Официальный сайт проекта http://swift-flyer.com/
Официальная витрина  http://hobby.msdatabase.ru/project-updates/theresultsofoursurvey/f4by
Исходный код https://github.com/swift-flyer
Готовые прошивки и драйверы- http://swift-flyer.com/
Обсуждение  http://forum.apmcopter.ru/forums/f4by/
Гарантийные обязательства и ремонт kozin@mail.ru
Дополнительное оборудование http://hobby.msdatabase.ru/production_main/product
Инструкция по настройке п/о Arducopter: 

http://hobby.msdatabase.ru/project-updates/theresultsofoursurvey/arducopter
Предупреждения.
· Категорически запрещается подключать к контроллеру сенсоры или нагрузку имеющие постоянный потенциал напряжением меньше -0,3 вольта или больше 5,9 вольт на сигнальной жиле. 
· В случае питание приемника осуществляется от контроллера F4BY v2.x  - нельзя подключать питание сервоприводов от приемника. (Отключите красный провод из шлейфа сервопривода и подключите его к отдельному источнику питания).

· В случае если питание контроллера осуществляется от  USB или от OUT, суммарное потребление оборудования питаемого от контроллера не должно превышать 500mA .Для энергоемкого оборудования используйте отдельный источник. 
· Сообщение «Bag Gyro health» на экране Mission Planner , как правило, не указывает на неисправность. Особенностью прошивки Arducopter версий 3.2 и старше в требовании обеспечения неподвижности контроллера в ходе калибровки гироскопа при включении. Если не обеспечить неподвижность аппарата во время калибровки гироскопа или при попытке включить контроллер «в руке» на экране Mission Planner будет показано вышеуказанное сообщение.
· Вы не сможете подключиться через «Mavlink» к контроллеру из программы «Mission Planner»  в случае если MICRO SD изъята, в этом режиме доступна консоль операционной системы в режиме терминала.
USART1 - 5

1. GND

2. RX
3. TX 

4. +5V
Подключение GPS и Модемов телеметрии к портам USART

В прошивке Arduplane GPS подключается к порту USART1

В актуальной версии Arducopter GPS подключается к порту USART3
В экспериментальных и последующих версиях Arducopter GPS подключается к порту USART1
Телеметрия может быть подключена к порту USART2
Выбор типа входного сигнала приемника

установите перемычку на сигнальные штырьки каналов
   IN 1-2  для сигнала стандарта DSM
   IN 2-3 для сигнала стандарта  SBUS
   IN 3-4 для сигнала стандарта  PPMSUM

Подключение приемника

Сигнал  S.Bus/DSM  к IN 4 (сигнал подключается через внешний инвертер)

Сигнал  PPMSUM   к IN 1

Сигналы PWM к IN1 – IN8

Перемычка D3 

при замкнутом состоянии уменьшает время активности BootLoader, плата быстрее доступна при подключении по USB. Для обновления прошивки перемычку может понадобиться следует снять.

Схема расположения разъемов:
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На разъемах указано положение контакта №1

Порядок подключения моторов
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Прочие разъемы

	I2C :
1. +5V.  Питание.

2. SCL. Синхросигнал
3. SDA. Данные.

4. GND. Общий


	SPI:

1. +5v
2. CS
3. CSK
4. MISO
5. MOSI
6. GND

	CAN:

1. GND
2. +5v
3. CAN L
4. CAN H


	SONAR :
1. +5V.  Питание.

2. Analog 0-5v input.

3. Trigger
4. GND. Общий



	FrSky Telemetry  (USART4)

1. GND

2. RX 

3. TX

4. +5V.  Питание.
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POWER
Распайка разъема блока питания 
1. +5V
2. +5V 
3. +5V
4. Current sensor input (6,6v max)
5. Voltage sensor input (6,6v max)
6. GND
7. GND
8. GND
Current sensor input – сенсор напряжения со встроенным делителем. При использовании блока питания с делителем 15 / 3.3kOm коэффициент BATT_VOLT_MULT = 2.2  подключение соответствует BAT_VOLT_PIN =13

Voltage sensor input – вход сенсора тока, имеет встроенный делитель  на 2 (10KOm / 10KOm).  Из за использования делителя коэффициент BAT_AMP_PERVOLT свойственный датчику следует умножить на 2. подключение соответствует  BAT_CUR_PIN=12. 
Buzzer – разъем подключения зуммера, подключите пассивный пьезоэлектрический звуковой излучатель для сигнализации ARM / DISARM
