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Въведение 
 
Това ръководство ще ви запознае с инсталационните изисквания за системата монтаж на 
тролинтов мотор на Trolling Motor 360 Imaging. 
 
 
Инсталиране на GPS Receiver/Heading Sensor 
 
Инсталиране на сковата на тролинговия мотор Trolling Motor Bracket 
 
Свързване с главата на фишфайндера и захранването 
 
Тестване на инсталацията 
 
Изключване 



 
3 

 
Преди да започнете с тази инсталация, първо трябва да инсталирате главата на фишфайндера 
Humminbird® и тролинговия мотор Minn Kota. Вижте инструкциите в ръководството за инсталиране 
на главата на фишфайндера Humminbird®. Сондата 360 Imaging Transducer може да бъде 
свързана директно с главата на фишфайндера или да бъде свързана към Humminbird® Ethernet 
Switch (optional) за работа в мрежа. Вижте ръководството Ethernet Switch accessory guide, за да 
инсталирате Ethernet Switch.  
 
NOTE: The Trolling Motor 360 Imaging is compatible with the Minn Kota Fortrex and the 
Minn Kota Maxxum. See ourWeb site at humminbird.com for compatibility details. 
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: Trolling Motor 360 Imaging ʝ ʩʲʚʤʝʩʪʠʤ ʩ ʪʨʦʣʠʥʛʦʚʠʪʝ ʤʦʪʦʨʠ Minn Kota Fortrex ʠ 
Minn Kota Maxxum. 
 
Installation Preparation (Подготовка на инсталация) 
 

Преди да започнете инсталацията запознайте се накратко със списъка с части/компоненти и 
списъка със съдържанието на комплекта. Също така ви препоръчваме предварително да 
прочетете инструкциите, за да разберете инсталационните изисквания. 
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Parts (Части) 
 
Trolling Motor 360 Imaging  включва следните елементи: 
 

 360 Imaging Transducer Pod (стойка на сондата 360 Imaging) 

Trolling Motor Bracket (Скоба за закрепване към тролингов мотор) 

 
 
(2) 10-32 x 5/8" Hex Socket Bolts (болтове)  
 

 
Голяма подложка (с дупка за винт) 
 
 
Малка подложка 

 
 

 #8 x 1/2" Screw (винт) 
 
 
 
 GPS приемник/Сензор за посока и винтове ([2] #8 – 1¼", ([2] #6 – 7/8") 
 
 
 Захранващ кабел (3', 1 m) 
 
  
Ethernet кабел (20', 6 m) 
 
 
 ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ʂʦʤʧʣʝʢʪʦʚʢʘʪʘ ʠ ʬʫʥʢʮʠʠʪʝ ʥʘ ʧʨʦʜʫʢʪʘ ʩʘ ʦʙʝʢʪ ʥʘ ʧʨʦʤʝʥʘ ʙʝʟ ʧʨʝʜʠʟʚʝʩʪʠʝ 
 
 
 
Комплектовка (Supplies) 
 
В допълнение на инструментите, включени в Trolling Motor 360 Imaging, ще ви бъдат необходими 
следните неща: 
 
Бормашина с различни видове бургии 
Отвертка 
Имбус (5/32”, 4 mm) 
Глух ключ  
Изолирбанд  
Шило или молив 
Силикон или лепило устойчиви на солена вода 
Връзки за кабели при полагане на кабелите 
Ролетка 
1A Бушон 
Защитни очила 
Прахозащитна маска 
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Кабели: В зависимост от вашия модел фишфайндер Humminbird® и системна конфигурация, е 
възможно да имате нужда от закупувне на допълнителни кабели, както е показано по-долу.  
 

- 700 Series™ с Ethernet: За да свържите Ethernet към главата на фишфайндера, трябва да 
закупите Ethernet Adapter Cable (AS EC QDE).  

- Има анлични удължителни кабели за Ethernet и GPS Receiver/Heading Sensor. 
- Y-Cable: Ако COM портът на главата се използва от друг инсталиран аксесоар, ще трябва 
да закупите Humminbird® Y-Cable, за да свържете в инсталацията GPS Receiver/Heading 
Sensor. 

 
Switch (optional): Ако нямате главен превключвател или панел за бушони, налични на вашата 
лодка, за свръзка със захранване ще трябва да закупите превключвател за батерия. Виж за повече 
информация Install the TrollingMotor Bracket, Section 3: Route the Cables and Connect Power.  
 
 
Инсталиране на  GPS приемник/сензор за посока (GPS Receiver/Heading Sensor)  
 
Използвайте следващите инструкции, за да инсталирате GPS Receiver/Heading Sensor (“Sensor”) 
върху вашата лодка.  
 
 

1. Избор на местоположение за монтаж 
Важно е да имате предвид следната информация, когато избирате местоположение за монтаж 
на сензора: 
- Interference (интерференция): НЕ монтирайте сензора в близост до VHF антена или в 
активното поле на радар. НЕ монтирайте сензора в близост до черни метали или в близост 
до обекти, които могат да създадат магнитно поле. Инструменти и кабели, които понасят 
висок волтов заряд, като например акумулатори и захранващи кабели, също представляват 
пример за оборудване, което може да предизвика интерфепенция/смущения. 

- Reception (приемане): Монтирайте сензора в област, която изцяло изоложена към небето. 
Ефективната област на приемане е 5° над хоризонта. 

- Surface (повърхност): Независимо дали кабелът на сензора ще бъде прокаран през 
монтажната повърхност или отстрани на нея или ако използвате монтаж stem mount, 
монтажната повърхност ще повлияе на начина на инсталиране на сензора. Виж за 
подробности Section 2: Install the Sensor. 

- Extension Cables (удължителни кабели): Положете пробно сензорния кабел от избраното 
местоположение на монтаж до главата на фишфайндера. Ако ви е необходим кабел по-
дълъг от 20 ft (6 m), удължителен кабел 10 ft (3m) може да бъде закупен от Humminbird®. 
Максималната дължина на кабела, включително и удължителя, не трябва да надхвърля 50 
ft (16 m). 

- Y-Cable: Ако COM портът на главата на фишфайндера се използва от друг инсталиран 
аксесоар, ще трябва да закупите Humminbird® Y-Cable, за да добавите сензора към 
инсталацията. 

 
 

2. Инсталиране на сензора 
Има три възможности за монтиране на сензора. Преминете към раздела, който съответства на 
типа на монтажно разположение, което ще използвате, както следва: 
 
 

Stem Mount with 1” - 14 Thread 
Сензорът ще се монтира върху стебловиден отвор или прът на антена. 
Преминете към Section A.  
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Access Under the Mounting Deck 
Сензорът ще бъде монтиран на палубата и кабелът може да бъде прокаран 
отдолу през монтажната повърхност. Преминете към Section B.  
 
 
 
 
 

 
NO Access Under the Mounting Deck 
Сензорът ще бъде монтиран на палубата и кабелът трябва да бъде прокаран 
странично, тъй като няма пространство за кабела през или под 
местоположението за монтаж. Преминете към Section C. 
 
 
 
 

 
A. Монтаж Stem Mount with 1”-14 Thread 
Използвайте следващите инструкции за монтаж на сензор върху прът с 
отвор. 
 
ʇʨʝʜʫʧʨʝʞʜʝʥʠʝ: ʅʝ ʤʦʥʪʠʨʘʡʪʝ ʩʝʥʟʦʨʘ ʢʲʤ ʧʨʲʪ ʥʘ ʘʥʪʝʥʘ ʠʣʠ 
ʜʨʫʛ ʧʠʣʦʥ, ʢʦʡʪʦ ʩʲʜʲʨʞʘ ʯʝʨʥʠ ʤʝʪʘʣʠ.  
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ɺʘʞʥʦ ʝ ʜʦʙʨʝ ʜʘ ʧʨʝʮʝʥʠʪʝ ʤʷʩʪʦʪʦ ʠ ʥʘʯʠʥʘ ʥʘ ʤʦʥʪʘʞ 
ʠ ʜʘ ʧʦʣʦʞʠʪʝ ʧʨʦʙʥʦ ʢʘʙʝʣʠʪʝ, ʢʘʢʪʦ ʝ ʧʦʩʦʯʝʥʦ ʚ Section 1,  ʧʨʝʜʠ ʜʘ 

ʧʨʝʤʠʥʝʪʝ ʢʲʤ ʠʥʩʪʘʣʘʮʠʷʪʘ. 
 
 

 
1. Ако сте извършили предварително монтаж върху прът (stem 

mount), отидете на стъпка 2. 
Ако трябва да монтирате пръта на антена (stem), маркирайте 
избраното местоположение за монтаж и пробийте 3/4” (19 mm) дупка 
за кабела и кабелния конектор.  
 
Ако сте закупили инструмнти за монтаж върху прът на вашия сензор 
следвайте инструкциите, приложени към тези инструменти, за да 
прикрепите пръта към лодката. 
 
 
2. Най-напред завинтете базата на сензора върху пръта, като 
внимавате тръбата на пръта да не стърчи от базата на сензора. 
(Това увеличава защитата на кабела, когато той се изтегля през 
тръбата на пръта.) Заоблете ръбовете на тръбата, за да намалите 
триенето на кабела. 
 

 
3. Използвайте изолирбанд, за да закрепите NMEA кабела към кабела на 
сензора. 
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ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ɸʢʦ ʥʝ ʝ ʥʝʦʙʭʦʜʠʤʦ ʜʨʫʛʦ ʦʩʪʘʚʝʪʝ NMEA ʢʘʙʝʣʘ ʧʨʠʢʨʝʧʝʥ ʢʲʤ ʩʝʥʟʦʨʥʠʷ ʢʘʙʝʣ. 
ɸʢʦ ʱʝ ʩʚʲʨʟʚʘʪʝ NMEA ʢʘʙʝʣʘ ʢʲʤ ʫʩʪʨʦʡʩʪʚʦ NMEA 0183, ʚʠʞʪʝ ʟʘ ʠʥʬʦʨʤʘʮʠʷ Section 3: 
Connect to the Control Head (ʩʚʲʨʟʚʘʥʝ ʢʲʤ ʛʣʘʚʪʘ ʥʘ ʬʠʰʬʘʡʥʜʝʨʘ).  
 
4. Прокарайте кабела на сензора през тръбата на пръта и през планирания път на кабела. За да 
използвате удължителни кабели, вижте подробностите в Section 1: Choose the Mounting Location 
(ʠʟʙʦʨ ʥʘ ʤʝʩʪʦʧʦʣʦʞʝʥʠʝ ʟʘ ʤʦʥʪʘʞ). 
 
5. Разположете сензора, така че стрелката върху корпуса 
да бъде насочена право към носа на лодката, по посока 
на движението. Стрелката трябва да бъде успоредна на 
кила. 
 
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ʅʝʧʨʘʚʠʣʥʦʪʦ ʧʦʜʨʘʚʥʷʚʘʥʝ ʥʘ ʩʝʥʟʦʨʘ ʱʝ 
ʜʦʚʝʜʝ ʜʦ ʥʝʪʦʯʥʠ ʧʦʢʘʟʘʥʠʷ ʥʘ ʢʦʤʧʘʩʘ. 
 
6. Прикрепете сензора към базата като използвате  
включените в комплекта #6 - 7/8" (22 mm) винтове. 
Затягайте само ръчно. 
 
B. Access Under the Mounting Location (Достъп под 
местоположението за монтаж) 
Използвайте следващите инструкции за монтаж на сензор върху палубата и прокарване на кабела 
през монтажната повърхност.  
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ɺʘʞʥʦ ʝ ʜʦʙʨʝ ʜʘ ʧʨʝʮʝʥʠʪʝ ʤʷʩʪʦʪʦ ʠ ʥʘʯʠʥʘ ʥʘ ʤʦʥʪʘʞ ʠ ʜʘ ʧʦʣʦʞʠʪʝ ʧʨʦʙʥʦ 
ʢʘʙʝʣʠʪʝ, ʢʘʢʪʦ ʝ ʧʦʩʦʯʝʥʦ ʚ Section 1,  ʧʨʝʜʠ ʜʘ ʧʨʝʤʠʥʝʪʝ ʢʲʤ ʠʥʩʪʘʣʘʮʠʷʪʘ. 

 

1. Маркирайте местоположението за монтаж и пробийте 3/4” 
(19 mm) дупка за кабела и кабелния конектор. 

 
2. Използвайте изолирбанд, за да закрепите NMEA кабела към 
кабела на сензора 

 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ɸʢʦ ʥʝ ʝ ʥʝʦʙʭʦʜʠʤʦ ʜʨʫʛʦ ʦʩʪʘʚʝʪʝ NMEA ʢʘʙʝʣʘ 
ʧʨʠʢʨʝʧʝʥ ʢʲʤ ʩʝʥʟʦʨʥʠʷ ʢʘʙʝʣ. ɸʢʦ ʱʝ ʩʚʲʨʟʚʘʪʝ NMEA ʢʘʙʝʣʘ 
ʢʲʤ ʫʩʪʨʦʡʩʪʚʦ NMEA 0183, ʚʠʞʪʝ ʟʘ ʠʥʬʦʨʤʘʮʠʷ Section 3: 
Connect to the Control Head (ʩʚʲʨʟʚʘʥʝ ʢʲʤ ʛʣʘʚʪʘ ʥʘ 
ʬʠʰʬʘʡʥʜʝʨʘ).  
 

3. Прокарайте кабела на сензора през планирания път за 
кабела. За да използвате удължителни кабели вижте 
подробностите в Section 1: Choose the Mounting Location 
(избор на местоположение за монтаж). 

 
4. Покрийте дупката за кабела със сензора.  

 
Разположете сензора, така че стрелката върху корпуса да бъде 
насочена право към носа на лодката, по посока на движението. 
Стрелката трябва да бъде успоредна на кила.   
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ʅʝʧʨʘʚʠʣʥʦʪʦ ʧʦʜʨʘʚʥʷʚʘʥʝ ʥʘ ʩʝʥʟʦʨʘ ʱʝ ʜʦʚʝʜʝ ʜʦ ʥʝʪʦʯʥʠ ʧʦʢʘʟʘʥʠʷ ʥʘ 
ʢʦʤʧʘʩʘ. 
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5. Проверете дали сензорът е изравнен с повърхността и отбележете с молив или шило двете 
монтажни дупки. 

 
6. Преместете сензора настрани и пробийте двете пилотни дупки, като използвате 5/32” (4 

mm) бургия. 
 

7. Подравнете монтажните дупки за сензора върху пилотните дупки и завийте в тях #8 - 1¼" 
(32 mm) винтове. Затягайте само ръчно. 

 

ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ɸʢʦ ʤʦʥʪʘʞʥʘʪʘ ʧʦʚʲʨʭʥʦʩʪ ʝ ʪʲʥʢʘ ʠʣʠ ʝ ʥʘʧʨʘʚʝʥʘ ʦʪ ʣʝʢ ʤʘʪʝʨʠʘʣ, ʤʦʞʝ ʜʘ ʝ 
ʥʝʦʙʭʦʜʠʤʦ ʜʘ ʜʦʙʘʚʠʪʝ ʧʦʜʩʠʣʚʘʱʘ ʧʣʘʥʢʘ ʧʦʜ ʤʦʥʪʘʞʥʘʪʘ ʧʦʚʲʨʭʥʦʩʪ, ʟʘ ʜʘ ʩʝ ʟʘʢʨʝʧʠ 
ʥʘʜʝʞʜʥʦ ʩʝʥʟʦʨʲʪ. 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
C. No Access Under the Mounting Location (Липса на достъп под местоположението за 
монтаж) 
Използвайте следващите инструкции, за да монтирате сензора на палубата и да положите кабела 
странично ако няма място за кабел под монтажното местоположение: 
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ɺʘʞʥʦ ʝ ʜʦʙʨʝ ʜʘ ʧʨʝʮʝʥʠʪʝ ʤʷʩʪʦʪʦ ʠ ʥʘʯʠʥʘ ʥʘ ʤʦʥʪʘʞ ʠ ʜʘ ʧʦʣʦʞʠʪʝ ʧʨʦʙʥʦ 
ʢʘʙʝʣʠʪʝ, ʢʘʢʪʦ ʝ ʧʦʩʦʯʝʥʦ ʚ Section 1,  ʧʨʝʜʠ ʜʘ ʧʨʝʤʠʥʝʪʝ ʢʲʤ ʠʥʩʪʘʣʘʮʠʷʪʘ. 

 
1. Използвайте изолирбанд, за да закрепите NMEA кабела към кабела на 
сензора.  
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ɸʢʦ ʥʝ ʝ ʥʝʦʙʭʦʜʠʤʦ ʜʨʫʛʦ ʦʩʪʘʚʝʪʝ NMEA ʢʘʙʝʣʘ 
ʧʨʠʢʨʝʧʝʥ ʢʲʤ ʩʝʥʟʦʨʥʠʷ ʢʘʙʝʣ. ɸʢʦ ʱʝ ʩʚʲʨʟʚʘʪʝ NMEA ʢʘʙʝʣʘ ʢʲʤ 
ʫʩʪʨʦʡʩʪʚʦ NMEA 0183, ʚʠʞʪʝ ʟʘ ʠʥʬʦʨʤʘʮʠʷ Section 3: Connect to the 
Control Head (ʩʚʲʨʟʚʘʥʝ ʢʲʤ ʛʣʘʚʪʘ ʥʘ ʬʠʰʬʘʡʥʜʝʨʘ). 
 
2. Прокарайте кабела от сензора до главата на фишфайндера.  
 
- Сензорът има два прореза за полагане на кабели. Използвайте прореза, 
който е по-близо до планирания път на кабела. 
- Ако са необходими дупки за полагане на кабела, те трябва да са с 
размери 3/4” (19 mm), за да са съобразени с кабелния конектор. 
- За да използвате удължителни кабели, вижте подробностите в Section 1: 
Choose theMounting Location (избор на местоположение за монтаж). 
 
3. След като кабелът е положен, разположете сензора, така че 
стрелката върху корпуса да бъде насочена право към носа на 
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лодката, по посока на движението. Стрелката трябва да бъде успоредна на кила. 
 

ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ʅʝʧʨʘʚʠʣʥʦʪʦ ʧʦʜʨʘʚʥʷʚʘʥʝ ʥʘ ʩʝʥʟʦʨʘ ʱʝ ʜʦʚʝʜʝ ʜʦ ʥʝʪʦʯʥʠ ʧʦʢʘʟʘʥʠʷ ʥʘ 
ʢʦʤʧʘʩʘ. 
 
4. Проверете дали сензорът е изравнен с повърхността и отбележете с молив или шило двете 
монтажни дупки. 
 
5. Преместете сензора настрани и пробийте двете 
пилотни дупки, като използвате 5/32” (4 mm) 
бургия. 
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ʅʘʥʝʩʝʪʝ ʚʲʨʭʫ ʚʠʥʪʦʚʝʪʝ ʠ 
ʧʨʦʙʠʪʠʪʝ ʜʫʧʢʠ ʩʠʣʠʢʦʥ ʠʣʠ ʩʧʦʡʚʘʱʦ 
ʚʝʱʝʩʪʚʦ, ʫʩʪʦʡʯʠʚʠ ʥʘ ʩʦʣʝʥʘ ʚʦʜʘ, ʟʘ ʜʘ 
ʟʘʱʠʪʠʪʝ ʣʦʜʢʘʪʘ ʦʪ ʚʨʝʜʥʦʪʦ ʚʲʟʜʝʡʩʪʚʠʝ ʥʘ 
ʚʦʜʘʪʘ.  
 
6. Подравнете монтажните дупки за сензора върху 
пилотните дупки и завийте в тях #8 - 1¼" 
(32 mm) винтове. Затягайте само ръчно. 
 

 
 

 
 
3. Connect to the Control Head (Свързване с главата на фишфайндера) 
Използвайте следващите инструкции, за да свържете кабела на сензора към главата на 
фишфайндера. 
 
Пъхнете NMEA-COM конектора на сензора в COM порта, разположен на главата на фишфайндера. 
Конекторите са със специфична форма, непозволяваща обратно и неправилно инсталиране, така 
че не упражнявайте излишен натиск върху конектора при пъхането му в порта. 
 
 

- Ако има друг аксесоар, включен в COM порта, инсталирайте AS YC ("Y") cable (след 
допълнително закупуване). 
- Свържете COM конектора на Y-cable директно с COM порта на главата на фишфайндера. 
Свържете сензора с NMEA-COM конектора на Y-cable. Отново свържете другите аксесоари на 
фишфайнедра с ACCY-COM конектора на Y-cable. Виж илюстрацията Optional Configuration(s) 
for the Sensor Installation. 
 
Опция: Допълнително закупено устройство, като например автопилот, вие бихте мотли да го 
свържете към кабелите на сензора. Виж илюстрацията Optional Configuration(s) for the Sensor 
Installation 
Изводите са както следва: 

- Черен проводник (нула) 
Бял проводник (Control Head NMEA Out): извежда навигационните калкулации и команди от 
камандната глава като IN (Integrated Navigation) NMEA съобщения. Свържете белия проводник към 
проводника NMEA In на устройството. 
 
 
ИЛИ 
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- Зелен проводник (GPS NMEA Out) извежда GP (Global Positioning) NMEA съобщения 
директно от сензора. Свържете зеления проводник към проводника NMEA In на 
устройството само ако то може да разчита GP NMEA съобщения. 

 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ɺʠʞʪʝ ʨʲʢʦʚʦʜʩʪʚʦʪʦ ʟʘ ʠʥʩʪʘʣʘʮʠʷ ʥʘ ʫʩʪʨʦʡʩʪʚʦʪʦ, ʟʘ ʜʘ ʠʜʝʥʪʠʬʠʮʠʨʘʪʝ 
ʧʨʦʚʦʜʥʠʢʘ NMEA In. ʋʩʪʨʦʡʩʪʚʦʪʦ ʱʝ ʩʝ ʩʚʲʨʞʝ ʢʲʤ ʙʝʣʠʷ ʠʣʠ ʟʝʣʝʥʠʷ ʧʨʦʚʦʜʥʠʢ, ʚ 
ʟʘʚʠʩʠʤʦʩʪ ʦʪ ʥʝʛʦʚʠʪʝ NMEA ʢʦʤʫʥʠʢʘʮʠʦʥʥʠ ʠʟʠʩʢʚʘʥʠʷ (IN or GP). 
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ɺʠʞʪʝ ʟʘ ʧʦʚʝʯʝ ʠʥʬʦʨʤʘʮʠʷ Section 6: Turn on NMEA Output and Confirm the Baud 
Rate (ʚʢʣʶʯʚʘʥʝ ʥʘ NMEA ʠʟʭʦʜ ʠ ʧʦʪʚʲʨʞʜʘʚʘʥʝ ʥʘ ʩʢʦʨʦʩʪʪʘ ʥʘ ʧʨʝʥʦʩ ʥʘ ʩʠʛʥʘʣʘ) 
 
ʇʨʝʜʫʧʨʝʞʜʝʥʠʝ: ʅʝʦʙʭʦʜʠʤʦ ʝ ʜʘ ʩʪʝ ʥʘʧʨʘʚʠʣʠ ʚʩʠʯʢʠ ʠʥʩʪʘʣʘʮʠʦʥʥʠ ʩʚʨʲʟʢʠ ʧʨʝʜʠ ʜʘ 
ʚʢʣʶʯʠʪʝ ʛʣʘʚʘʪʘ ʥʘ ʬʠʰʬʘʡʥʜʝʨʘ. 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Install the Trolling Motor Bracket (Инсталиране на скобата на тролинговия мотор) 
Използвайте следващите инструкции, за да инсталирате TrollingMotor 360 Imaging. Важно е да 
прочетете изцяло инструкциите и да разберете указанията за монтаж преди да започнете процеса 
на инсталация. 
 

ʇɽɼʋʇʈɽɾɼɽʅʀɽ! ʇʨʝʜʠ ʜʘ ʟʘʧʦʯʥʝʪʝ ʠʥʩʪʘʣʘʮʠʷ ʠʟʢʣʶʯʝʪʝ ʤʦʪʦʨʘ ʦʪ ʚʩʠʯʢʠ ʚʲʟʤʦʞʥʠ 
ʠʟʪʦʯʥʠʮʠ ʥʘ ʝʣʝʢʪʨʦʟʘʭʨʘʥʚʘʥʝ.  
 
ʇʈɽɼʋʇʈɽɾɼɽʅʀɽ! ʋʚʝʨʝʪʝ ʩʝ, ʯʝ ʪʨʦʣʠʥʪʦʚʠʷʪ ʤʦʪʦʨ ʝ ʟʘʢʨʝʧʝʥ ʧʨʘʚʠʣʥʦ ʢʲʤ ʣʦʜʢʘʪʘ ʠ 
ʥʷʤʘ ʜʘ ʩʝ ʤʝʩʪʠ ʧʦ ʚʨʝʤʝ ʥʘ ʠʥʩʪʘʣʘʮʠʷʪʘ.  
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1 | Подготовка за инсталация 
 
1. Изключете мотора от всички възможни източници на електрозахранване.  
2. Прокарайте пробно Ethernet кабела от избраното местоположение за монтаж върху тролинговия 
мотор до командната глава на фишфайндера (или допълнително закупен превключвател Ethernet 
Switch). Прокарайте пробно захранващия кабел от избраното местоположение за монтаж върху 
тролинговия мотор до главния превключвател/ключ или табло за бушони/предпазители.  
 
Важно е да имате презвид следното: 
• Стойката на сондата 360 Imaging се захранва отделно от командната глава. Тя трябва да бъде 
свързана към превключвател, откъдето да бъде захранвана, когато лодката е на вода, а също да 
бъде изключвана от ел.захранване, когато лодката е на пристан/извън вода. 
• Кабелите би трябвало да се прокарат по изградена на лодката система за тяхното полагане, в 
област с минимална интерференция /смущения/, без наличие на остри ръбове, препятствия или 
прегради, които могат да повредят кабелите.  
• Кабелите ще се местят при разгръщане и прибиране на тролинговия мотор, за това е необходимо 
да им оставите достатъчна дължина за преместване.  
 
3. Когато тролинговият мотор е разгърнат във водата, стойката на сондата не трябва да има в 
зрителното си поле обекти, които да възпрепятстват разпространението на въртящите се лъчи 
(освен тролинговият мотор и композитната ос). Ако е възможно преместете настрани и под 
стойката всичко онова, което би могло да възпрепятства зрителното поле на въртящите се лъчи.  
 
 
2 | Инсталиране на скобата на тролинговия мотор 
 
ʇɽɼʋʇʈɽɾɼɽʅʀɽ! ʇʨʝʜʠ ʜʘ ʟʘʧʦʯʥʝʪʝ ʠʥʩʪʘʣʘʮʠʷ ʠʟʢʣʶʯʝʪʝ ʤʦʪʦʨʘ ʦʪ ʚʩʠʯʢʠ ʚʲʟʤʦʞʥʠ 
ʠʟʪʦʯʥʠʮʠ ʥʘ ʝʣʝʢʪʨʦʟʘʭʨʘʥʚʘʥʝ.  
 
ʇʈɽɼʋʇʈɽɾɼɽʅʀɽ! ʋʚʝʨʝʪʝ ʩʝ, ʯʝ ʪʨʦʣʠʥʪʦʚʠʷʪ ʤʦʪʦʨ ʝ ʟʘʢʨʝʧʝʥ ʧʨʘʚʠʣʥʦ ʢʲʤ ʣʦʜʢʘʪʘ ʠ 
ʥʷʤʘ ʜʘ ʩʝ ʤʝʩʪʠ ʧʦ ʚʨʝʤʝ ʥʘ ʠʥʩʪʘʣʘʮʠʷʪʘ.  
 

При тази инсталация тролинговият мотор трябва да бъде в положение изцяло прибран и положен 
хоризонтално върху палубата на лодката.   
1. Подравнете скобата под BowGuard и леко над втулката. Затворете скобата, но НЕ я 
заключвайте.  
2. Прокарайте кабелите и оста на стойката отгоре през по-малката дупка на скобата на 
тролинговия мотор.  
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3. Регулирайте стойката на оста нагоре или надолу, така че стойката да бъде на отстояние най-
малко 1" (25.4 mm) от края на пропелера.  
 
ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ! НЕ ИНСТАЛИРАЙТЕ СТОЙКАТА ТВЪРДЕ БЛИЗКО ДО ПРОПЕЛЕРА. Ако 
стойката е инсталирана твърде близко до пропелера, тя ще бъде повредена.  
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4. Завъртете скобата, докато стойката остане на разстояние не по-малко от 2" (50.8 mm) от базата 
за асистирано повдигане и на най-малко 1/2" (13 mm) от оста на тролинговия мотор. Виж 
илюстрацията Measuring the Safety Distance of the Pod and Positioning the Bracket (ʠʟʤʝʨʚʘʥʝ ʥʘ 
ʙʝʟʦʧʘʩʥʦʪʦ ʨʘʟʩʪʦʷʥʠʝ ʥʘ ʦʩʪʘ ʠ ʧʦʟʠʮʠʦʥʠʨʘʥʝ ʥʘ ʩʢʦʙʘʪʘ). 
 
 
ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ! Стойката не трябва да докосва оста на тролинговия мотор, базата за 
аситирано повдигане или други възможни обекти. Тези отстояния също трябва да се съблюдават 
по време на транспортиране, когато стойката се прибира за съхранение заедно с тролинговия 
мотор. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
5. Затворете заключващия механизъм на скобата. 
 
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ʅʝʦʙʭʦʜʠʤʦ ʝ ʜʘ ʫʧʨʘʞʥʠʪʝ ʟʥʘʯʠʪʝʣʥʘ ʩʠʣʘ ʟʘ ʩʠʛʫʨʥʦ ʠ ʥʘʜʝʞʜʥʦ ʟʘʢʣʶʯʚʘʥʝ ʥʘ 
ʩʢʦʙʘʪʘ. ɿʘʢʣʶʯʚʘʱʠʷʪ ʤʝʭʘʥʠʟʲʤ ʥʘ ʩʢʦʙʘʪʘ ʤʦʞʝ ʜʘ ʩʝ ʟʘʪʝʛʥʝ ʢʘʪʦ ʩʝ ʨʝʛʫʣʠʨʘ ʩʪʝʧʝʥʪʘ 
ʥʘ ʟʘʪʷʛʘʥʝ ʥʘ ʚʠʥʪʦʚʝʪʝ (ʚʠʞ ʠʣʶʩʪʨʘʮʠʷʪʘ ʟʘ ʧʦʟʠʮʠʦʥʠʨʘʥʝ ʥʘ ʩʢʦʙʘʪʘ). ɸʢʦ ʱʝ 
ʨʝʛʫʣʠʨʘʪʝ ʚʠʥʪʦʚʝʪʝ, ʫʚʝʨʝʪʝ ʩʝ, ʯʝ ʚʩʝʢʠ ʚʠʥʪ ʝ ʨʝʛʫʣʠʨʘʥ ʨʘʚʥʦʤʝʨʥʦ, ʢʘʢʪʦ ʦʩʪʘʥʘʣʠʪʝ.   
 
6. С помощта на имбус монтирайте двата винта Use (2) 10-32 x 5/8" върху скобата, където е 
инсталирана оста на стойката. Виж илюстрацията Securing the Pod (ʟʘʢʨʝʧʚʘʥʝ ʥʘ ʩʪʦʡʢʘʪʘ). 
 
Затегнете болтовете, така че оста на стойката да е добре закрепена и да не пропадне надолу, 
когато бъде разгърната при следващата стъпка. Затягайте само ръчно.  
 
7. Разгръщане на тролинговия мотор.  
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8. Завъртете оста на стойката, докато заобленият край на сондата се насочи по посоката на 
движение на лодката. Осовата линия на сондата трябва да е успоредна на осовата линия на 
лодката. Виж илюстрацията Aligning the Transducer (ʇʦʜʨʘʚʥʷʚʘʥʝ ʥʘ ʩʦʥʜʘʪʘ). 
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ʄʦʞʝ ʜʘ ʝ ʥʝʦʙʭʦʜʠʤʦ ʜʘ ʨʘʟʭʣʘʙʠʪʝ ʙʦʣʪʦʚʝʪʝ, ʟʘ ʜʘ ʨʝʛʫʣʠʨʘʪʝ 
ʧʦʜʨʘʚʥʷʚʘʥʝʪʦ ʥʘ ʩʦʥʜʘʪʘ.  
 
9. След като бъде завършено позиционирането на сондата ръчно затегнете докрай  болтовете, 
така че оста на сондата да бъде надеждно закрепена без риск от пропадане или завъртане по 
време на работа. Затягайте само ръчно. 
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10. Над протектора (BowGuard) развийте врътката (Depth Collar Knob), за да отстраните скобата. 
 
11. Монтирайте голямата втулка в процепа на скобата. С помощта на отвертка монтирайте винт #8-
1/2” през скобата и голямата втулка Виж илюстрацията Монтаж на втулките (Installing the Inserts). 
 
12. Монтирайте малката втулка в монолитната страна на скобата Install. Застопорете я на място и 
монтирайте отново скобата и врътката Depth Collar Knob. Уверете се, че прорезът на скобата е 
насочен надолу и приляга върху възела collar node. Виж илюстрациите Монтаж на втулките и 
повторен монтаж на врътката (Installing the Inserts and Re-installing the Depth Collar Knob). 
 
13. Затегнете ръчно докрай врътката Depth Collar Knob. 
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ɺʨʲʪʢʘʪʘ The Depth Collar knob ʪʨʷʙʚʘ ʜʘ ʙʲʜʝ ʟʘʪʝʛʥʘʪʘ ʜʦʢʨʘʡ, ʟʘ ʜʘ ʥʝ ʧʦʟʚʦʣʠ 
ʥʘ ʩʢʦʙʘʪʘ ʜʘ ʩʝ ʟʘʚʲʨʪʘ ʠ ʝʚʝʥʪʫʘʣʥʦ ʜʘ ʧʦʚʨʝʜʠ ʩʪʦʡʢʘʪʘ. ɿʘʪʷʛʘʡʪʝ ʩʘʤʦ ʨʲʯʥʦ.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3 | Route the Cables and Connect Power (Полагане на кабелите и свързване с 
електрозахранване) 
 

ʇʨʝʜʫʧʨʝʞʜʝʥʠʝ!  ʀʟʪʦʯʥʠʢʲʪ ʥʘ ʟʘʭʨʘʥʚʘʥʝ ʪʨʷʙʚʘ ʜʘ ʙʲʜʝ ʠʟʢʣʶʯʝʥ ʧʨʝʜʠ ʜʘ ʧʨʠʩʪʲʧʠʪʝ 
ʢʲʤ ʠʥʩʪʘʣʘʮʠʷʪʘ. 
 

1. Свържете захранващия кабел към конектора за захранващ кабел, върху оста на стойката и 
свържете Ethernet кабела към конектора за Ethernet кабел, върху оста на стойката. 

 
 
Конекторите са със специфична форма, непозволяваща обратно и неправилно инсталиране, така 
че не упражнявайте излишен натиск върху конектора при пъхането му в порта. Ръчно затягайте 
главите на винтовете на всеки конектор.  Виж илюстрацията Ръчно затягане на главата на винта 
(Hand-tightening the Screw Nut). 
 
2. Прокарайте кабелите до страни мотора, над носа на лодката, до избраните местоположения за 
връзка в Section 1: Prepare for Installation (ʉʝʢʮʠʷ 1, ʧʦʜʛʦʪʦʚʢʘ ʟʘ ʤʦʥʛʘʞ). Оставете достатъчна 
дължина на кабелите, позволяваща пълноценно преместване на тролинговия мотор при нормална 
работа.  
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ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ʂʘʙʝʣʠʪʝ ʪʨʷʙʚʘ ʜʘ ʩʝ ʧʦʣʦʞʘʪ ʧʨʝʟ ʠʟʛʨʘʜʝʥʘ ʥʘ ʣʦʜʢʘʪʘ ʤʘʨʰʨʫʪʥʘ ʩʠʩʪʝʤʘ ʟʘ 
ʪʷʭʥʦʪʦ ʧʨʦʢʘʨʚʘʥʝ, ʚ ʦʙʣʘʩʪ ʩ ʤʠʥʠʤʘʣʥʘ ʠʥʪʝʨʬʝʨʝʥʮʠʷ. ɺʥʠʤʘʪʝʣʥʦ ʧʨʝʛʣʝʜʘʡʪʝ 
ʠʟʙʨʘʥʠʷ ʤʘʨʰʨʫʪ/ʧʲʪ ʢʘʪʦ ʩʝ ʫʚʝʨʠʪʝ, ʯʝ ʥʷʤʘ ʦʩʪʨʠ ʨʲʙʦʚʝ, ʧʨʝʧʷʪʩʪʚʠʷ ʠʣʠ ʧʨʝʯʢʠ, ʢʦʠʪʦ 
ʙʠʭʘ ʤʦʛʣʠ ʜʘ ʧʦʚʨʝʜʷʪ ʢʘʙʝʣʠʪʝ.  
 
 
ɺʅʀʄɸʅʀɽ! ʅɽ ʄʆʅʊʀʈɸʁʊɽ ʢʘʙʝʣʠʪʝ ʧʦ ʥʘʯʠʥ, ʧʨʠ ʢʦʡʪʦ ʢʦʥʝʢʪʦʨʠʪʝ ʙʠʭʘ ʤʦʛʣʠ ʜʘ ʩʝ 
ʧʦʪʦʧʷʪ ʚʲʚ ʚʦʜʘʪʘ ʠʣʠ ʜʘ ʙʲʜʘʪ ʟʘʣʷʪʠ ʩ ʚʦʜʘ. ɸʢʦ ʢʘʙʝʣʠʪʝ ʩʘ ʤʦʥʪʠʨʘʥʠ ʚ ʟʦʥʘ, ʠʟʣʦʞʝʥʘ 
ʥʘ ʚʦʜʥʦ ʚʲʟʜʝʡʩʪʚʠʝ, ʙʠ ʙʠʣʦ ʫʜʘʯʥʦ ʜʘ ʧʨʦʣʦʞʠʪʝ ʘʥʪʠʢʦʨʦʟʠʦʥʥʘ ʩʤʘʟʢʘ ʧʦ ʚʲʪʨʝʰʥʘʪʘ 
ʩʪʨʘʥʘ ʥʘ ʢʦʥʝʢʪʦʨʠʪʝ. ʊʘʢʘʚʘ ʩʤʘʟʢʘ ʤʦʞʝʪʝ ʜʘ ʟʘʢʫʧʠʪʝ ʦʪ ʤʘʛʘʟʠʥ ʟʘ ʠʥʩʪʨʫʤʝʥʪʠ ʠʣʠ 
ʘʚʪʦʤʦʙʠʣʥʠ ʯʘʩʪʠ.  
 
3. Ethernet: Пъхнете другия край на Ethernet кабела в  Ethernet 
порта на командната грава. Затегнете ръчно куплунга.  
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ɸʢʦ ʧʨʠʪʝʞʘʚʘʪʝ ʫʨʝʜ ʦʪ ʩʝʨʠʷ 700 Series ʩ 
Ethernet,ʩʚʲʨʞʝʪʝ Ethernet ʢʘʙʝʣʘ ʢʲʤ  Ethernet Adapter 
ʢʘʙʝʣʘ (AS EC QDE). ʇʲʭʥʝʪʝ ʢʦʥʝʢʪʦʨʘ ʚ Ethernet ʧʦʨʪʘ 
ʚʲʨʭʫ ʢʦʣʝʢʪʦʨʘ ʥʘ ʢʘʙʝʣʘ. ɺʠʞ ʨʲʢʦʚʦʜʩʪʚʦʪʦ ʟʘ 
ʠʥʩʪʘʣʘʮʠʷ ʥʘ ʢʦʤʘʥʜʥʘʪʘ ʛʣʘʚʘ ʟʘ ʧʦʜʨʦʙʥʦʩʪʠ ʦʪʥʦʩʥʦ 
ʤʦʥʪʘʞʘ ʥʘ Quick Disconnect Mount. 
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ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ! Сондата 360 Imaging трябва да се се свърже към главен превключвател, 
табло с предпазители/бушони или превключвател за акумелатор/батерия.  
Humminbird не препоръчва сръзването към акумулатор без предпазигел/бушон или акумулаторен 
ключ.  
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: Humminbird ʥʝ ʥʦʩʠ ʦʪʛʦʚʦʨʥʦʩʪ ʟʘ ʧʦʚʨʝʜʠ, ʥʘʩʪʲʧʠʣʠ ʚ ʩʣʝʜʩʚʠʝ ʥʘ 
ʩʚʨʲʭʥʘʧʨʝʞʝʥʠʝ ʠʣʠ ʪʦʢʦʚ ʫʜʘʨ. ʉʦʥʜʘʪʘ 360 Imaging ʝ ʥʝʦʙʭʦʜʠʤʦ ʜʘ ʙʲʜʝ ʘʜʝʢʚʘʪʥʦ 
ʟʘʱʠʪʝʥʘ ʯʨʝʟ ʧʨʘʚʠʣʝʥ ʠʟʙʦʨ ʠ ʠʥʩʪʘʣʘʮʠʷ ʥʘ ʧʨʝʜʧʘʟʠʪʝʣ/ʙʫʰʦʥ 1 Amp. 
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ɺ ʢʦʤʧʣʝʢʪʘ ʝ ʚʢʣʶʯʝʥ ʟʘʭʨʘʥʚʘʱ ʢʘʙʝʣ ʩ ʜʲʣʞʠʥʘ 1 m, ʢʦʡʪʦ ʜʘ ʦʩʠʛʫʨʠ 
ʟʘʭʨʘʥʚʘʥʝ ʥʘ ʩʦʥʜʘʪʘ  360 Imaging. ɺʠʝ ʤʦʞʝʪʝ ʜʘ ʛʦ ʩʢʲʩʠʪʝ ʠʣʠ ʫʜʲʣʞʠʪʝ ʢʘʪʦ ʠʟʧʦʣʟʚʘʪʝ 
ʤʥʦʛʦʞʠʣʝʥ ʤʝʜʝʥ ʧʨʦʚʦʜʥʠʢ ʨʘʟʤʝʨ 18. 
 
ɺʅʀʄɸʅʀɽ! ʅʷʢʦʠ ʣʦʜʢʠ ʩʘ ʦʙʦʨʫʜʚʘʥʠ ʩ 24 ʠʣʠ 36 V ʘʣʝʢʪʨʠʯʝʩʢʠ ʩʠʩʪʝʤʠ, ʥʦ ʩʦʥʜʘʪʘ 360 
Imaging ʊʈʗɹɺɸ ʜʘ ʙʲʜʝ ʩʚʲʨʟʘʥʘ ʩ ʠʟʪʦʯʥʠʢ ʥʘ ʟʘʭʨʘʥʚʘʥʝ 12 VDC. 
 
 
4. Прокарайте захранващия кабел до главния превключвател или табло за бушони (обикновено 
разположено в близост до конзолата). Ако трябва да свържете към акумулатор, свържете към 
акумулаторен ключ (не е включен в комплекта) 
 
 
 
 
 
5a. Табло за основен превключвател/бушон: Ако има наличен терминал 
за бушон, използвайте ел.конектори тип щипка (не са включени в 
комплекта), които съответстват на терминала на таблото за бушони. 
Свържете черния проводник към нулата (—) и червения проводник към 
(+)12 VDC. Инсталирайте 1 Amp бушон (не е включен в комплекта) за 
защита на уреда. 
  
Или 
 
5b. Акумулаторен ключ: Инсталирайте акумулаторния ключ (не е включен в комплекта) като 
използвате приложените към него инструкции. Също така ще имате нужда да инсталирате inline 
държач за бушони и 1 Amp бушон (не е включен в комплекта) за защита на уреда. Свържете 
черния проводник към нулата (—) и червения проводник към (+)12 VDC. 
 
ʇʨʝʜʫʧʨʝʞʜʝʥʠʝ! ɸʢʦ ʥʝ ʤʦʞʝʪʝ ʜʘ ʩʝ ʩʥʘʙʜʠʪʝ ʩ ʘʢʫʤʫʣʘʪʦʨʝʥ ʢʣʶʯ ʠ ʩʪʝ ʧʨʠʥʫʜʝʥ ʜʘ 
ʩʚʲʨʞʝʪʝ ʟʘʭʨʘʥʚʘʱʠʷ ʢʘʙʝʣ ʜʠʨʝʢʪʥʦ ʢʲʤ ʘʢʫʤʫʣʘʪʦʨʘ, ʠʤʘʡʪʝ ʧʨʝʜʚʠʜ, ʯʝ ʪʦʚʘ ʱʝ ʠʟʪʦʱʠ 
ʘʢʫʤʫʣʘʪʦʨʘ. HumminbirdÈ ʥʝ ʧʨʝʧʦʨʲʯʚʘ ʩʚʲʨʟʘʚʥʝ ʢʲʤ ʘʢʫʤʫʣʘʪʦʨ ʙʝʟ ʧʦʜʭʦʜʷʱ ʟʘ ʮʝʣʪʘ 
ʙʫʰʦʥ ʠ ʢʣʶʯ. 
 
 
6. Изолирайте мястото на свързване на кабела. 
 
7. Подсигурете кабелите с връзки по протежение на техния път за по пригледен вид. 
 
Set up the Control Head  
(700, 800, 900, and 1100 Series) 
Use the following instructions to power on the control head and confirm the 
360 Imaging transducer and the GPS Receiver/Heading Sensor are detected by the unit. 
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Set up the Control Head (Настройка на командната глава на фишфайндера) 
(700, 800, 900, and 1100 Series) 
 
Използвайте следващите инструкции, за да включите главата на фишфайндера и да потвърдите, 
че сондата 360 Imaging и GPS Receiver/Heading Sensor са засечени от устройството. 
 
ɺʥʠʤʘʥʠʝ! ʅʝʦʙʭʦʜʠʤʦ ʝ ʜʘ ʟʘʚʲʨʰʠʪʝ ʚʩʠʯʢʠ ʠʥʩʪʘʣʘʮʠʦʥʥʠ ʚʨʲʟʢʠ ʧʨʝʜʠ ʜʘ ʚʢʣʶʯʠʪʝ 
ʛʣʘʚʘʪʘ ʥʘ ʫʨʝʜʘ. ʅʘ ʛʣʘʚʘʪʘ ʥʘ ʫʨʝʜʘ ʤʦʞʝ ʜʘ ʦʪʥʝʤʝ ʜʦ ʝʜʥʘ ʤʠʥʫʪʘ, ʟʘ ʜʘ ʨʘʟʧʦʟʥʘʝ 
ʩʦʥʜʘʪʘ 360 Imaging ʠ ʜʨʫʛʦʪʦ ʧʨʠʢʘʯʝʥʦ ʦʙʦʨʫʜʚʘʥʝ. 
 
 
1. Power on and Confirm Connections (Включване и потвърждаване на връзки)  
 
 

1. Включете източника на захранване от основния ключ. 

2. Натиснете бутон POWER/LIGHT,   разположен на главата на уреда. Ако включвате 
главата на уреда в Ethernet мрежа от няколко фишфайндера, най-напред включете уреда, 
който е свързан със сондата 360 Imaging. 

3. Когато се появи заглавният екран, натиснете бутон MENU, за да се отвори менюто Start-Up 
Options. 

4. Използвайте 4-посочния бутон за управление на курсора, за да изберете режим Normal и 
натиснете RIGHT (дясно) на 4-посочния бутон на курсора, за да го маркирате. 

5. Натиснете и задръжте бутон VIEW. Select System > Accessory Test. Уверете се, че AS 360 и 
GPS + Heading Sensor присъстват в списъка като Connected (свързани). Необходимо е 
около минута време, за да бъде разпознато това оборудване. 

6. Натиснете и задръжте бутон VIEW. Select System > GPS Diagnostic View. Уверете се, че се 
показва External GPS и Fix Type показва Enhanced или 3D.  

 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ɸʢʦ GPS Diagnostic View ʠʣʠ Accessory Test ʥʝ ʩʝ ʧʦʢʘʟʚʘʪ ʚ ʨʦʪʘʮʠʷʪʘ ʥʘ 
ʠʟʦʙʨʘʞʝʥʠʷʪʘ (View Rotation), ʥʘʪʠʩʥʝʪʝ ʜʚʫʢʨʘʪʥʦ ʙʫʪʦʥ MENU, ʟʘ ʜʘ ʦʪʚʦʨʠʪʝ Main Menu. 
ʀʟʙʝʨʝʪʝ Views tab > GPS Diagnostic View ʠʣʠ Accessory Test. ʇʨʦʤʝʥʝʪʝ ʥʘʩʪʨʦʡʢʘʪʘ ʥʘ ʚʩʷʢʦ 
ʠʟʦʙʨʘʞʝʥʠʝ ʜʘ ʙʲʜʝ Visible (ʚʠʜʠʤʦ). 
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2. Set up 360 Imaging on the Control Head (Настройка на 360 Imaging от главата на 
фишфайндера) 
 
За да работите със сондата от командната глава, сондата трябва да бъде избрана/селектирана от 
мрежата. След като изберете сондата 360 Imaging от мрежата, свързаните с нея изображения и 
менюта ще бъдат добавени към системата.  
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

 Select 360 Imaging on the Network (Изберете 360 Imaging от мрежата) 
 

Потвърдете, че AS 360 е избран в диалоговата кутия за настройка на мрежови източник (Network 
Source Setup dialog box). Може да е нужна около минута, за да бъде разпознато оборудването. 
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ɸʢʦ AS 360 ʚʝʯʝ ʝ ʠʟʙʨʘʥ (ʤʘʨʢʠʨʘʥʦ ʩʲʩ ʟʥʘʢ ʟʘ ʦʪʤʝʪʢʘ), ʤʦʞʝ ʜʘ ʧʨʝʩʢʦʯʠʪʝ 
ʪʘʟʠ ʩʪʲʧʢʘ. ʇʨʝʤʠʥʝʪʝ ʢʲʤ Test 360 Imaging on the Control Head (ʪʝʩʪʚʘʥʝ ʥʘ 360 Imaging ʩ 
ʢʦʤʘʥʜʥʘʪʘ ʛʣʘʚʘ). 

 
1. Основно меню (Main Menu): Натиснете еднократно бутон MENU.  
2. Изберете Network tab > Network Source Setup. Натиснете RIGHT (дясно) на бутона на 
курсора. 

3. Изберете етикет 360 от диалоговата кутия за настройка на мрежови източник (Network 
Source Setup dialog box).  

4. Изберете AS 360 от списъка със сонди. Натиснете RIGHT (дясно) на бутона на курсора. В 
кутията ще се появи отметка, показваща, че е избран. 

5. Натиснете бутон EXIT, докато диалоговата кутия се затвори. 
 

 
ʇʨʝʜʫʧʨʝʞʜʝʥʠʝ! ʉʪʦʡʢʘʪʘ ʥʝ ʪʨʷʙʚʘ ʜʘ ʙʲʜʝ ʚʲʚ ʚʦʜʘʪʘ ʧʨʠ ʜʚʠʞʝʥʠʝ ʥʘ ʣʦʜʢʘʪʘ ʩ ʚʠʩʦʢʘ 
ʩʢʦʨʦʩʪ. ʉʪʦʡʢʘʪʘ ʪʨʷʙʚʘ ʜʘ ʩʝ ʨʘʟʛʨʲʱʘ ʚʲʚ ʚʦʜʘʪʘ, ʩʘʤʦ ʢʦʛʘʪʦ ʣʦʜʢʘʪʘ ʩʝ ʜʚʠʞʠ ʩʲʩ 
ʩʢʦʨʦʩʪ ʦʪ 0 ʜʦ 12 ʢʤ.ʯʘʩ. 
 

 

3. Test 360 Imaging on the Control Head (Тестване на 360 Imaging от главата на фишфайндера) 
 
Необходимо е да се уверите, че сондата 360 Imaging™ изпраща информация от отразените 
сонарни сигнали към екрана на фишфайндера. 
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ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ʠʥʩʪʨʫʢʮʠʠʪʝ ʚ ʪʦʟʠ ʨʘʟʜʝʣ ʪʨʷʙʚʘ ʜʘ ʩʝ ʧʨʠʣʘʛʘʪ ʧʨʠ ʜʚʠʞʝʥʠʝ ʥʘ ʣʦʜʢʘʪʘ ʩ 
ʥʠʩʢʘ ʩʢʦʨʦʩʪ (0 ʜʦ 12 ʢʤ.ʯ.), ʧʨʠ ʩʧʦʢʦʡʥʠ, ʦʪʢʨʠʪʠ ʚʦʜʠ, ʚ ʦʙʰʠʨʥʘ ʘʢʚʘʪʦʨʠʷ, ʜʘʣʝʯ ʦʪ 
ʧʣʠʪʯʠʥʠ, ʧʣʘʚʘʪʝʣʥʠ ʩʲʜʦʚʝ ʠʣʠ ʜʨʫʛʠ ʧʨʝʧʷʪʩʪʚʠʷ. 
 
Confirm the 360 Imaging Sonar Operation (Потвърждаване на работата на 360 Imaging Sonar) 
 

1. Натиснете бутон VIEW, докато изображението 360 Imaging™ се покаже на екрана. На 
екрана ще се покаже диалогова кутия. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
2. Start Pinging: Натиснете RIGHT (дясно) на 4-посочния бутон на курсора, за да започнете да 
използвате 360 Imaging. 

 
3. Отразените сонарни сигнали от сканиране 360 ще започнат да се показват в изображение 

360 View. 
 

- Bottom (Дъно): Уверете се, че дъното е видимо на екрана. 
- Blocked Beams (Блокирани лъчи): Ако сонарните лъчи достигнат до твърда повърхност, на 
екрана тя ще се изобрази в ярко бял цвят. Ако сонарните лъчи са възпрепятствани от 
странични обекти, преместете, ако е възможно, тези обекти или регулирайте височината на 
стойката (виж за повече информация раздела за инталация). Вие също така можете да 
настроите обхвата 360 Range ʦʪ менюто X-Press Menu, за да виждате повече или по-малко 
подробности върху екрана. В някои случаи тролинговият мотор ще се появи на екрана като 
сянка. 

 
4. Stop Pinging: Когато приключите с прегледа на работата, натиснете еднократно бутон 

MENU. Изберете Stop 360 Ping и натиснете  RIGHT (дясно) на 4-посочния бутон на курсора. 
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4. Confirm the Heading Sensor Operation (Потвърждаване функционирането на сензора за 
посока) 
 
Необходимо е да се уверите, че Heading Sensor (сензор за посока) е инсталиран правилно като 
разгледате цифровите показания за посоката. 
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ʊʘʟʠ ʧʨʦʮʝʜʫʨʘ ʪʨʷʙʚʘ ʜʘ ʩʝ ʠʟʧʲʣʥʷʚʘ ʧʨʠ ʜʚʠʞʝʥʠʝ ʥʘ ʣʦʜʢʘʪʘ ʩ ʥʠʩʢʘ ʩʢʦʨʦʩʪ, ʚ 
ʩʧʦʢʦʡʥʠ, ʦʪʢʨʠʪʠ ʚʦʜʠ, ʚ ʦʙʰʠʨʥʘ ʘʢʚʘʪʦʨʠʷ, ʜʘʣʝʯ ʦʪ ʧʣʠʪʯʠʥʠ, ʧʣʘʚʘʪʝʣʥʠ ʩʲʜʦʚʝ ʠʣʠ 
ʜʨʫʛʠ ʧʨʝʧʷʪʩʪʚʠʷ. 
 

1. Main Menu: Натиснете двукратно бутон MENU. 
2. Изберете Navigation tab > North Reference > Magnetic. 
3. Натиснете бутон EXIT. 
4. Изберете Setup tab > Select Readouts. 
 

ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ɸʢʦ ʦʧʮʠʷʪʘ ʥʘ ʤʝʥʶʪʦ Select Readouts (ʠʟʙʦʨ ʥʘ ʧʦʢʘʟʘʥʠʷ) ʥʝ ʩʝ ʧʦʷʚʷʚʘ ʧʦʜ 
ʝʪʠʢʝʪ Setup, ʧʨʦʤʝʥʝʪʝ ʧʦʪʨʝʙʠʪʝʣʩʢʠʷ ʨʝʞʠʤ ʥʘ Advanced. ʀʟʙʝʨʝʪʝ MainMenu > Setup tab 
> UserMode >Advanced. 
 

5. Изберете положение на показания (Readout position) и използвайте RIGHT (ляво) или LEFT 
(дясно) на 4-посочния бутон на курсора, за да изберете Heading (посока). Изберете друго 
положение на показания (Readout position) и изберете Course (курс). 

6. Натиснете бутон EXIT, докато се затвори Main Menu. 
7. Натиснете и задръжте бутон VIEW. Изберете Sonar > Sonar View. 
8. Управлявайте лодката по права линия в спокойни, открити води със скорост 8 км.ч. 
сравнете цифровите показания за посоката върху екрана с цифровите показания от Course 
(COG). Отклонението между тях би трябвало да бъде в рамките на 5°. 

 



 
23 

Настройка: За да настроите нулевата точка на сензора за посока (Heading Sensor), изберете Main 
Menu > Navigation tab > Heading Offset. Натиснете RIGHT (дясно) или LEFT (ляво) на 4-посочния 
бутон на курсора, за да регулирате настройката.  
 
Ако процедурата е неуспешна: Ако цифровите показания за посоката от сензора за посока се 
различават значително от показанията от COG, Heading Sensor може да е бил инсталиран в 
местоположение с прекомерна магнитна интерференция. Проверете местоположението на 
инсталацията и възможните магнитни смущения в тази област.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
5. Добавяне на Offset функции към 360 Imaging Display (по желание) 
Меню настройките в този раздел спомагат за интерпретиране на местоположението на обектите 
при изображение 360 View. 
 
Настройте 360 Heading Offset.  
Ако местоположенията на обектите върху екрана 360 Imaging леко се различават от това, което 
наблюдавате в заобикалящата ви среда, използвайте 360 Heading Offset, за да коригирате 
подравняването на екрана 360 Imaging. 
Например ако във водата има обект, който се показва на лявата страна на на изображението 360 
View, но вие виждате, че обектът е право срещу вас, можете да изполвате тази настройка, за да 
завъртите екрана.  

 
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ʊʘʟʠ ʤʝʥʶ ʦʧʮʠʷ ʪʨʷʙʚʘ ʜʘ ʩʝ ʥʘʩʪʨʦʠ/ʨʝʛʫʣʠʨʘ, ʜʦʢʘʪʦ ʩʦʥʜʘʪʘ 360 Imaging ʝ ʚ 
ʨʘʙʦʪʝʥ ʨʝʞʠʤ ʠ ʠʟʣʲʯʚʘ/ʧʨʠʝʤʘ ʩʠʛʥʘʣʠ.  
 
1. Main Menu (Главно меню): Натиснете двукратно бутон MENU. 
2. Изберете етикет Accessories tab > 360 Sonar Settings > 360 Heading Offset. 
3.Натиснете бутоните на курсора RIGHT (дясно) или LEFT (ляво), за да промените ъгъла (сива 
линия) и натиснете бутон CHECK/INFO, за да потвърдите вашата настройка. Нулевата точка върху 
екрана е представена със зелена линия.  
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Показване на икона 360 Offset Icon 
Използвайте 360 Offset, за да покажете икона, представяща местоположението на инсталиране на 
GPS Receiver/Heading Sensor в изображенитето 360 Imaging View. При наличие на показана икона 
360 Offset Icon, е по-лесно да се интерпретира местоположението на обекти върху изображението. 
Например ако GPS Receiver/Heading Sensor е инсталиран на разстояние 6 метра от сондата  360 
Imaging, настройте 360 Offset на стойност 6. В изображението ще се покаже икона, показваща 
местоположението на Сензора. 
 

1. Измерете разстоянието от сондата 360 Imaging до GPS Receiver/Heading Sensor върху вашата 
лодка. 
 
2. Main Menu (Главно меню): Натиснете двукратно бутон MENU. 
 

3. Изберете етикет Accessories tab > 360 Sonar Settings > 360 Offset. 
4. Натиснете бутоните на курсора RIGHT (дясно) или LEFT (ляво), за да зададете разстоянието 
между сондата 360 Imaging и GPS Receiver/Heading Sensor. (–30 ft to 0 ft; Default = 0 [Off]) 
 
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ʉʠʤʚʦʣʲʪ ʣʦʜʢʘ ʪʨʷʙʚʘ ʜʘ ʙʲʜʝ ʚʢʣʶʯʝʥ (On), ʟʘ ʜʘ ʤʦʞʝ  ʠʢʦʥʘʪʘ 360 Offset Icon 
ʜʘ ʩʝ ʧʦʢʘʞʝ ʥʘ ʝʢʨʘʥʘ. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Символът лодка представя местоположението на сондата 360 Imaging.  
 

 
Местоположение на курсора: Разположен върху екрана, на средата между сондата 360 
Imaging и GPS/Heading Sensor, от дясната страна на лодката (позволява ви да се 

ориентирате къда да замятате). 
 

360 Offset Icon представя местоположението на  GPS Receiver/Heading Sensor.  
B 
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6. Turn on NMEA and Confirm the Baud Rate (for devices connected to the Sensor pigtail only) 
(Включване на NMEA и Потвърждаване на скоростта на предаване на сигнала) (само за 
устройства, свързани със Sensor pigtail) 
 
Ако сте свързали устройство с кабелните проводници на Sensor pigtail, включете NMEA извода, за 
да активирате комуникация и output NMEA 0183 sentences от командната глава. Също така е важно 
да се отбележи следното:  
 

- Ако GPS Receiver/Heading Sensor е свързан с главата на фишфайндера и NMEA изводът е 
включен, главата на фишфайндера ще работи единствено на скорост на сигнала от 38400. 
Ако има аксесоар, свързан към Sensor pigtail, той също трябва да работи на скорост на 
сигнала от 38400. Вижте вашето ръководство за инсталация на аксесоари, за да зададете 
скорост на сигнала от 38400. Вижте ръководството за инсталация на вашето устройство, за 
да научите как да зададете скорост на сигнала 38400. 

- Ако NMEA изводът е изключен, тогава следните скорости на сигнала 4800, 9600 и 38400 са 
налични на главата на фишфайндера и не се изисква друго действие. 

 
 
Включване/изключване на NMEA извод 
 
1. Main Menu: Натиснете двукратно бутон Menu. 
2. Изберете Setup tab > NMEA Output. 
3. Натиснете RIGHT (дясно) или LEFT (ляво) на 4-посочния бутон на курсора, за да изберете 
On или Off. (Default = Off). 

 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ʅʘ ʚʘʰʠʷ ʬʠʰʬʘʡʥʜʝʨ ʤʝʥʶ ʦʧʮʠʷʪʘ ʤʦʞʝ ʜʘ ʙʲʜʝ ʠʟʧʠʩʘʥʘ ʢʘʪʦ NMEA 0183 
Output ʠʣʠ NMEA Output. ɸʢʦ ʤʝʥʶ ʦʧʮʠʷʪʘ ʥʝ ʩʝ ʧʦʢʘʟʚʘ ʧʦʜ ʝʪʠʢʝʪ Setup, ʧʨʦʚʝʨʝʪʝ ʜʘʣʠ 
ʧʦʪʨʝʙʠʪʝʣʩʢʠʷʪ ʨʝʞʠʤ ʝ ʟʘʜʘʜʝʥ ʢʘʪʦ Advanced (Setup tab > User Mode > Advanced). 
 

7. Set up the Network and Alarms (Настройка на мрежата и алармите) 
 
След като сте потвърдили всички връзки, сондата 360 Imaging е готова за използване на вода.  
Разгледайте 360 Operations Manual (ръководство за експлоатация), за да настроите дълбочинния 
източник, температурния източник и алармите 360 Imaging. 
 
 
Power Off (Изключване) 
 
 
ʇʨʝʜʫʧʨʝʞʜʝʥʠʝ! ʂʦʛʘʪʦ ʣʦʜʢʘʪʘ ʝ ʥʘ ʩʲʭʨʘʥʝʥʠʝ ʠʣʠ ʩʝ ʥʘʤʠʨʘʥʘ ʥʘ ʜʦʢ, ʩʦʥʜʘʪʘ 360 Imaging 
ʪʨʷʙʚʘ ʜʘ ʩʝ ʠʟʢʣʶʯʠ, ʟʘ ʜʘ ʩʝ ʧʨʝʜʧʘʟʠ ʘʢʫʤʫʣʘʪʦʨʘ ʦʪ ʠʟʪʦʱʘʚʘʥʝ.    
 
 

1. Изключване на главата на фишфайндера 
 

 
 

1. Натиснете и задръжте бутон POWER/LIGHT.  
 
ɺʥʠʤʘʥʠʝ! ʀʟʢʣʶʯʚʘʥʝʪʦ ʥʘ ʛʣʘʚʘʪʘ ʥʘ ʬʠʰʬʘʡʥʜʝʨʘ ʥʷʤʘ ʜʘ ʠʟʢʣʶʯʠ ʩʦʥʜʘʪʘ 360 Imaging.  
 
 

 
2. Изключете захранването от главния ключ, прекъсвач или акумулаторен ключ. 
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ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ʀʟʢʣʶʯʚʘʥʝʪʦ ʥʘ ʩʦʥʜʘʪʘ 360 Imaging ʱʝ ʟʘʚʠʩʠ ʦʪ ʠʥʩʪʘʣʘʮʠʷʪʘ ʠ 
ʟʘʭʨʘʥʚʘʱʠʪʝ ʚʨʲʟʢʠ ʥʘ ʚʘʰʘʪʘ ʣʦʜʢʘ. 
 

 
2. Плаване с монтирана стойка 
1. Уверете се, че врътката (Depth Collar Knob) е затегната ръчно до край.  
2. Стойката не трябва да докосва оста на тролинговия мотор, базата или други обекти. Това също 
така е от критично значение по време на транспортиране или когато тролинговият мотор е прибран.  
Проверете стабилността на скобата на тролинговия мотор след първоначално използване и 
регулярно след това, за да сте сигурни, че монтажът и заключването са стабилни. 
 
ɿʘʙʝʣʝʞʢʘ: ɿʘ ʠʟʠʩʢʚʘʥʠʷʪʘ ʦʪʥʦʩʥʦ ʦʪʩʪʦʷʥʠʷʪʘ, ʚʠʞʪʝ ʀʥʩʪʘʣʠʨʘʥʝ ʥʘ ʩʢʦʙʘʪʘ ʥʘ 
ʪʨʦʣʠʥʛʦʚʠʷ ʤʦʪʦʨ, ʩʪʲʧʢʘ 4 (Install the Trolling Motor Bracket, step 4). 
 
Maintenance (Поддръжка) 

Вашият Humminbird® fishfinder е създаден да ви служи безотказно в продължине на  години, като за 
целта е необходима известна поддръжка. Следвайте описаните по-долу стъпки, които ще 
гарантират безупречната работа на уреда ви. 

Поддръжка на коомандната глава на уреда: 

Важно е да се имат предвид следните предупреждения, когато се изпозва тялото на уреда. 

- Химикали, като тези, съдържащи се в спрейовете срещу насекоми и слънцезащитните 
препарати, могат да увредят непоправимо екрана на уреда. Такива повреди не се покриват 
от гаранцията. 

- Никога не оставяйте тялото на уреда в затворен автомобил или в багажника на автомобил. 
Високите температури в автомобила при горещо време могат да повредят електрониката.  

Ползвайте следващите съвети за почистване на тялото и екрана на уреда. 

Екран: За да почистите екрана на уреда използвайте мек сапун и топла вода.  Подсушете екрана с 
мека кърпа. Внимавайте да не издраскате екрана. Ако останат водни петънца, използвайте разтвор 
от вода и оцет.  

ɺʥʠʤʘʥʠʝ! ʅʝ ʠʟʧʦʟʚʘʡʪʝ ʧʨʝʧʘʨʘʪ ʟʘ ʧʦʯʠʩʪʚʘʥʝ ʥʘ ʩʪʲʢʣʦ. ʍʠʤʠʢʘʣʠʪʝ ʚ ʪʦʟʠ ʨʘʟʪʚʦʨ 
ʤʦʛʘʪ ʜʘ ʧʨʝʜʠʟʚʠʢʘʪ ʩʧʫʢʚʘʥʝ ʥʘ ʝʢʨʘʥʘ ʥʘ ʫʨʝʜʘ. 

ɺʥʠʤʘʥʠʝ! ʅʝ ʙʲʨʰʝʪʝ ʝʢʨʘʥʘ ʘʢʦ ʧʦ ʥʝʛʦ ʠʤʘ ʧʨʘʭ ʠʣʠ ʤʘʟʥʠʥʘ. 

Тяло: Ако върху тялото на уреда попаднат пръски солена вода, избършете засегнатата повърхност 
с кърпа, навлажнина със сладка вода. 

  
Поддръжка на сондата: 

Ползвайте следните съвети за поддръжка изправността на сондата. 

- Ако лодката ви остава във вода за дълъг период от време, водорасли и друга морска 
растителност могат да намалят ефективната работа на сондата. Периодично почиствайте 
лицевата страна на сондата с кърпа, навлажнина със сладка вода. 

- Ако лодката ви не е била пускана на вода за дълъг период от време, може да отнеме малко 
време на сондата да се овлажни при установяване на контакт с водата. Малки въздушни 
мехури могат да се изкачат до повърхността на сондата и да повлияят на правилното й 
функциониране. С времето тези мехурчета ще се разпръснат, но също така вие сами 
можете да изтриете лицевата страна на сондата с пръсти, след като сондата е поставена 
във водата. 
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Поддръжка на Trolling Motor 360 Imaging  
 
Използвайте следната информация за поддръжка на инсталацията на сондата 360 Imaging 
Transducer. 
• Проверете стабилността на скобата на тролинговия мотор след първоначално използване и 
регулярно след това, за да сте сигурни, че монтажът и заключването са стабилни. 
• Ако лодката ви ще се съхранява за дълъг период, отстранете стойката от скобата и оставете 
сондата на съхранение в сухо помещение при температера (–40°C to 70°C). 
 

 
Troubleshooting (Откриване и отстраняване на проблеми)  
 
Преди да се свържете ресурсния център на потребителя на Нumminbird, моля, прочетете 
следващия раздел. Ако отделите време да прочетете тези указания за откриване и отстраняване 
на проблеми, може сами да се справите с тях и така да избегнете изпращането на вашето 
устройство за ремонт.  

 

 
Фишфайндерът  не се включва 
 
Ако вашата система не се включва, използвайте ръководството за инсталиране, което е приложено 
към нея, във връзка с конкретни подробности, като в същото време се уверите, че: 

¶ Захранващият кабел е правилно свързан с управляващата глава на фишфайндера; 

¶ Захранващият кабел е свързан правилно, като червеният проводник е на положителния полюс 
на батерията, а черният е на отрицателния полюс или е заземен;  

¶ Предпазителят е в изправност;  

¶ Напрежението на батерията е поне 10 V; 
 
Отстранете всички известни ви проблеми, включително и премахване на ръждата от полюсите на 
батерията или проводниците, или дори, ако е необходимо, заменете батерията.  
 
 
Фишфайндерът се включва на режим симулатор, когато има свързана сонда   
 
В допълнение към сондата 360 Imaging вие ще имате и стандартна сонда Humminbird®, свързана 
към главата на фишфайндера. Ако сондата е свързана и е работеща, при включване на 
риболовната система за първи път автоматично се задейства режим на работа Normal.  Ако при 
включване на риболовната система тя автоматично задейства режима Симулатор, дори и ако вече 
има свързана сонда, това означава, че управляващата глава не открива сондата. 
 
Осъществете следните стъпки за откриване на проблема:  
 

¶ Проверете връзките на всички сонди, които са свързани към главата на фишфайндера или в 
Ethernet мрежа. Вижте ръководството за инсталиране на сондата, включено в комплекта на 
вашия фишфайндер, за информация относно връзките. 

¶ Разгледайте ръководството за инсталиране на сонда 360 Imaging, за да се уверите, че кабелът 
на сондата е свързан правилно към фишфайндера. Свържете го отново ако е необходимо и 
включете фишфайндера отново, за да видите дали проблемъте отстранен. 

¶ Тъй като сондата 360 Imaging е в мрежата, може да е нужна около минута, за да бъде 
засечена в мрежата. Използвайте 4-посочния бутон за управление на курсора, за да изберете 
режим Normal от Start-Up Options Menu. В това ръководство вижте Set up the Control Head, 
Section 1. Power on and Confirm Connections 

¶ Подменете неработещата сонда с работеща, ако имате такава, и отново включете 
управляващата глава.  
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¶ Проверете кабела на сондата. Подменете сондата, ако кабелът е повреден или корозирал.  
 
 

Откриване на причината за шум 
Електрическият шум обикновено влияе на екрана, като причинява появата на множество черни 
точки при високи скорости и при високи показания на чувствителност. Един или повече от 
дадените по-долу източници може да причини шум или интерференция.  
 
 

Възможен източник на 
шума 

Как да изолираме източника на шума 

Други електронни 
устройства 

Изключете всички електронни устройства наоколо, за да 
видите дали проблемът продължава, след това започнете 
да ги включвате едно по едно, за да видите дали шумът 
се появява отново.  

Моторът на лодката За да определите дали двигателят на лодката е източник 
на шума, увеличете оборотите, докато лодката е 
неподвижна, за да видите дали шумът се увеличава 
пропорционално; ако се появи шум, когато форсирате 
двигателя, проблемът може да бъде в свещите, в 
алтернатора или в проводника на тахометъра. Сменете 
запалните свещи с резисторни свещи, инсталирайте 
филтър за алтернатора или прекарайте проводниците за 
захранване на управляващата глава и на сондата по-
далече от проводниците на мотора.  
 

Кавитация от витлото на 
лодката 

Турбуленцията, създавана от перката може да 
предизвика шум. Уверете се, че сондата е монтирана 
поне на 6” (15.24 cm) от перката и че през цялото време 
водата преминава гладко по лицевата страна на сондата.  

 
 
 
 
 
 
Спецификации: 
 
Работна честота ........................................................................................................ 455 kHz 
Област на покритие ..................................................................... 455 kHz: (2) 90° @ -10 dB 
Разграничаване на целите................................................................ 2 1/2 inches (63.5 mm) 
Изходяща мощност ......................................... 500 Watts (RMS),4000 Watts (Peak to Peak) 
Изисквания за напрежение ............................................................................. 10 to 20 VDC 
Сила на тока .......................................................................................................5 A maximum 
Работна температура................................................................ 32°F до 158°F (0°C до 70°C) 
Температура на съхранение .......................................... –40°F до 158°F (–40°C до 70°C) 
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