.
Eine spezielle Filterung flr Metalle oder Hohlrdume
kann innerhalb der 3D-Ansicht angewendet werden.
Der Betrachtungswinkel kann geéndert werden,
indem auf der 3D-Oberflache gedrickt und gezogen
wird.

Scan-Details
Das Details-Fenster zeigt:
Scaninformationen.
auf dem Detektor ausgewahlte Einstellungen.
+ Scan-Datum und -Uhrzeit.
- eine Ubersicht der Datenwerte.
Scan-Standort.

Speichern des Scan-Standorts

« Aktivieren Sie die Standortdienste in den
Tablet-Einstellungen.
Drlcken Sie “Toon / vernieuw de locatie”.

Hinweis NG -

14.81 % o oon P R ey
6.73 % -
78.45 %

Der Scan-Standort wird nicht automatisch
gespeichert

Scanliste
Das Fenster Records zeigt eine Liste aller zuvor
durchgeflhrten und gespeicherten Scans zur
Uberprifung und Kontrolle an.
Das Scannen mit dem Tablet ist identisch mit dem
Scannen Uber den Detektor, bietet jedoch zusatzlich:
eine benutzerfreundlichere Oberflache.
eine klarere grafische Darstellung.
« Scan-Datum und -Uhrzeit.
- eine Ubersicht der Datenwerte. U 0
- erweiterte Analysefunktionen.
die Mdglichkeit, gréBere Bereiche mit hdherer
Effizienz zu scannen.

Ay ] A
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Das Boden-Sonar-System ist ein visuelles und akustisches Echtzeit-Bildgebungssystem zur De-
tektion von Metallen und Hohlrdumen unter der Erdoberflache. Die Ergebnisse werden wahrend
des Scanvorgangs sofort angezeigt.

Das System basiert auf der Analyse von Bodensignalen und deren Umwandlung in visuelle und
akustische Daten, wodurch der Benutzer die Art und den Standort des Ziels prézise bestimmen
kann. Es wird haufig in professionellen Explorations- und Vermessungsarbeiten eingesetzt.
Farbindikationen:

@ Grun Zeigt naturlichen Boden an.

@ Rot Zeigt das Vorhandensein von Metallen an.

@ Blau Zeigt Hohlrdume und unterirdische Leerrdume an.

Betriebsweise [@®) 75% | = Hauptmeni ‘ ‘@ ‘ [ ‘ 11:20
«  Wahlen Sieim HauptmenU das Boden-Sonarsystem
aus.

« Stellen Sie sicher, dass das Imaging-Scan-
ner-Werkzeug korrekt installiert ist.

«  FUhren Sie den Abgleichvorgang durch, indem Sie
den Detektorin einer Hohe von 10 - 25 cm Uber dem
Boden ausrichten und anschlieBend die Griff-Taste
drdcken, wahrend Sie den Detektor bewegen, bis der
Abgleichbalken vollstandig ist. Der Boden muss frei
von metallischen Verunreinigungen sein.

10 -25cm

@) % | Boden-Sonarsystem i a H
. Passen Sie die Signalstarke Uber den Empfindiich- ikt Msasd 4018 11:20

keitsindikator: (rechte Seite des Bildschirms) und
den Gain—lndikator: (linke Seite des Bildschirms)
entsprechend der Beschaffenheit des Suchbere-
ichs an.

®
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Beginnen Sie, sich Uber den Suchbereich zu be-
wegen, wahrend Sie einen konstanten Abstand
zwischen dem Detektor und der Bodenoberflache
beibehalten.

Wahrend des Scanvorgangs zeigt der Detektor
die Ergebnisse in Echtzeit auf dem Bildschirm
mit akustischen Warnsignalen an, wobei die Ziele

entsprechend ihrem Typ farblich hervorgehoben
werden.

Die Scan-Geschwindigkeit kann Uber den seitlichen
Schieberegler auf bis zu vier Stufen 4 » eingestellt

werden, abhangig von den Eigenschaften des
Suchbereichs.

Der akustische Alarm kann Uber das Audio-Symbol
{"\4 auf der rechten Seite des Bildschirms deaktiviert
werden.

[ h 75% |Baden-$onqv‘\ys|em

| 40| @] 11:20
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]

E-Mail: info@ajaxdetector.com

&
-’

Website: www.ajaxdetector.com

fo

Standort: 1201 N.W. Briarcliff Parkway, 2nd Floor, Kansas City, Missouri,
64116,United States of America.

y _____ _AEjay 4
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WEEE (Waste electrical and electronicequipment) statement

European union:

Batteries, battery packs, and accumulators
should not be disposed of as unsorted
household waste. Please use the public
collection system to return, recycle, or treat
them in compliance with the local regulations.

Taiwan: B35 5[

For better environmental protection, waste batteries
should be collected separately for recycling or
special disposal.

&

California, USA:

The button cell and Li-ion battery may contain
perchloratematerial and requires special handling
when recycled or disposed of in California. For
further information please visit:
http://www.dtsc.ca.gov/hazardouswaste/
perchlorate/

ngs C



WEEE (Waste electrical and electronicequipment) statement

Batteries, battery packs, and accumulators should
not be disposed of as unsorted

household waste. Please use the public
collection system to return, recycle, or treat them in
compliance with the local regulations.

To protect the global environment and as an environ-
mentalist AJAX must remind you that Under the Euro-
pean Union (" EU ") Directive on Waste Electrical and
Electronic Equipment, Directive 2002/96/EC, which
takes effect on August 13, 2005, products of»electri-
cal and electronic equipment» cannot be discarded
as municipal waste anymore, and manufacturers of
covered electronic equipment will be
obligated to take back such product at the end of their

useful life. AJAX will comply with the product take ’
back requirements at the end of life of AJAX brand-
ed products that are sold into the EU. You can return
these products to local collection points.

2N

Environmental Policy

The product has been designed to enable
proper reuse of parts and recycling and should not be
thrown away at its end of life. Users should contact
the local authorized pointof

collection for recycling and disposing of theirend-of-
life products.

Visit the AJAX website

and locate a nearby distributor for
further recycling information. Users may also
reach us at:

info@ajaxdetector.com for information re-
garding proper Disposal,Take-back Recycling,
and Disassembly of AJAX products.
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