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CARACTERISTICAS

Largo de fuselaje: 298mm

Peso bruto: alrededor de 112grs
Motor: motor coreless

Altura total: 76mm

Bateria: Li-P0 3.7 V

Diametro rotor principal: 135mm
Tiempo de carga: alrededor de 70 min.

INTRODUCCION

* Disefio de rotor de cuatro aspas asegura un funcionamiento méas estable
y potente y crea todo tipo de accién en 3D més facil.

* Modo retorno y modo auténomo disponibles
» Nueva estructura de disefio hace mas facil montaje y mantenimiento

* Con la adopcién de la tecnologia de conexién automatica de 2,4 GHz,
decenas de modelos se pueden jugar al mismo tiempo.

» Equipado con el sistema de control giroscdpico de 4 ejes més reciente,
este modelo tiene las caracteristicas de vuelo estable y la operacion facil.

* Bateria completamente cargada puede soportar 8,5 minutos de vuelo uniforme

Descripcidn cantidad descripcion cantidad descripcién Cantidad
Modelo 1 Aspas 4 Tornillo 4
remoto 1 Aterrizaje 2 Destornillador 1
Manual 1 protectores 4 Cargador USB 1

Gracias por la compra de este producto.

Por favor lea este manual cuidadosamente antes de su uso y consérvelo para futuras consultas.



REGLAS DE SEGURIDAD

* Este producto no es un juguete. Solo para mayores de 14 afios de edad.

« Por favor lea este manual de instrucciones cuidadosamente antes de operar
el producto.

* El usuario se hace responsable por el adecuado uso del dispositivo. Los
fabricantes y distribuidores declinan toda responsabilidad por los dafios causados
por el mal uso.

* Mantenga los accesorios pequefios lejos de los nifios para evitar accidentes.

* Mantener las baterias lejos del fuego o altas temperaturas.

* Al volar el modelo, hagalo a 1-2 metros de otro equipo u otras personas para
evitar lesiones debido a la colisién.

* No desarme o modifique el producto, podria originar averias o accidentes.

* Vuele el modelo dentro de su rango de vision para un facil control y seguridad.
* Necesita supervision de un adulto cuando este modelo sea usado por nifios.

» Reemplazar baterias por mismo modelo o equivalente.

* Coloque las baterias con la polaridad correcta.

* Las baterias no recargables no deben ser cargadas. el transmisor necesita

3 baterias tipo AA.

* No mezcle baterias viejas y nuevas.

* Las baterias recargables deben ser removidas del transmisor antes de cargarse.
* Las baterias recargables deben ser cargadas con supervisiéon de un adulto.

* Las baterias agotadas deben ser extraidas del transmisor.

« Los terminales de alimentacién no deben ser cortocircuitados.



REGLAS DE SEGURIDAD

Transmisor LCD (Tx)
Principales caracteristicas

« Sistema de control de microordenador la tecnologia 2.4Ghz de conexién
automatica, Se puede utilizar en areas de conglomeracién de helicopteros
y drones sin ninguna interferencia.

« Controla la funcién arriba, abajo, adelante, atras, hacia la izquierda, hacia

la derecha, gire a la izquierda, gire a la derecha y 3D flip & roll.

» La palanca de control del acelerador se puede cambiar libremente de acuerdo
a los habitos del usuario.
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COMO INSTALAR LAS BATERIAS EN EL TRANSMISOR (TX)
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N° Funcién Descripcion
1 [Switch MODO Toquelo para cambiar de lugar los comandos
2 |[Encendido de luz  [Encendido y apagado de las luces

Modo Headless
Retorno con un
boton

Mantenga presionado para modo headless
Presion corta para retorno

Comando izquierdo

MODO 1. arriba, abajo, izquierda y derecha
MODO 2: arriba, abajo, giro a la izquierda y
derecha

4 [Trimmer A MODO 1: corrige el movimiento izquierda y
derecha
MODO 2: corrige el movimiento de giro

5 |Switch de En posicién ON enciende, en OFF se apaga

encendido

6 [Trimmer B MODO 1: corrige el movimiento de giro
MODO 2: corrige el movimiento izquierda y
derecha

7 [Trimmer C MODO 1y 2: corrige el movimiento adelante y
atras

8 |Comando derecho [MODO 1: adelante, atras, giro a la izquierda y

derecha
MODO 2: adelante, atras, izquierda, derecha

Switch de velocidad

Existen dos modos de vuelo, vuelo lento y
rapido

10 Vuelta 3D Con el dron en el aire, toque este botdn y
mueva el comando a la derecha o izquierda o
arriba o abajo y el dron hara una vuelta 3D
seglin su movimiento.

11 |[Indicador de Parpadeo lento: el transmisor no esta activado

encendido Parpadeo rapido: el transmisor esta enlazando

Luz encendida: esta enlazado de manera
precisa




SELECCIONE EL COMANDO DE CONTROL

Precione el botén MODO para cambiar

MODO 1/2

SELECCION DE MODO DE VUELO
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MODO DE CONTROL 1 MODO DE CONTROL 3

Cuando el comando derecho controla el acelerador, presione el botén

AILE/RUDD para seleccionar el modo 1 o 3.

CONTROL CONTROL CONTROL CONTROL
ACELERADOR )| ADELANTEIATRAS  AcEERADOR ADELANTE/ATRAS
CONTROL DE |
GRO : é%mé%h controL ||| CONTROL DE
ZQUERDA M 2 ZQUERDA GIRO ZQUERDA
DERECHA DERECHA A

MODO DE CONTROL 2 MODO DE CONTROL 4

Cuando el comando izquierdo controla el acelerador, presione el

botén AILE/RUDD para seleccionar el modo 2 o 4.



Cambio de modos de vuelo

Existen 3 formas de vuelo disponibles: “low speed” (baja velocidad), “médium
speed” (velocidad media), “high speed” (alta velocidad). El usuario puede

seleccionar la que desee presionando el boton cambiador de modo de control.
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INSTALACION DE LOS PROTECTORES DE ASPAS Y EL TREN DE ATERRIZAJE

1. Hay 3 anclajes en cada gabinete del motor. Inserte los tapones

del marco en los anclajes y fijelo.

2. Fijar el marco de la proteccién atornillando en sentido horario.
3. Hay 4 interfaces en la parte inferior del modelo, inserte las clavijas
del tren de aterrizaje en las interfaces y asegurelo. el tren de aterrizaje

es trapezoidal, asegurese de que la parte més larga del trapecio apunte
a la nariz del modelo.

CAMBIAR LAS BATERIAS DEL MODELO
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1. Abrir la puerta de la bateria desatornillando hacia la izquierda.
2. Desconecte el cable de la bateria del enchufe del cable de alimentacion
del modelo y sacar la bateria.

3. Conecte el cable de la bateria nueva en el enchufe de cable de alimentacion

del modelo e inserte la bateria en el compartimiento de la bateria.

4. Cerrar la tapa de la bateria y fijarlo atornillando en sentido de las agujas

del reloj.

NOTA: la bateria nueva debe estar totalmente cargada antes de instalarla.




CARGA DE LA BATERIA

Apague el modelo, abra la tapa de la bateria con un destornillador, desconecte el
cable de la bateria del enchufe del cable de alimentacion y saque la bateria.
Inserte el cargador USB en la toma USB; conecte el cable de la bateria con el
conector USB, la carga se produce con la luz indicadora apagada. Una vez que la
bateria esta completamente cargada, la luz indicadora del USB se volvera roja.
Una carga completa tarda aproximadamente 70 minutos.

PREPARACION PARA EL VUELO

El transmisor (Tx)

* Verifique el &rea de vuelo; asegurese de que esteé libre de la

muchedumbre, animales, etc.

* Deslice los dos botones de control a la posicién "R" o "L" para elegir la
palanca de control del acelerador.

* Deslice hacia abajo la palanca de control del acelerador hasta el fondo

* Encender el transmisor, la luz indicadora de encendido parpadeara lentamente. a
continuacion, deslice el control del acelerador hasta la parte superior; el indicador
luminoso de encendido parpadeara rapido, vuelva la palanca de control del
acelerador hasta la parte inferior, escuchara un beep y la luz de encendido no
dejara de parpadear lo que significa que el transmisor esta enviando la sefial de
conexion. se tardara unos 10 segundos para finalizar el proceso de conexién de
sefial. una vez que se haya completado la conexién de sefial, el indicador

permanecerd encendido, en ese momento el transmisor esté fijado para el vuelo.

El cuadricoptero (Rx)

* Asegurarse que la bateria (en la parte inferior del modelo) esta bien instalada
y conectada con el cable de alimentacion. El modelo debe estar apagado.

* Encienda el modelo. La luz del flash se mantendra parpadeante, el
giroscopio del modelo estara en condiciones de detectar la sefial. Colocar el
modelo sobre una superficie plana, unos 4 segundos mas tarde, la luz del
flash se mantendra constante esto significa que esta terminada la conexion de

sefial y el modelo esta listo para el vuelo.



 Para garantizar el vuelo estacionario, ajuste el valor del timmer al punto medio.
* Empuje hacia arriba la palanca de aceleracion lentamente y el

modelo despegara.

+ Para evitar cualquier malentendido, hemos definido la orientaciéon del modelo
de la siguiente manera. El modelo se ajusta para que la nariz se sitde en lo
mas alejado del usuario y la cola frente a este. La direccién de la nariz se
denomina como “delante” la direccion de la cola se llama “hacia atras”. El
vuelo hacia el cielo es nombrado como “hacia arriba”, el vuelo hacia el suelo
se hombra como “hacia abajo”. El vuelo hacia la izquierda del usuario se
denomina como “la izquierda”, el vuelo hacia la derecha del usuario se
denomina como “la derecha”. Todas las direcciones que estamos hablando en
este manual estan sujetos a la definicion anterior.

MOTOR 2 DELANTE MOTOR 3

SENTIDO

HORARIO SENTIDO
ANTI-HORARIO

IZQU!ERDA \,E .' DERECHA

\ H—~
MOTOR 1 MOTOR 4
SENTIDO SENTIDO
ANTIHORARIO HORARIO

ATRAS

* Las luces azules son en la parte delantera del modelo, las luces de color
naranja se encuentran en la parte posterior del modelo.

» Cuando el modelo esta en control de la rotacion de las palas del rotor; las palas del
rotor frontal izquierdo y trasero derecho deben girar en direccion horaria; Las palas
del rotor izquierda-trasera y delantero derecho giran en sentido anti horaria.

* Si el modelo mantiene un vuelo de lado, se puede corregir mediante el ajuste

del trimmer de transmisor.



OBSERVACIONES

* Se requiere una conexion de sefal entre el modelo y el mando a

distancia para el primer uso.

« Establecer la conexion de uno a uno para evitar errores de conexion

de sedal.

« Para proteger mejor a la bateria, desconecte el cable de la bateria

del cable de alimentacién después del uso.

FUNCIONAMIENTO

f lleve hacia arriba el comando
ARRIBA ﬁ D de aceleracion, los motores
Qwv& aceleraran y se elevara.
=~ - lleve hacia abajo el comando
ABAJO L Vi de aceleracion, los motores
N & } i desacelerary el drone
descendera.
GIRAR mueva el comando de
ALA movimiento hacia la
IZQUIERDA izquierda, el drone girara.
GIRAR S mueva el comando de
ALA ( A" ) movimiento hacia la derecha,
DERECHA xR el drone girara.
en vuelo, mueva el comando
ADELANTE de movimiento hacia adelante,
el drone avanzara.
en vuelo, mueva el comando
ATRAS de movimiento hacia atras, el

slesmsn poabromsn ool e



ROLL 3D

Hay 3 modos de control remoto: baja velocidad (low), velocidad media (medium) y
alta velocidad (high). En cualquiera de estos modos, pulse el botén de roll en la parte
superior del transmisor, el modelo rodara hacia adelante o hacia atrds. Cuando el
transmisor esta en el canal de alta velocidad (high), la accién del roll se puede
realizar mediante el control de la palanca de movimiento hacia adelante/atras y la
palanca de control de vuelo hacia la izquierda/derecha.

Roll manual (en modo alta velocidad “high”)

Cuando las palancas de control izquierda y derecha puedan desplazarse en un 95%,
la accion del roll se puede llevar a cabo; cuando los recorridos de las palancas de
control izquierda y derecha son menos del 95%, el modelo llevara a cabo el vuelo de
acuerdo con la sefial de control recibida.

Roll con un botén (en cualquier modo de velocidad)

Para disfrutar facilimente de la diversién de un roll, el usuario puede pulsar el botén de
roll para realizar la accion de roll. Antes de realizar el roll, asegurese de que el modelo
esta volando a 3 metros sobre el suelo; a continuacion, pulse el botén de un solo roll,
el modelo hara un roll hacia adelante o hacia atras de acuerdo con la sefial dada.

Consejos
1.Se recomienda a los principiantes a jugar en baja velocidad o en modo

2. Es mejor jugar con el modelo en espacios abiertos y amplios.




MODO AUTONOMO

Entrar en modo auténomo:

Una vez que la sefial del modelo y el transmisor estan conectados correctamente,
pulse el botén de funcion situado en la parte superior derecha del transmisor
durante 2 segundos, el control remoto enviara a dos pitidos y en la pantalla se
vera de forma constante "stick mode" en la pantalla LCD, la luz indicadora de
modelo pasa de intermitente a constante. Eso significa que el modelo esta en
modalidad auténoma.

Salir de modo auténomo:

Cuando el modelo esta en modo autonomo, pulse el boton de funcion en la parte
superior derecha del transmisor durante 2 segundos, el control remoto enviara 2
pitidos y la letra "stick mod" se quedara constante. Eso significa que el modelo

ha salido del modo autbnomo.

COMPROBAR LA DIRECCION DEL MODELO EN MODALIDAD AUTONOMA:

Cuando el modelo este en modo autonomo, se necesita comprobar la direccion de
vuelo. Ajustar la cabeza del modelo por delante del usuario, mueva las dos
palancas de direccidn hacia la esquina inferior derecha durante unos 2 segundos,
la luz indicadora del modelo pasara de parpadear lentamente hasta destellar, la

comprobacion de direccién de vuelo a terminado.




CONTROL DEL VUELO EN MODO AUTONOMO:

Al comprobar la direccién de vuelo del modelo, establece la nariz del modelo por
delante y la cola frente al jugador, en este momento, la nariz del estara apuntando
hacia adelante; esta direccion sera considerada constantemente hacia adelante
cuando se da la sefial hacia adelante desde el transmisor, no importa donde este
apuntando la nariz del modelo. Es decir, el lado recto delante del usuario se define
como hacia delante, el reverso se define como hacia atras, el lado izquierdo se
define como la izquierda, el lado derecho se define como la derecha.

» Cuando el modelo esta volando en modo auténomo, el usuario debe
mantenerse frente a la direccion de avance. de lo contrario, el modelo puede

estar fuera de control.

BOTON VUELTA A CAS

Cuando el modelo estd volando en modalidad autonoma, pulse el boton de
retorno a casa para salir del modo retorno a casa haga funcionar la palanca de

control de avance/retroceso.



OBSERVACIONES:

* El vuelo de prueba de direccion es necesario cuando el modelo se va a volar
en modalidad autébnoma. al comprobar la direcciéon de vuelo, el modelo debe
ser corregido por delante y la cola hacia el jugador; el jugador debe enfrentarse
a la direccion en la que la nariz esta apuntando. El jugador debe estar en la
misma direccién cuando se utilice el modelo.

» Cuando el modelo esta volando en el modo autbnomo, si la direccion de vuelo
es incompatible con la direcciéon que comanda el jugador o existen desviaciones
de direccién, por favor, deje de jugar y lleve a cabo la prueba de direccion de

vuelo de nuevo.

Diagrama esquematico de la conexion de los motores y el PCB

Es importante que la instalacion de la PCB y la conexion del cable del motor a la
PCB deben estar conectados adecuadamente de acuerdo con el diagrama que

se muestra a continuacion.
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el motor 1 debe conectarse con la interfase 1. g':g'ggce
el motor 2 debe conectarse con la interfase 2.

el motor 3 debe conectarse con la interfase 3.
el motor 4 debe conectarse con la interfase 4. C4002 Interface
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COMO CAMBIAR EL SOPORTE DE BASE

1. retire los tomillos 2. con cuidado 3. desconecte el cable
con el destornillador. separe las piezas. de alimentacion del
motor.

y ™

4. conecte el motor 5_instale el pie en el 6. asegure el pie con
a la nueva pieza cuerpo principal del los tornillos
modelo con cuidado

Instalacion de camara FPV #C4015

Instalacién de la cdmara par FPV #C4015, esta puede tomar fotos y videos, con

la instalacién de la App en su Smartphone podra realizar vuelos FPV.

Instalacion del soporte para el Smartphone

1. Conectar labarrade 2. ajustar el componente 3. colocar el soporte

soporte en el de fijacion hacia arriba o de teléfono movil a la
componente de hacia abajo de acuerdo parte superior del
fijacion del teléfono con el tamaio del transmisor.

movil teléfono movil.



NOTA:

1. tire hacia atras del centro de bloqueo de la barra de
apoyo y lentamente empuja hacia arriba el soporte, el
soporte para teléefono movil debe ser tomado debajo.

Instalacion de la camara #C4015

1. la camara se debe 2. fije lacamaraconlos 3, inserte el cable de la

sujetar a la interfaz en tornillos camara en el plug de
la parte inferior del interface.
modelo

p 7

Ky S

7

4. inserte el cable de la 5.inserte laantenaenla 6, instale la antenay
camara en el puertode  interfase del pie de sujetela en el soporte de
la #C4015 aterrisaje y asegure con  gntena.

tornillos.



DESCARGA E INSTALACION DEL SOFTWARE PARA PFV

Instalacion del software

* Una vez instalada la camara #C4015 instalar el software "MJX C4015 FPV" en
su Smartphone, las fotos y videos que tome pueden ser visto “live” cuando el
modelo este volando.

« Para sistemas operativos Android, visite la web www.mjxtoys.com para
descargar el software mediante cédigo QR.

« Para sistema operativo Apple 10S, descargue desde el APP Store buscando

“‘MJX C4015 FPV”

Instrucciones

Encienda el modelo, la luz indicadora de FPV estara encendida. Ingrese a la
configuracién de su Smartphone, abra el buscador Wi-Fi y busque MJX C4015
FPV y conecte.

Luego de conectarse salga de la configuracién. Abra el software MJX C4015 FPV
(previamente descargado) en su Smartphone. Abra “MONITOR” para ingresar en

el modo First Person View.

L

———

1. Abra el software 2. haga click sobre 3. las imagenes
MJX C4015 FPV monitor apareceran en la pantalla



