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Hubsan FPV X4 Desire

(v1.0) 2016.03

Por favor lea el manual de introduccion con cuidado!

/\\. ADVERTENCIA:

Por motivos de seguridad, la configuracion predeterminada es NO PODER VOLAR SIN
GPS. Si prefiere volar cuando el GPS no esta disponible, por favor reconfigurar el valor
como se indica a continuacion antes de utilizar.

Accionar la palanca hasta el fundo y pulsar la palanca de Elevador por 1.5 segundos para
entrar en la interfaz” MAIN MENU ”. Mover la palanca de Elevador arriba/abajo para elegir
“Fly When no GPS”, girar la palanca a la derecha para entrar en la interfaz “ Fly When no

GPS”, elegir “YES”. La configuracién predeterminada es “NO”.

Elegir “Exit” para salir.

[ 0:08:49 M2 Sl "0.08:49 M2 =
- MAINMENU ~ Fly When NO GPS
Set Reverse > Exit

Set Sensitivity »

5.8G Frequency p
Set Manual

Show Version

>
>
>
Exit >

NOTAS IMPORTANTES DE SEGURIDAD
OPERACION:

Tenga mucho cuidado y responsabilidad al usar el drone. Componentes electrénicos
pequefios
pueden averiarse por el choque o la caida de X4 en agua. Para evitar mas perjuicios, por

Vuelo:

® Asumir la responsabilidad de la seguridad de si mismo y de otros al volar su X4!

= No volar X4 en sitios concurridos.

= No volar bajo mal tiempo.

" Nunca intentar agarrar X4 durante su su vuelo.

= Este modelo es destinado a pilotos con experiencia a edad 14+.

= Apagar X4 despues de terminar el vuelo para evitar dafios cuasados por hélices.

= Siempre desmontar la bateria despues de parar el vuelo para evitar dafios por motores
emprendidos accidentalmente.
Siempre tomar mucha precaucion para protejer a si mismo al acercarse de las hélices.
El sistema de vuelo se inicia despues de encenderse con independiencia de la sefial del
transmisor. Las hélices que funcionan a alta velocidad son muy peligrosas.

m Apagar X4 despues de cada vuelo si no, las hélices pueden seguir rotando y causar dafios.
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INTRODUCCION

Gracias por comprar los productos de HUBSAN. Es un cuadricoptero con

mult-funcional RC mando, muy facil en manejar y capaz de realizar multivuelo y

volteo, flotar en el aire , hacer vuelo acrobatico. Por favor lea el manual con

cuidado y siga todas las introducciones. Asegurese de guardar el manual para la

referencia futura.

Peso de Cuadricoptero: 155g(bateria incluida)

FPV: First Person View Function,es decir Vista de Primera Persona. Le permite experimentar
todo el momento del vuelo en vivo desde la punta de vista del drone.

1. ITEMS INCLUIDOS EN LA CAJA

Revise todos los items antes de usar el drone.

S/N  Nombre de pieza

1 Cuadricéptero

2 Hélices

3 Transmisor

4 7.4V Bateria Litio

5 Cargador USB

6 Destornillador

7 Manual del usuario

03 | S Euns

Fotos

— [T

Cant.

1Pza

8Pzas

1Pza

1Pza

1Pza

1Pza

2Pzas

Notas

Equipado con inteligente controlador
de vuelo,GPS y brujula

Hélices A 4pzas, hélices B
4 pzas

FPV Transmisor (alimentado por

4 X AA baterias (no- incluidas)

Para Cuadricéptero

Para cargar bateria Litio

Para desmontar las hélices

Renuncia
Hubsan X4 Manual de Introduccién



2. LED INDICATOR DE MOTOR DE CUADRICOPTERO
Estado de Indicator:
LED frontero:es azul; LED trastero: es rojo.
1. Encendido: 4 LED indicatores parpadean simultdneamente cada 1.5 segundos.
2. Calibracién de Brujula:
1). Calibracién Horizontal: 4 LED indicatores parpadean circularmente.
2). Calibracion Vertical: 4 LED indicatores parpadean alternativamente.
3. GPS Vuelo: 4 LED indicatores permanecen encendidos.

4. GPS Retorno : 2 LED indicadores fronteros permanecen encendidos , y 2 LED traseros
hace estroboscépica lenta.

5. Vuelo bajo modo sin cabeza: 2 LED traseros hace estroboscopica lenta cada 2 segundos.,
y 2 LED fronteros permanecen encendidos.

6. Retorno bajo bateria baja: 2 LED fronteros permanecen encendidos. y 2 LED trasteros
hace estroboscopica lenta cada 5 segundos.

7. Foto: 2 LED fronteros permanecen encendidos, 2 LED trasteros parpadean una vez.

8. Video: 2 LED fronteros permanecen encendidos, 2 LED trasteros parpadean
alternativamente.

9 . LED indocatores se pueden apagar por presionar largamente el LED indicator INTR en
transmisor cuando hacen fotos y graban videos.

3. BATERIA DE CUADRICOPTERO
3.1 INTRODUCCION

La bateria del cuadricoptero es de litio recargable con una capacidad de 610mAh y 7.4V voltage.
La bateria se debe SOLO cargar con el cargador de HUBSAN para evitar sobrecarga.

A Por favor asegure que la bateria esté completamente cargada antes de su primer uso.

3.2 INSTALAR LA BATERIA

Meter la bateria en el compartimiento de bateria
correctamente y conectar los enchufes de bateria con
polaridad correcta.

Cerrar la cubierta del compartimiento de bateria.

3.3 CARGAR

Conectar la bateria al cable USB, luego conectar
el cable USB a dispositivos de USB, como por
ejemplo un computador o un adaptador de movil.

o
Esto tarda aproximadamente 40 a 50 minutos en o
tenerla completamente cargada con 500mA de —_.
corriente. El indicador LED de USB esta rojo en
carga y lucera constantemente cuando la bateria
esta completamente cargada. Por favor

desenchufe el cargador y la bateria cuando la

carga esta hecha.
/ l \ Por favor cargar las bateria completamente evitando pérdida de control debido a bajo voltaje.
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IGERRER RINETE



4. HELICES

Montar las hélices en los motores correspondientes que
estan marcados con Ay B, apretar las hélices y mantener
los motores bien bloqueados con el destornillador .

<Figura 1>

Emparejar la letra”l” de las hélices con la letra "D" de
los motores rotativos al instalar, como se indica <figura 1>.

MNe Asegurarse de que las hélices A y B se instalen correctamente. El X4 no podra volar si lasc
hélices estan instaladas incorrectamente.
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5. EMPEZAR A VOLAR
5.1 CONDICION DEL VUELO

(1) La area para volar debe ser abierta y sin edificios altos u otros obstaculos. La estructura de
acero dentro de los edificios interviene en la brdjula y la sefial de GPS.

(2) NO volar bajo mal tiempo como por ejemplo viento fuerte, nevada intensa, lluvia o niebla.
(3) Apartarse de barreras, gente, cables eléctricos, arboles, y otros obstaculos.

(4) NO volar cerca de torres de radio o aeropuertos.

(5) El X4 sistema de control no trabjara propiamente en Polo Norte o Polo Sur.

(6) NO volar en areas restingidas, ademas obedecer las reyes y reglas.

00 )

Linea de Alta Tension Aeropuerto Interferencia Lluvia

5.2 ENLACE

Encender el drone, y colocarlo bastante cerca del transmisor, el enlace terminara despues de que
suene un’bip” .

Si el enlace falla, por favor apague el cuadricéptero y repita los pasos arriba.

5.3 BLOQUEAR/ DESBLOQUEAR LOS MOTORES

Desbloquear los motores ’

Proceso: Girar la palanca izaquierda a la esquina izquierda
abajo y la planca derecha a la esquina derecha abajo como muestra

la imagen hasta que aparezca la foto.Soltar las ambas palancas ellsmhile
despues de haber desblogueado los motores. "

Bloquear los motores
Proceso:Girar la planca izaquierda a la esquina izquierda abajo y la palanca derecha a
la esquina derecha abajo de nuevo, y soltar ambas plancas despues de bloguear los motores.

© No bloguear los motores durante el vuelo evitando caida.

Q Empuijar las plancas levemente. Soltar las plancas despues de que los motores se
desbloqueen o se bloqueen.

06 ©2015 Hubsan
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5.4 VUELO BASICO

El modo de operacion del transmisor incluye Modo 1 y Modo 2. El manual toma Modo 2 como
ejemplo a ilustrar la operacion del transmisor.

Transmisor (Modelo 2)

ARRIBA

X4

BAJO

Remarks
La palanca de acelerador controla la subida y
bajada..
Subir la palanca, y el X4 ascendera.
Bajar la palanca, el y X4 descendera.

Cuando la palanca se ubica en el centro, X4
mantendra flotar en el aire y su altitud
automaticamente.

Accionar la palanca hacia arriba para despegar
(Mover la palanca levemente para evitar que

el X4 suba demasiado rapido.)

‘-
L
=TI

Rotacion a la derecha

La palanca de timén controla la direccién de
rotacion.

Girar la palanca a la izquierda y el X4 rotara en
sentido antihorario.

Girar la palanca a la derecha y el X4 rotara

en sentido horario

Cuando la palanca se ubica en el centro, el X4
permanacera la direccién actual y no rotar.

Empujar mas fuerte hara el X4 rotar méas rapido
en direccion correspondiente.

—c
N
i
@
@

La palanca avanza y retrocede el X4.
Accionar la palanca hacia arriba y el X4 volara
adelante.

Accionar la palanca hacia abajo y el X4 volara
Pull the stick down and the X4 will fly atras.
Cuando la palanca se ubica en el centro, el X4
mantendra su posicion.

El angulo del movimiento de la palanca

corresponde al angulo de la inclinacion y la
velocidad del vuelo .

lzquierda

La palanca de alerén controla el vuelo
izquierdo y derecho.

Girar la palanca a la izquierda y el X4 volara a
la izquierda.

Girar la palanca a la derecha y el X4 volara a la
derecha.

El X4 permancera el estado actual cuando la
palanca se ubica en el centro.

El dngulo del movimiento de la palanca

corresponde al angulo de la inclinacién y la
velocidad del vuelo .

07

©2015 Hubsan
TREHRRY  RIEE



Cs

posicion1 (Arriba)

Interruptor GPS

Botén de fots

&

posicién2 (Abajo)

The GPS Switch controls the position-hold
function.

El interruptor de GPS controla la funcion
position-hold.
En posicion1 (arriba), GPS funciona.

Inerruptor RTH
Botén de Vide

ien interior.

Nota importante: EI GPS and RTH sélo funcionan al aire libre.
Por favor mantener los dos interruptores orientados hacia abajo

OEn posicion 1 (arriba), el RTH funciona.

El Interruptor RTH controla la funcion de volver
aorigen.

En posicion 2 (abajo), el RTH se apaga.

Para la funcion Foto/Video, siempre

apagar el cuadricoptero y el transmisor E
al montar o gqdesmontar la tarjeta SD. ==

5.5 FOTO/VIDEO

FOTO

= = VIiDEO

Demean

Pulsar el botén Foto/Video por 0.5 segundos para hacer fotos.

Pulsar el boton Foto/Video por 0.5 segundos para grabar videos y pulsarlo otra vez para guardar

el video.

Parar de grabar video antes de quitar tarjeta SD.

1. El video parara cuando la bateria del transmisor esta baja.

2. Cuando la memoria de la tarjeta SD esta llena, la pantalla mostrara “SD Full”.

3. Es mejor utilizar una tarjeta SD de clase 4+, y la capacida debe ser no menos de 4GB.
4. Formatear la tarjeta SD en el transmisor ante de uso.

08 ©2015 Hubsan
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6. CONFIGURACION AVANZADA

6.1 CONFIGURACION DE GPS POSICIONAMIENTO / PUNTO DE INICIO

1.) GPS funciona SOLO cuando la sefial de GPS tiene no menos de 6 satélites .

4 GpPs 6
£ GPS 6

Empuijar el interruptor GPS hacia arriba para activar el posicionamiento de GPS.
Tirar el interruptor GPS hacia abajo para salir del posicionamiento de GPS(s6lo mantener altitud sigue activo).

2.) Punto de Inicio se marcara cuando los motores desbloqueados tienen no menos de 6 GPS satélites

3.) Debe estar en un sitio abierto para buscar GPS satélites, tardara 3 minutos en terminar la busqueda
y la fuerza de sefial de GPS depende de la condicién de vuelo.

6.2 MODO RTH (REGRASAR A ORIGEN)
ENTRAR EN MODO RTH

Subir el interruptor GPS y RTH, el cuadricéptero entrara en modo RTH.

El sistema de control de vuelo contorolara el regreso de cuadricoptero al punto de inicio y el aterrizaje
automatico.

© )

A El MODO RTH soélo funciona cuando el modo GPS esta activado con no menos de 6 satélites.
El Punto de Inicio se marca cuando los motores desbloqueados tienen no menos de 6 GPS satélites.

09 ©2015 Hubsan
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SALIR DE MODO RTH
Bajar el interruptor RTH, el X4 saldra de Modo RTH .

6.3 MODO SIN CABEZA * *
Modo sin cabeza significa que el

X4 vuela en cualquier direccion

correspondiente a las direcciones w w
giradas de la palanca del transmisor €

3 pat Nd%op0 2 MODEO1
el modo esta activado.

Pulsar la palanca para entrar el modo sin cabeza, indicado por 2 "bips" y “Headless On” aparece
en el LCD.

Pulsar la palanca otra vez para salir del modo sin cabeza, indicado por 1 "bip" y "Headless Off”
aparece en el LCD.

6.4 MODO DE PERSECUCION * *
Modo de Persecucion significa que

el drone sigue el transmisor
automaticamente por el sistema

GPS incorporado.
MODO 2 MODO 1

10 ©2015 Hubsan
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Pulsar la palanca de Elevador por 0.5 segundos para entrar-salir del modo de Persecucion.

Pulsar la palanca para entrar en el modo sin cabeza, indicado por 2 "bips", el
“ Follow On” aparece en el LCD y el drone regresara vuelto al transmisor.

Pulsar la palanca de nuevo para salir del modo de persecucion, indicado por 1 "bip" y el
“ Follow Off” aparece en el LCD .

El modo de persecucion solo funciona cuando el GPS (tanto del transmisor como del
cuadricéptero) tiene no menos de 6 satélites.

El modo de persecucion saldra al pulsar cualquier boton en el transmisor excepto del
acelerador.

6.5 MODO DE FALLOS DE RECEPCION

El cuadricoptero entrara en el Modo de Fallos de Recepcion cuando pierde su coneccion con el
transmisor. El sistema de control de vuelo controlara el regreso de cuadricoptero al Punto de
Inicio y el aterrizaje automatico. El modo Fallos de Recepcion ayuda evitar perjuicios o dafios.

CONDICIONES DE ACTIVAR EL MODO DE FALLOS DE RECEPCION

(1) Transmisor esta apagado.
(2) La distancia del vuelo esta fuera del alcance de la transmision de sefial del transmisor.

(3) La sefal del transmisor esta interruptada por alguna interferencia electronica fuerte.

@ °Paraasegurar que el X4 pueda regresar con seguridad a su Punto de Inicio, volar el
X4 en area segura de vuelo .
* Si la cantidad de GPS satélites caen hasta menos de 6 por mas de 20 segundos sin
embargo el X4 esta regresando a casa, el X4 descendera automaticamente.
* El X4 no es capaz de evitar obstaculos automaticamente cuando esta en el modo
Fallos de Recepcion.

1 1 ©2015 Hubsa
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7. TRANSMISOR

Capacidad de bateria Grabar/estado de
de cuadricéptero

Voltage

Tiempo de vuelo
Velocidad
Altitud
Distancia

La senal de GPS

Tiempo de grabacion
Capacidad de bateria
canar SD Tarjeta del transmisor

| .| | .|
4;-

00:23:50 # ~
> 73V 73v
L>-00:00:00
LS 0Amis RO
+>-H:00m PO
t>0:0.0m H247

+4+——  Ajuste

GPS de cuadricoptero

4 GPS 6 N22.7914931 E:114.047974 Latitud&Longitud

GPS de transmisor

GPS 6 N:22.7914650 E:114.0479983

—_— Altitute
|

—_—

Las palabras van actualizandose relacionadas con diferentes funciones

LCD

(eg:GPS Hold, Return Home, Follow me, Expert)

12 INTR GP

8 Fhoto
4 Compensador de Elevador

(2) Palanca de Elevador/Timon

5 Compensador de Timén

10 Enchufe de gafas de videe

\ 13 RTHINTR
(=) 9 Video
= 6 Compensador de Acelerador
a % -] (1) Palanca de Acelerador/Alerén
9
7 INTR Funte de alimentacion
3 Compensador de Alerén
[

11 Enchufe de Tarjeta TF

No funciona 14 USB Enchufe
LCD
12 INTR GPS 13 INTR RTH
8 Foto [m) 8 Video
6 Compensador de Acelerador. = 4 Compensador de Elevador
1 Palanca de Acelerador/Timén g % [ 2 Palanca de Elevador/Aleron
o 7 7 INTR Fuente de alimentacion
5 Compensador de Timoén =T= =T= 3 Compensador de Alerén
[
(MODO 2)

©2015 Hubsan
e

12

& R



7.1 FUNCIONES DE TECLA DE TRANSMISOR

S/N Modo/ Control Funcion
MODO 1 Empuijar la palanca hacia arriba o abajo y el drone ascendra o
(1) | Palanca de Acelerador| descendera. Empujar la palanca a la izquierda o derecha, el drone
/Alerén volara hacia izquierda o derecha.
MODO 1 Empujar la palanca hacia arriba o abajo, el drone volara hacia
) Palanca de adelante o atras; Girar la palanca a la izquierda o derecha, el drone
Elevador/Timén rotara en sentido horario o antihorario.
MODO 2 Empuijar la palanca hacia arriba o abajo, el drone ascendera o
1 |Palancade o descendera; Empuijar la palanca a la izquierda o derecha, el drone
Accelerador/ TimOn | otara en sentido horario o antihorario.
MODO 2 Empuijar la palanca hacia arriba o abajo, el drone volara hacia
2 | Palanca de Elevador/ |adelante o atras; Girar la palanca a la izquierda o derecha, el drone
Aleron volara hacia izquierda o derecha.
3 Compensador de Nivelar la izquierda y derecha.
Alerén
Compensador de ) .
4 | Elevator Nivelar el delante y detras.
5 Clom’pensador de Ajustar la inclinacién izquierda y derecha, y derrape.
Timén
6 Compensador de Ajustar el valor del acelerador presionando el
Acelerador botén hacia bajo cuando el valor esta en 0.
7 Interr.uptor dglFuente Subirlo para encender el drone,empujarlo otra vez para apagarlo.
de alimentacion
8 |Foto Pulsar el botén de foto para hacer fotos.
9 | Video Pulsar el botén de video para empezar la grabacién o pausar.
10 E.ZCthG de gafas de Conectar con Hubsan gafas de video(no incluidas).
video
La tarjeta TF se puede instalar en el transmisor o el cuadricoptero.
11 | Enchufe de TarjetaTF
(Se recomiende en el cuadricéptero )
12 | INTR RTH Subir la palanca, el GPS va a localizar el drone y calcular
su altitud y ayudar el drone flotar establemente(sélo en el aire libre)
Subir el interruptor, el drone regresara a Home Punto
13 | USB Enchufe automaticamente(solo en el aire libre).
14 | Cable USB para actualizar el software

13
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7.2 INSTALAR LA BATERIA DE TRANSMISOR

@l
ol

U
Quitar la cubierta Meter 4 x AA baterias Cerrar la cubierta
de acuerdo con polaridades correctas

EMPUJAR

EMPUJAR

e No mezclar las baterias viejas con las nuevas o No mezclar diferentes tipos de baterias
e No cargar baterias no cargables.

7.3 CONFIGURACION DE CANAL INVERSO
Si quiere usted invertir cualquier de las funciones de la palanca debido a la preferencia

personal,por favor siga las introducciones siguientes. Atienda que el control cambiara detras
a delante.

Bajar la palanca de Acelerador hasta el fondo y pulsar la palanca de Elevador
simultaneamente para entrar en la interfaz de MAIN MENU. Mover la palanca de elevador
arriba/abajo para elegir “Set Reverse”. Elegir “Exit” to para salir.

r K < A
0:08:49 M2 i 0:08:49 M2 L IITH
[ MAINMENU | [ SETREVERSE |
SetReverse > Exit
Set Sensitivity P »
5.8G Frequency p Aileron <Normalp>
Set Manual | 4 Rudder <4NormalP>
Fly When no GPSp
Show Version P>
Exit | 4

7.4 CONFIGURACION DE SENSIBILIDAD

Si quiere usted cambiar la sensibilidad de cualquier funcion de la palanca por favor siga las
in

troduccioones siguientes.

Bajar la palanca de acelerador al fondo y pulsar largamente la palanca de

Elevador para entrar en la interfaz de MAIN MENU. Mover la palanca de Elevador
arriba/abajo

para elegir’Set Sensitivity”, mover la palanca a la derecha para entrar en la interfaz de

“Set Sensitivity”, elegir “Expert mode” o “Normal mode”. Elegir “Exit” para salir.

14 ©2015 Hubsan
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" 0:08:49 M2
 MANMENY

Set Reverse >
Set Sensitivity  »
5.8G Frequency p
Set Manual >
Fly When no GPSP
Show Version P>

Exit »>

S

J

A Configuracion predeterminada de

P
0:08:49 M2

[ SET SENSITIVE |

Exit »
<« Expert mode »
Elevator : 100
Aileron : 100
Rudder : 100

o @

7.5 CONFIGURACION DE MODO MANUAL

Si quiere hacer vuelo acrobatico, como por ejemplo lanzar, por favor apague GPS y siga la

introduccion siguiente para entrar en el modo Manual.

Bajar la palanca de Acelerador al fondo y pulsar la palanca de Elevador para entrar en la

interfaz de MAIN MENU. Mover la palanca de Elevador arriba/abajo elegiendo”Set Manual”,

girar la palanca a la derecha para entrar en la interfaz “Set Manual” y elegir “ON” (sin
funcion de altidud) 0"OFF”(sin funcion de altidud). Elegir “Exit” para salir.

Set Sensitivity  p
5.8G Frequency p
>

Fly When no GPSP
Show Version
Exit >

4
0:08:49 M2 | [ITTH
[ MAINMENU |
Set Reverse »

" 0:08:49 M2 o
ST MANUAL
Exit >
< OFF »

A Modo Manual bajo configuracién predeterminada esta apagado.

15 ©2015  Hubsan .
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8. CALIBRACION DE BRUJULA

La calibracion de brujula se requiere antes del pimer vuelo, si no, el sistema puede no trabajar
correctamente. La brdjula es muy senible a la interferencia electromagnética cual puede resultar
datos anormales de brujula que puede condurir a un mal comportamiento incluso un fallo del
vuelo. Calibracion regular dejas la brujula un comportamiento éptimo.

@ <N o calibrar la brijula en zonas con magnetismo fuerte.

°No llevar encima materiales ferromagnéticos al calibrar la brajula, como por ejemplo las
llaves, moviles, etc.

PROCESO DE CALIBRACION DE BRUJULA

Por favor siga los pasos de calibracion antes del primer vuelo.

1.) Sostener la palanca de Acelerador completamente abajo, agitar arriba y abajo el interruptor de
GPS rapido hasta que el transmisor muestre“Calib compass 1°

2.) Rotar el X4 horizontalmente en sentido horario hasta que la pantalla de LCD muestre" Calib
compass 2".

3.) Poner el drone vertical con cabeza abajo y rotarlo en sentido horario hasta que la pantalla muestre
" Calib compass 2".

Sostner la palanca de Agitar el interruptor de GPS rapido, la
accelerador abajo pantalla de LCD muestra “Calib compass 1"
E(: =7 =
N ‘
L
o Y
= ,
A5} 4/ [
E """ GPS
1] P —
Pgner elde Ir\ilertical oor:j cahbeza Rotar el X4 en sentido horario
abajo y rotarlo en sentido horario hasta que la pantalla de LCD

© giassatsaczggcgahb CEIEES2 muestre“Calib compass 2”
: <

o

=

=

0 y

= 2)

E | —

2

©

o
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9. CALIBRACION DE TRANSMISOR

Modo 2: Girar ambas palancas a la esquina izquierda arriba y encender el transmisor
simultaneamente, hasta que el LCD muestre “Calibrate Stick Mode 2”,rotar ambas palnacas en
circulo tres veces, luego soltarlas y pulsarar cualquier compensador por 1,5 segundos hasta
que el LED en el transmisor se pone verde cual indica el éxito de calibracion.

Modo 1: Girar la palanca iazuierda a la esquina izquierda arriba y la palanca derecha a la
esquina derecha arriba y encender el transmisor simultaneamente, hasta que el LCD
muestre”Calibrate Stick Mode 1", rotar ambas palancas tres veces, soltar ambas palancas,
luego pulsarr cualquier compensador por 1.5 segundos hasta que el LED en el transmisor se
5
/V 5
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( Mode 2/Mode 1
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A El transmisor se puede cambiar de acuerdo con la operacion arriba.

10. ELEGIR LA FRECUENCIA DE 5.8GHZ

El transmisor esta capaz de encontrar automaticamente la mejor frecuencia para asegurar
buena calidad de transmision de video en vivo en el transmisor. Por favor reelegir la
frecuencia de 5730MHZ a 5845MHZ para obtener una mejor transmision si es necesario.

Bajar la palanca de Acelerador afondo y pulsarla por 1.5 segundos para entrar en la interfaz
de MAIN MENU. Mover la palanca de Elevador arriba/abajo para elegir “5.8G Frequency”,

girar la palanca a la derecha para entrar en la interfaz “ 5.8G frequency” y elegir una
frecuencia emparejada.

r .. P
0:08:49 M2 L ITTH 0:08:49 M2 m
[ MAINMENU
5.8G FREQUENCY!
Set Reverse >
Set Sensitivity » Exit
5.6 Frequency S730MHZ

Set Manual >
Fly When no GPSP
Show Version P

Exit >
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VISTA DESCOMPUESTA
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NO| NOMBRE DE PIEZAS Cant NOMBRE DE PIEZAS Cant
01 | Cascara de Cuerpo Inferior 1 18 | Cascara de Lampara de Cabeza| |
02 | Modulo de 5.8 GHz Transmision| 1 19 | Aimohadillas de Pie 4
(3 | Tabla de Control Principal 1 20 | HélicesA 2
04 | Mddulo de Brujula 1 21 | Hélices B 2
05 | Modulo de GPS 1 22 | Membrana de aislamiento de la sefial| ]
06 | LED Verde 2 23 | Compartimiento de Bateria 1
07 | LED Rojo 2 24 | Soporte de Motor 4
08 | Modulo de Camara 1 25 | Engranaje Rotativo 4
09 | Motor A 2 26 | engranaje del motor 4
10 | Motor B 2 27 | Eje del Motor A 4
11 | Bateria Litio 1 28 | Cojinete 3*6*2 8
12 | 5.8G Antena 1 29 | Tornillo PA1.4*7 12
13 | 2.4G Antena 1 3( | Tornillo PA1.4*5 12
14 | Cascara de Cuerpo Superior 1 31 | Tornillo PM1.4*5 4
15 | Cascar de preteccion de GPS 1 32 | Tornillo PA1.4*4 2
16 | Cubierta de Bateria 1 33 | Tornillo PB1.4*3 4
17 | Soporte de Lentes 1
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H502S GR[XFICO DE PIEZAS DE REPUESTO
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H502S-01 H502-01 H502-02 H502S-02 H502-03 H502-04
Céscara de cuerpo Cubierta de Cascara de Soporte de Lentes Base de Lampara Tonillo Set
Set Bateria proteccion de Cabeza A/B
~/ ~ ; E 0
D\ 7 : om " "
H502S-03 H502-05 H502-06 H502-07 H502-08 H502-09
Heélices A/B Motor A Motor B Soporte de Motor Cojinete engranaje de
motor A
PR Ky
. , \ g <
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H502-10 H502-11 H502-12 H502-13 H502S-06 H502-14
engranaje de B Eje del Motor LED Kit 2.4G Mddulo Mddulo de camara Modulo de GPS
720P
- - :4 ~ / %
¢ : o
H501S-13 H502-16 H502-17 H502-18 H502-19 H502S-04
Modulo de Brajula Bateria X Cable USB Destornillador Médulo de camara
1080P
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o P ~ & #
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H502S-05

Paquete de piezas crash

H502-21

Paquete de bateria
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FCC INFORMACION

Este equipo ha sido probado y cumple con los limites para un dispositivo digital Clase B, de acuerdo
con la Parte 15 de las normas de FCC. Estos limites estan disefiados para proporcionar una
proteccion razonable contra interferencia perjudicales en una instalacion residencial. Este equipo
genera, usa y puede radiar energia de radiofrecuencia y si no se instala y se utiliza de acuerdo con
las instrucciones, puede causar interferencias perjudicales en comunicaciones radiales. Sin embargo
no se garantiza que la interferencia no ocurrird en una instlaciéon particular. Si este dispositivo si
produce interferencias perjudicales a la recepcion de radio o television, lo cual se puede determinar
por encender o apagar el dispoositivo. Se recomienda que los usarios intenten corregir la
interferencia mediante una o mas de las

medidas siguientes:
* Reorientar o reubicar la antena receptora.
* Aumentar la separacion entre el dispositivo y receptor.

» Conectar el dispositivo a una toma en un circuito diferente de aquel al que esta conectado el
receptor.

« Acudir al distribuidor local o un técnico experimentado de radio/TV.

Cambios o modificaciones no expresamente aprobados por la parte responsableresponsible del
cumplimiento podrian hacer anular la autoridad del usario de operar el dispositivo.

Este dispositivo cumple con la Parte 15 de las Normas de FCC. La operacion esta sujeta a las dos
condiciones siguientes: (1) Este dispositivo puede no causar interferencia perjudicales, y (2) este

dispositivo debe aceptar cualquier interferencia recibida, la interferencia que puede causar operacién
no deseada incluida.

Equipos eléctricos y electrénicos alimentado con baterias
(incluyendo baterias incorporada)

Directiva WEEE& Eliminacién de Producto

Al final de su vida (til, este producto no debe tratarse como basura doméstica o comln. Debe entregarse a un punto
de recogida publico para la recicla de equipo eléctrico y electrénico, o devolverse al proveedor por la disposicion.

Baterias Interior/exterior
Este simblo en la bateria indica que la bateria se necesita recoger separadamente.
Esta bateria es disefiada para la recogida separada en un punto de recogida publico.
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El manual del usario esta sujeto a cambios sin aviso previo debido
a las actualizaciones de productos imprevistas.

Descargue el manual de usario Gltimo desde

WWW.HUBSAN.COM
VERSION 1.0 ES
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