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1. Wichtige Informationen

I Bitte lesen Sie diese priméren Kapitel sorgfiltig durch!

e Die Lokommader Decoders sind ausschlieBlich zur
Verwendung fiir elektronische Lokommotive gemacht. Jede
andere Verwendung ist streng verboten!

e Vermeiden Sie es, Schlige oder mechanischen Druck
auf den Decoder auszuiiben.

e  Entfernen Sie nicht den Schrumpfschlauch am Decoder
(bei Modellen mit Schutzmanschette).

e  Stellen Sie sicher, dass weder der Lokommander II-
Decoder noch die nicht verwendeten Kabel sich in elektrischen
Kontakt mit dem Fahrgestell der Lokommotive (Kurzschlussgefahr)
befinden. Isolieren sie die Enden der unbenutzten Kabel.

e Verloten Sie keine Verlidngerungskabel auf der
Decoderplatine, es sei denn, dies ist unbedingt erforderlich
(Anschliisse an Soundmodule, Netzteil / power pack).

Seite 4 von 102



Lokommander II Version
Bedienungsanleitung firmware 3.5.191 0.1.22

e [Es ist verboten, den Decoder in ein Isolierband zu
wickeln, da dies zu Uberhitzung fithren kann.

e Fithren Sie die Verdrahtung zu und von externen
Komponenten, wie in dieser Anleitung empfohlen. Eine falsche
Verdrahtung / Verbindung kann den Lokommander II-Decoder
beschédigen.

° Stellen Sie sicher, dass sich beim Zusammenbau der
Lokomotive keine Kabel im Getriebesystem der Lokommotive
verfangen.

e Jede verwendete Stromquelle muss durch eine Sicherung
oder eine elektronische Sicherheitsvorrichtung geschiitzt werden, um
mogliche Gefahren im Kurzschlussfall vermeiden zu konnen.
Verwenden Sie nur solche Transformatoren oder Verteiler, die
speziell fiir elektrische Ziige vorgesehen sind.

e Lassen Sie nicht zu, dass Kinder den Lokommander II-
Decoder unbeaufsichtigt verwenden. Lokommander II-Decoder sind
kein Spielzeug.

e Verwenden Sie Lokommander II-Decoder nicht in feuchter
Umgebung

2. Verwendete Abkiirzungen

ABC - automatische Kontrolle der Bremsen (Automatic
Brake Control)
BEMEF- erzeugte Gegen EMK des Motors (Back Electro-Motive

Force)
CBD- Konstanter Bremsweg (Constant Braking Distance)
CV - Konfigurationsvariablen (Configuration Variable)

DCC- Digitale Befehlssteuerung (Digital Command Control)
DC - Gleichstrom (Direct Current)

FL - Licht vorne (Front Light)

RL - Licht hinten (Rear Light)

MSB - hochstwertige Bit oder Bytes (Most Significat Byte)
LSB - niederwertigstes Bit oder Bytes (Least Significat Byte)
NMRA- National Model RailRoad Association
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NEM- Normen Européischer Modellbahnen (MOROP)

PT - Programmierschiene(Programming Track)

PoM - Programmierung auf dem Hauptgleis (Programming on
the Main)

RCN/RailCommunity - Verband der Hersteller Digitaler
Modellbahnprodukte e.V.

SPP - Smart Power Pack (unterbrechungsfreie Stromquelle)

n. v. - nicht verbunden

3. Was beinhaltet diese Bedienungsanleitung?

Herzlichen Gliickwunsch zum Kauf eines Lokommander II-
Decoders. Diese Gebrauchsanleitung wurde in mehrere Kapiteln
untergeteilt, die Thnen Schritt fiir Schritt zeigen werden, wie Sie
einen Lokommander II-Decoder installieren und anpassen konnen. In
den vierten und fiinften Kapiteln schaffen wir einen Uberblick iiber
die Funktionen und Parameter des Decoders. Kapitel 6 enthilt die
allgemeine Beschreibung des Gerites. Kapitel 7 beschreibt detailliert
den Einbau des Decoders in die Lokomotiven. Machen Sie sich mit
dem Motortyp und der Art der Schnittstelle in der Lokomotive
vertraut, bevor Sie dieses Kapitel durcharbeiten. Die Lokommander
II-Decoder kénnen mit den meisten Steuerungssystemen betrieben
werden, die fiir elektrische Zugmodelle iiblich auf dem Markt
produziert werden. Kapitel 8 gibt einen Uberblick iiber die digitalen
und analogen Systeme, in denen der Decoder betrieben werden kann,
und erldautert die moglichen Besonderheiten. Sie konnen die
Standardeinstellungen IThres Lokommander II nach eigenem Wunsch
dndern. In den Kapiteln 9-17 werden die konfigurierbaren Parameter
erldutert und wie sie nach IThrem Wunsch angepasst werden konnen.
Wir empfehlen Thnen, die 9-11 Kapitel zu lesen, um die Adress- und
Motorsteuerungsparameter zu konfigurieren, und um den Decoder
fiir Thre Lokomotive anpassen zu konnen. Kapitel 26 enthilt alle
Konfigurationsvariable und kann als Referenz verwendet werden.
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. Hauptmerkmale

Generischer DCC-Mobildecoder, NMRA, NEM und RCN
RailCommunity Normen kompatibel

PT oder PoM Programmiermodus

analog Funktionsweise (DC), Konfiguration der aktiven
Funktionen in fiir DC

Kurze (1-127) und lange (128-9999) konfigurierbare Adressen

14, 28/128 Fahrstufen

Maximaler Motorstrom von 1000 mA, Lastausgleich und BEMF

Geschwindigkeit kann man auf 3 Punkte (Vmin, Vmid, Vmax)
oder in Tabellenform eingestellt werden

Rangiergang (umschaltbar von F3, CV114)

Anfahr- / Bremsverzogerung (umschaltbar von F4, CV115)

Bremsen mit konstantem Abstand, aktiviert bei ABC oder DC,
bei Nullgeschwindigkeit

Fahrt mit einem niedrigem Geschwindigkeit auf ABC Slow
Speed- Abschnitt

Pendelsteuerung (push-pull Funktion)

bis zu 10 regulierbare Hilfsausginge, maximaler Strom 300mA

Ausginge auf Funktionen abbilden

Kurzschluss- und Uberstromschutz fiir Motorausgang und
Hilfsausginge

RAILCOM Bidirektionale Kommunikation

SUSI®© und LocoWire© Schnittstelle

Ausginge fiir Smart Power Pack (SPP ©)

Funktion zur Steuerung von elektromagnetischen Kupplungen
(Decoupling, Entkupplung)

Sperrfunktion der Konfigurationsvariablen (sekundire Adresse)

Software, die vom Programmierer und mit dem an der
Lokomotive angebrachten Decoder nachriistbar ist

Die kleine Groen ermoglichen den Einsatz auf der Skala HO, TT
(auch bei N)
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5. Technische Spezifikationen

e Versorgungsspannung: 4-24 V, Spannung von den Schienen
(DCO)

e Leistungsaufnahme ohne Ausgénge: <10 mA

e Maximalstrom fiir jeden Ausgang: 200 mA

e Minimalstrom fiir den Decoder: 400 mA

e GrofBe (Ohne Kable und Stecker):

o NEMG651: 14x9x3,3mm

o NEMG652,PLUX12/16: 19,5x11x3mm

o NEXTI18: 14,2x9,2x3mm
o MTC21: 20x15,3x5mm

o PLUX22: 20,5x15x3,5mm

e Gewicht: TBD4-6 g

e Schutzklasse: IPO0O

e Betriebstemperatur: 0 + +60 °C
e Lagertemperatur: -20 + +60 °C
e Luftfeuchtigkeit: max 85%
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6. Allgemeine Beschreibung der Lokommander 11
Decoder

Lokommander II-Decoder sind fiir die Verwendung bei
Eisenbahnmodellen in den Grolen N, TT, HO, HOe konzipiert. Die
verschiedenen Modelle unterscheiden sich durch ihre Grofie, den
Steckverbindertyp, die Stromzufuhr zum Motor und die Anzahl der
verfiigbaren Hilfsausginge. Was die Funktion und die Programme
betrifft, sie sind identisch.

e Die NEXT18-Version ist 14,2x9,2x3mm.

VCC

spp | Charge
GND

Schiene Links | | Schiene links
Motor Links | | Licht vorne
Aux2 || Aux6
SUSI-Data/Aux4 | | + gemeinsamer
GND || GND
+ gemeinsamer | | SUSI-Clk/Aux3
Aux5 || Auxl
Licht hinten | | Motor Rechts
Schiene Rechts | | Schiene Rechts

Lokommander II mit NEXT18-Anschluss
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e Die MICRO-Version hat eine Grofle von 14 x 9 x 3,3 mm
und kann mit einem 6-poligen, geraden oder winkligen NEM651-
Stecker, oder NEM651-Stecker oder 8-poligem NEM652-Stecker
mit angeschlossenen Drihten geliefert werden.

Licht hinten
Licht vorne
Schiene Links
Schiene Rechts
Motor Links
Motor Rechts

Licht hinten
Licht vorne
Schiene Links
Schiene Rechts
Motor Links
Motor Rechts

} Motor Rechts
Ly Schiene Rechts
H;t Licht hinten
B | +gemeinsamer
- :.|| Aux1
=] Licht vorne
Tn.‘fl Schiene Links
L Motor Links
U
NEM652
Anschluss
GND
DATA
CLK SUSI
VCC
VCC
Charge |SPP
GND

+ gemeinsamer (VCC)

Lokommander 1T MICRO
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e Die PLUXI16-Version ist 19,5 x 11 x 3 mm und kann mit
einem 15-poligen PLUX16-Stecker mit PLUX12-Stecker oder
einem 8-poligen NEM652-Stecker geliefert werden.

Aux2
vcc Motor Rechts
SPP | Charge Schiene Rechts PLUX12
GND i‘lcht hinten PLUX16
GND Agenlwmsamer NEM652
X oben

Licht vorne
Schiene Links
Motor Rechts

susi|oAt

vCC

1= ==
i

Motor Rechts | | Licht vorne
Motor Links | | +gemeinsamer
PLUX 1-2 Schiene Rechts | | INDEX
Unterseite Schiene Links | | Licht hinten
Auxl | | Aux3
Aux2 | | Aux4
SUSI-Data | | SUSI-Clk
Comun+ | | GND
PLUX16 Motor Rechts | | Licht vorne
Unterseite Motor Links | | +gemeinsamer
Schiene Rechts | | INDEX
Schiene Links | | Licht hinten

Auxl | | Aux3

Aux2 | | Aux4
Motor Rechts
Schiene Rechts
Licht hinten

+gemeinsamer NEM652
Auxl Anschluss

Licht vorne
Schiene Links

Motor Links

Lokommander II mit PLUX12/16 oder NEM652 -Anschluss
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e Die PLUX22-Version ist 14,2x9,2x3mm und kann mit 21-
poligen PLUX?22- oder 8-poligen NEM652-Pin-Steckverbindern
geliefert werden.

Motor Recht
Schiene Recht
Licht hinten
+gemeinsamer
Auxl

Licht vorne
Schiene Links
Motor Links
Aux2

Aux8

vCC
SPP |[Charge
GND

GND
SUSI |DATA
CLK
vce

Aux3  Aux8-1/0
SUSI-Data = SUSI-Clk
+gemeinsamer  GND
Motor Recht = Licht vorne
Motor Links = +gemeinsamer
Schiene Recht  INDEX
Schiene Links | Licht hinten
Auxl nv.
Aux2 nv.
Aux5 | Aux4
Aux6 = Aux6

Lokommander II mit PLUX22-Anschluss
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e Die MTC21-Version ist 20x15,3x5mm. Es kann mit oder
ohne 4-poligen SUSI-Anschluss geliefert werden (die
Anschlussversion hat das Suffix S, MTC21YS).

SP

+5V || Index
Aux3 ||nv.
Aux2 ||nv.
Auxl1 || Licht vorne
+gemeinsamer | | Licht hinten
nv. || SUSI-Data
Motor Links | | SUSI-CIk
Motor Recht | | Aux4
GND |[nV.
Schiene Links || n V.
Schiene Recht || n V.

Lokommander II mit MTC21-

In der folgenden Tabelle finden Sie den Identifikationscode fiir
jede Lokommander II Variante.

Format Anschliisse tOm Bestellcode Abmessungen ohne Stecker
MICRO NEM651 gerade 02010220 14x9x3,3mm
MICRO NEM651 Winkel 02010221 14x9x3,3mm
MICRO Drihte + NEM651 02010222 14x9x3,3mm
MICRO Drihte + NEM652 02010223 14x9x3,3mm
NEXT18 NEXT18 02010216 14,2x9,2x3mm
PLUX22 PLUX22 02010217 14,2x9,2x3mm
PLUX22 Drihte + NEM652 02010218 14,2x9,2x3mm
PLUX16 LPUX16 02010211 19,5x11x3mm
PLUX16 PLUX12 02010210 19,5x11x3mm
PLUX16 Driihte + NEM652 02010212 19,5x11x3mm
MTC21 MTC21 02010208 20x15,3x5mm
MTC21 MTC21 + SUSI 02010209 20x15,3x5mm

Tabelle 1.
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7. Installation des Decoders

Vor der Installation eines Digitaldecoders, insbesondere bei
dlteren Modellen, ist es ratsam, sich selbst davon zu iiberzeugen, dass
die Lokomotive in Gleichstrom ordnungsgeméil funktioniert. Es wird
empfohlen, die folgenden Vorginge auszufiihren:

» Reinigung von Ridern und Stromabnehmerkontakten

= Uberpriifung des Motorstatus, Messung des Leerlaufstroms
des mit 5-10 V gespeisten Motors, der 200-300 mA nicht
uiberschreiten darf, ggf. Biirsten- und Kollektorreinigung.

= Uberpriifung des Getriebes, wenn notig Achsen und
Zahnrider reinigen und schmieren

= Wenn die Lokomotive mit einer Glithlampenbeleuchtung
ausgestattet ist, Uiberpriifen Sie, ob sie der Spannung von
16 V standhidlt, und ersetzen Sie gegebenenfalls die
Glithlampen

Bei zur Digitalisierung vorbereiteten Lokomotiven wird die
Installation der mit dem Steckverbinder (PLUX, MTC, NEXTI18,
MICRO-6, NEM652) ausgestatteten Decoder durch den Austausch
des Motherboard-Moduls "Dummy" aus dem
Mutterplatinenanschluss gemacht. In dem auf diese Weise
freigegebenen Verbinder wird der tOm Decoder durch Folgen des
Schliissels (INDEX) an den PLUX und den MTC oder, falls
vorhanden, die mit der Lokomotive erhaltenen Anweisungen
eingefiigt.

Der NEXT18-Stecker hat die Moglichkeit der Umkehrung. In
diesem Fall werden die Fahrtrichtung und die Richtungslichter
umgekehrt, ohne dass der Decoder beschiddigt werden kann.

Der Decoder mit NEM651- Anschluss ist zwar dieser
Umkehrung tolerant, aber funktioniert damit tiberhaupt nicht.
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Bei einem NEM652- Anschluss muss der orangefarbene Draht
mit Pin 1 des Steckverbinders der Lokomotiven Basisplatine
ibereinstimmen. Der Reverse- Einsatz beschiddigt den Decoder nicht,
der Motor dreht sich anders mherum und die Beleuchtung wird nicht
funktionieren.

Bei édlteren Lokomotiven, die nicht fiir die Digitalisierung bereit
sind, kann man einen Decoder ohne einen Steckverbinder installieren,
der nur Kabel enthdlt. Die Farbe der Litzen hat eine wichtige
Bedeutung, die Verbindungen miissen, wie in der folgenden
Zeichnung dargestellt, genau eingehalten angeschlossen werden.

orange Motor Rechts Motor Links Motor Rechts
rot Schiene Rechts Aux2 RL Auxl FL

gelb Licht hinten RL

blau +gemeinsamer fiir Licht

griin Aux1

weil Licht vorne FL

schwarz Schiene links

grau Motor Links L2

lila

orange

Schiene links 7. <
Schiene Rechts I

Richtung
vorwirts

Bestimmen Sie zuerst die Vorwirtsrichtung der Lokomotive. Die
Verbindungen zwischen dem Motor und den Kollektoren werden
gelost, wodurch die Korrelation zwischen den Motorklemmen und
der linken / rechten Schiene erhalten bleibt. Wenn vorhanden, darf
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der Kondensator C1 an den Motorklemmen 47nF nicht iiberschreiten.
Wenn keine Entstorspulen vorhanden sind, entféllt auch der
Kondensator C1, und wenn zwischen den Motorklemmen und dem
metallischen Chassis des Motors Kondensatoren angebracht sind,
entfallen auch diese. Loten Sie die roten / schwarzen Drihte an den
Stromabnehmer an, und passen Sie auf, dass die orange / grauen
Drihte an den Motorklemmen sich nach vorne (rechts / links)
entsprechend der Fahrtrichtung eines konventionellen Traforeglers
richten.

Beleuchtung oder andere Hilfsverbraucher verbinden die blaue
(Common +) - Leitung und die Litzen, den dem gewiinschten
Ausgang entspricht (FL, RL, Auxl, Aux2 usw.). Wenn diese
Verbraucher polarisiert sind (z. B. LEDs), achten Sie auf die Polaritét:
Die positive Klemme (Anode) wird am Common + angekoppelt und
die negative Klemme (Catod) am gewiinschten Ausgang. Die LEDs
werden, notwendigerweise, mit einem Widerstand von 1-33K
verbunden, der die Strombegrenzung je nach gewiinschter maximaler
Lichtstirke vornimmt..

8. Inbetriebnahme

Uberpriifen Sie vor dem AnschlieBen an die digitalen
Steuerstation die Richtigkeit der Anschliisse der Decoder-Installation.
Stellen Sie sicher, dass keine Kurzschliisse oder fehlerhaften
Verbindungen vorhanden sind. Stellen Sie sicher, dass die
Verbindungsdrihte nicht mit den Zahnridern oder anderen
beweglichen Teilen in Kontakt kommen.

Bei der ersten Inbetriebnahme des Decoders wird empfohlen,
einen Reset durchzufiihren, indem Sie in CV8 den Wert 8 eingeben,
um sicherzustellen, dass Sie mit den Werkseinstellungen der
Konfigurationsvariablen beginnen.
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Stellen Sie die Adresse der in CV1 gespeicherten Lokommotive
ein, wobei der Werksstandardwert 3 ist, oder legen Sie eine
Erweiterung, wie es in Kapitel 9 beschrieben ist, fest. Wenn Sie eine
solche Adresse verwenden mochten, sollten Sie diese Adresse erst
eingeben, nachdem alle anderen Parameter festgelegt wurden

(endgiiltig) und testen Sie den Decoder zunédchst mit der priméren
Adresse.

Seite 17 von 102



Lokommander 11 Version
Bedienungsanleitung firmware 3.5.191 0.1.22

9. Die Adresse des Decoders

Die Primire (Kurzadresse) des Decoders befindet sich in CV1.
Sie kann die Werte im Bereich 1-127 annehmen. Der
Werksstandardwert ist 3 (Kurzer Adressierungsmodus, Bit 5 von
CV29ist 0).

Wenn wir CV1 schreiben, wird die urspriingliche Adresse
automatisch geloscht und die erweiterte Adresse wird
automatisch deaktiviert.

Wenn 128 Kurzadressen nicht ausreichend sind, kann man eine
erweiterte Adresse in CV17 (MSB) und CV18 (LSB) verwenden.

Der Decoder antwortet nur auf eine der Adressen
(Primére/Kurze oder erweiterte Adresse).

Wenn eine erweiterte Adressierung erforderlich ist, muss der
Adressierungsmodus in der Konfiguration CV des Decoders gedndert
werden (Bit 5 von CV29). Wenn Sie den Bit Wert von CV29 in 1
dndern, wird der Modus fiir erweiterte Adressierung aktiviert, und
der Decoder reagiert auf die in CV17 und CV18 angegebene
erweiterte Adresse.

CV17 kann Werte im Bereich von 192 bis 231 annehmen und
CV18 im Bereich von 0 bis 255. Die erweiterte Adresse erhilt man
mit der Formel:

Erweiterte Adresse: (Wert von CV17-192)*256+ Wert von CV18
Die erweiterte Adressen werden mit dem folgenden Algorithmus

berechnet (in unserem Beispiel betrachten wir die lange Adresse
2000):
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e teilen Sie die gewliinschte erweiterte Adresse mit 256 (in unserem
Beispiel 2000/256 =7, Rest = 208)

e addiere 192 zum Ergebnis und programmiere es in CV17 (7 +
192 = 199, programmiere den Wert von 199 in CV17)

e programmieren Sie den Wert der restlichen Division in CV18
(programmieren Sie den Wert von 208 in CV18).

Nach dem Programmieren von CV29, CV17 und CV18 auf die
genannten Werte kann auf den Decoder mit der erweiterte Adresse
2000 zugegriffen werden. Um wieder auf Kurzadressierung
umzuschalten, muss das Bit5 von CV29 deaktiviert werden.

Somit kénnen wir aus 10239 (1-10239) verschiedenen Adressen
wihlen.

Fiir Ziige, die mehrere Decoder enthalten, kann man auch eine
Konsist (Mehrfachtraktions) Adresse herstellen. Diese Konsist
(Mehrfachtraktions) Adresse, die aus CV19 besteht und auf die alle
Decoder antworten werden, wird fiir den Zug identisch sein. Somit
werden die Steuer - und Geschwindigkeitsbefehle an alle Decoder
gesendet, die dieselbe Konsist (Mehrfachtraktions) Adresse haben.

Wenn dieser Konsist (Mehrfachtraktions) Modus aktiviert ist
(CV19 enthilt einen anderen Wert als Null), fiihrt der Decoder die in
CV21 (F1-F8) und CV22 (FOF, FOR, F12-F9) definierten Funktionen
(Die genaue Bitkorrespondenz entnehmen Sie bitte der CV-Tabelle)
nur in dem Fall aus, wenn diese an die Konsist (Mehrfachtraktions)
Adresse gesendet worden sind. Alle anderen Funktionen werden nur
ausgefiihrt, wenn sie an die Basisadresse (kurz oder lang) gesendet
werden.
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Die in CV21 und CV22 deklarierten Funktionen, aber auch die
Steuer- und Geschwindigkeitsbefehle, werden nicht ausgefiihrt, wenn
sie an die Basisadresse iibertragen werden, wenn der Konsist Modus
aktiviert ist.

Im Konsist (Mehrfachtraktions) Modus koénnen nur die
Funktionen FO, F1-F12 verwendet werden. Die Anzahl der

0 Fahrstufen mull im Decoder der zu steuernden Loks in CV 29
mit der Anzahl in der Zentrale festgelegten Fahrstufen sowohl
fiir die Basis- als auch die Konsist (Mehrfachtraktions)
Adresse iibereinstimmen.

Die Konsist (Mehrfachtraktions) Adresse der CV19 kann Werte
im Bereich von 1-127 fiir die Normalrichtung oder 128-255 fiir die
Riickwirtsrichtung annehmen. Bit7 / CV19 représentiert somit die
Richtung in Konsist (Mehrfachtraktions) Modus. Wenn CV19 = 0 ist,
wird die Konsist (Mehrfachtraktions) Adresse deaktiviert.

Aus CV21 (F1-F8) und CV22 (FOF, FOR, F12-F9) konnen die
Funktionen bestimmt werden, die fiir die Konsist (Mehrfachtraktions)
Adresse aktiv sind. Fiir den Wert O eines einzelnen Bits ist die
Funktion nur mit der individuellen Adresse aktiv, fiir den Wert 1 ist
die Funktion nur mit der Konsist (Mehrfachtraktions) Adresse aktiv.

Wenn wir beispielsweise FO in beiden Richtungen und F3, F4 mit
der Konsist (Mehrfachtraktions) Adresse verwenden mdochten,
schreiben wir in CV21 = 12 (Dezimal) (oder 00001100 in binér) und
in CV22 = 3 (Dezimal) (oder 00000011 in binir).

6 Fir die Dezimal-Bindr-Umwandlung und erweiterte
Adressberechnung lesen Sie bitte  Kapitel 27 Anhang
Bits und Bytes.
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10. Beschreibung der Charaktereigenschaften beim Fahren

In diesem Kapitel werden die Grundlagen fiir die Festlegung von
Mindest-, Durchschnitt- und Hochstgeschwindigkeit und die
Merkmale der Beschleunigung und Verzégerung der Lokommotive
beschrieben.

CV2-Motordrehzahl bei niedrigster Drehzahlstufe.
CV5 Motordrehzahl bei hochster Drehzahlstufe.
CV6 Motordrehzahl bei mittlerer Drehzahl
CV3-Beschleunigungsrate

CV4-Verzogerungsrate

Fiir eine optimale Motorsteuerung wird empfohlen, Decoder mit
128 Geschwindigkeiten (in DCC) zu benutzen. Wenn dies nicht
moglich ist, akzeptiert der Decoder auch DCC-Befehle mit 28- oder
14 Geschwindigkeiten, aber die Geschwindigkeitseinstellung erfolgt
in groBeren Spriingen und wird damit grober.

Die Motordrehzahl ist auf 255 innere Geschwindigkeitsstufen
eingestellt. Die Korrelation zwischen der DCC-Stufe und den inneren
Geschwindigkeitsstufe kann man auf zwei Arten herstellen.

10.1. Lineare Geschwindigkeitseinstellung an 3 Punkten

Die minimale CV2-Geschwindigkeit und die maximale CV5-
Geschwindigkeit sind die Grenzen, zwischen denen die
Motordrehzahl zwischen der ersten und dem letzten DCC-Fahrstufe
eingestellt werden kann. Die Motordrehzahl wird entlang zweier
durch Vmin-Vmid bzw. Vmid-Vmax abgegrenzter Linien linear
bestimmt. Normalerweise wird das erste gerade Segment mit einer
geringeren Steigung ausgewdhlt, um eine Feinabstimmung der
niedrigeren Geschwindigkeiten zu erhalten. Dies erfolgt, indem fiir
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Vmid ein Wert gewidhlt wird, der unter den Durchschnittswert der
minimalen und maximalen Geschwindigkeiten liegt. Spezieller
linearer Modus: wenn Vmid auf 0 gesetzt ist, die Geschwindigkeit
wird zwischen Vmin und Vmax linear sein, ohne einen Bremspunkt
in den Kennlinien.

innere Geschwindigkeits-
getriebe 0-255

240 +
m .
Vmax z0 -
180 +

00 +
80 4
Vmid e -
40 4
. :ﬂ |
Vmin | | | |
0 21 @ 8 84 105 126
DCC Geschwindigkeits-

getriebe (0-126)

10.2. Tabellarische Geschwindigkeitseinstellung in 28
Stufen (CV67 ... CV94)

Die Einstellung der Motordrehzahl basiert auf der im CV-Bereich
enthaltenen Tabelle. Der Startdrehzahl entspricht der dem Wert aus
CV67 und hochste Drehzahl dem Wert aus CV94. Durch die
Auswahl der Werte aus der Tabelle kann eine beliebige Form fiir die
Kennlinie der Motorgeschwindigkeit bestimmt werden..
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Um ein realistisches Verhalten des Eisenbahnmodelles zu
erreichen, haben wir die Moglichkeit, Beschleunigungs- und
Verzogerungsraten einzustellen. In CV3 konnen wir die
Beschleunigung und in CV4 die Motorverzdgerung dndern.

Wenn die Beschleunigung oder Verzogerung je nach
Fahrtrichtung unterschiedlich ist, kann CV152-153 fiir die
umgekehrte Fahrtrichtung verwendet werden.

Solange CV152 / CV153 einen Nullwert hat, werden CV3 und
CV4 fiir beide Fahrtrichtungen verwendet.

Wenn wir beispielsweise in CV152 einen anderen Wert als Null
eingeben, wird dies fiir die Riickwirtsbeschleunigung verwendet.

CV3 wird weiterhin fiir die Vorwirtsbeschleunigung verwendet.

CV153 hat das gleiche Verhalten fiir die Riickwirtsverzogerung.
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11. Motorsteuerung

Die Decoder der Lokommander II - Familie implementierten eine
PID-Einstellschleife des Motors, die die gemessene Gegen-EMK des
Motors verwendet.

Diese Funktion wird allgemein als "Lastkompensation"
bezeichnet und kann ab Bit0 von CV60 aktiviert oder deaktiviert
werden (Werkswert BitO = 1, d.h. PID-Regler ist aktiv). Der Motor
ist in einer der Diagonalen einer H-Briicke (bestehend aus 4 FET-
Transistoren) eingebunden, die Regelung erfolgt iiber die andere
Diogonale. Der Regelbefehl wird vom Mikrocontroller im Decoder
bereitgestellt, wobei die Impulsfrequenzmodulation mit fester
Frequenz (PWM= pulse width modulation) und variabler Fiillfaktor
verwendet wird.

Die PWM-Signalfrequenz betrdgt 16/32 kHz und kann in Bit 7
des CV60 eingestellt werden. Die Werkeinstellung des Wertes ist
bit7 = 0, dh dass es den Frequenz von 32kHz entspricht. Der Motor
wird in PWM-Impulsen gesteuert, unabhédngig davon, ob der PID-
Regler aktiviert ist oder nicht.

Der PID-Regler ist gemid dem folgenden Block-Schema
implementiert:

Gewiinschte = Proportional
Geschwindigkeit
o F Endstufe / Motor
-1 ._Err - Integral h.}; ™ H+Briicke -
Derivat —
o Messung
Aktuelle Geschwindigkeit BEMF
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Das Referenzsignal (gewiischte Geschwindigkeit) wird
permanent mit der aktuellen Geschwindigkeit verglichen und das
resultierende Fehlersignal (Err) wird vom PID-Regler verarbeitet, der
auf die Motorsteuerbasis wirkt und den PWM-Signalfiillfaktor so
modifiziert, dass der Fehler, die Differenz zwischen den
gewiinschten- und den aktuellen Geschwindigkeit, minimal ist.

Um die aktuelle Geschwindigkeit zu bestimmen, wird fiir kurze
Zeit die Versorgung des Motors unterbrochen (zu diesem Zeitpunkt
ist er ein Generator) und die erzeugte elektromotorische Spannung
(BEMF) wird gemessen. Diese Spannung ist direkt proportional zur
Drehzahl des Motors und wird mit der gewiinschten Drehzahl
vergliechen, um das Fehlersignal zu erhalten.

Die Periode in dem der Motor nicht versorgt wird, wird als
BEMF-Fenster bezeichnet. Die zu hiufige Verwendung eines
BEMF-Fensters hat auch Nachteile, der Motor verliert in seiner
Leistung. Aus diesem Gesichtspunkt ist es daher wiinschenswert, so
wenig wie moglich und umso schneller den BEMF des Motors zu
messen. Der Motoraufbau erfordert jedoch einige Zeit fiir das
BEMF-Fenster, das kann man nicht beliebig minimieren.

pwm Paket BEMF-Fenster pwm Paket

Durchschnitts-
wert

Zeit fiir Messung

Impuls der Motorinduktivitit
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Wenn die Stromversorgung aufgrund der Induktivitit des Motors
unterbrochen wird, wird an seinen Klemmen ein Impuls entstehen,
der die Messung der BEMF Spannung beeintrédchtigt. Daher wird die
Messung nach einer Verzogerung durchgefiihrt (BEMF delay). Die
Breite dieses Impulses (implizit die erforderliche Wartezeit) hingt
von der Konstruktion des Motors ab: Die Leistungsmotoren (5 oder
mehr Pole) haben einen relativ kleinen Impulsbreite im Vergleich zu
Motoren der édlteren Generation (mit 3 Polen).

Wihrend der BEMF-Messung wird der Motor nicht mit
elektrischer Energie versorgt und verliert aufgrund von mechanischer
Belastung (Zahnrider, Masse der Lokomotiven, Anzahl der
Waggone der Lokomotive usw.) an Geschwindigkeit, wie die
Abwirtsneigung in der vorherigen Illustration zeigt. Um einen
korrekten BEMF-Wert (oder die aktuelle Geschwindigkeit) zu
erhalten, sollten die Messungen mehrmals durchgefiihrt und
vermittelt werden.

Folglich ist die Anzahl der PWM-Pakete, nach denen ein BEMF-
Fenster eingefiigt wird, ebenfalls variabel.

Die Werkseinstellungen gewihrleisten in den meisten
Anwendungen einen ordnungsgemiflen Betrieb. Fiir den optimalen
Betrieb in eine bestimmte Lokommotive werden jedoch die unten
beschriebenen Einstellungen empfohlen.

Der Algorithmus, der zu den Motorsteuerung verwendet wird
kann aus CV9 ausgewihlt werden. Der Standardwert ist 3. Mit
diesem Wert arbeitet der Decoder bei den meisten
Lokomotivenmodellen  optimal und  gewihrleistet  einen
reibungslosen Lauf ohne Spriinge fiir alle Geschwindigkeitstufen
(dabei wird die Verwendung von 128 Geschwindigkeitsstufen )
empfohlen, um optimale BEMF/Lastkompensationsergebnisse zu
erzielen. Standardwerte (CV9 = 0 bis 8) entsprechen einer Reihe von
internen Steuerungsparametern, die dem Benutzer im Standardmodus
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nicht zur Verfiigung stehen. Fiir geringe Trigheit (Faulhaber-
Motoren, kleine Lokomotiven usw.) werden Werte von 0,1,2
empfohlen. Die Werte 6,7 und 8 konnen bei Lokomotiven mit hoher
Trigheit (schwere Lokomotiven, gro3e Motoren) verwendet werden.

Fiir allgemeine Motortypen werden Durchschnittswerte von 3, 4
und 5 verwendet: Durch Auswahl eines Standardsatzes kann der
Benutzer nun auf die PID-Reglerkoeffizienten (CV61,62,63) und
einen neuen Parametersatz zugreifen, die in der zweiten Generation
eingefiihrt werden: Kompensationskoeffizienten der
Lastkompensation (CV137,138,139,140). In der Praxis konnen diese
Gewichtungskoeffizienten abhingig von der Geschwindigkeit der
Lokomotive bestimmen, wie stark die Lastkompensation ist. Die
Charakteristik der Lastkompensation wird durch zwei Segmente mit
eine negative Neigung bestimmt, das erste zwischen Vmin (CV2)
und Vmid (CV138), das zweite zwischen Vmid (CV138) und Vmax
(CV5).

CV138 setzt den Lastkompensationskoeffizienten auf die
minimale Geschwindigkeit (in CV2 definierte Geschwindigkeit) und
CV140 auf die maximale Geschwindigkeit (in CV5 definierte
Geschwindigkeit). Die Durchschnittsgeschwindigkeit ist in CV137
definiert, sie kann von der in CV6 definierten
Durchschnittsgeschwindigkeit abweichen, und der Wert des
Lastkompensationskoeffizienten bei der in CV137 definierten
Geschwindigkeit wird in CV139 eingestellt. Das Maximalgewicht
kann man bei 255 der CVs 138/139/140 erhalten. Praktisch bei hohen
Geschwindigkeiten spielt die Lastkompensation nichtmehr so eine
bedeutende Rolle wie bei niedrigen (und extrem niedrigen), sodass
die CV140 ohne Motorlaufprobleme senkenden Tendenz aufweisen
kann.

Das  Experimentieren @ mit den  Koeffizienten  der
Gewichtskompensation CV138 bei Mindestgeschwindigkeit und das
Andern der Durchschnittsgeschwindigkeit (CV137) und des CV 139-
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Werts fithrt zu sehr guten Ergebnissen, auch fiir Motoren mit
Problemen, die die Standardalgorithmen fiir Einstellung verwenden
(zB 3, CV9 = 3) ohne der PID-Parametern (CV61,62,63) zu
verdndern.

Gewichtungs 2ag
koeffizienten ;s

CV138 Wert 200 #—__
180 T — ]

CV139 Wert &0
140
120

100

I

&0 I

CV140 Wert &0 Il
|

40
20
0

0 20 40 60 &80 100 120 140/ 180 180 200 220 240

minimale . ..
e Durchschnittsge- Hochstg
Geschévgl; igkeit schwindigkeit eschwindigkeit
position CV137 CV5

Wenn Sie manuell auf den Parametersatz des Setup-Algorithmus
zugreifen mochten, legen Sie CV9 = 9 fest. Auf diese Weise haben
wir Zugriff auf die folgenden CVs:

CV128: Anzahl der PWM-Pakete, nach denen ein BEMF-Fenster
eingefiigt wird. Der Fabrikwert ist 1, sein Wachstum ist nur fiir
groBBere Motoren mit hohem Trigheitsmoment gerechtfertigt. Der
Bereich der numerischen Werte ist auf maximal 4 begrenzt.
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CV130 BEMEF-Messliicke: Ziel ist es, die BEMF-Messung um
den Impuls zu verzégern, der von der Induktivitit des Motors nach
dem Trennen der Stromversorgung erzeugt wird. Der werkseitige
Wert ist 6. Ein zu niedriger Wert hat katastrophale Auswirkungen auf
die BEMF-Messung und wird durch den vom Motor erzeugten
Impuls "lberflutet". Bei mehrpoligen Leistungsmotoren (wie
beispielsweise dem Typ Faulhaber oder Maxon), bei denen die
Induktivitit der Rotoren klein ist, kann dieser Spalt verringert
werden. Motoren von schlechter Qualitit (wie die Piko Modelle mit
3-Pole der Hobby-Lokomotiven Kategorie) erfordern einen hoheren
Offset, um BEMF-Messungen an einem stabilen / sauberen Teil der
erzeugten Spannung durchzufiihren.

CV129 Anzahl der Vermittler bei der BEMF-Messung. Der
werkseitige Wert ist 6. Bei Motoren mit besserer Qualitit und
mehreren Polen kann die Anzahl der Vermittler sinken. Uber 10
Vermittlern gibt es praktisch keinen Wertzuwachs.

CV95 PID-Fehlerlimitation sorgt fiir vollstindige Zeitbegrenzung
im PID-Kreis, ohne dessen Antwortzeit zu verkiirzen. Werte sind in
eine Skala von 1-10 mdglich. Ein zu niedriger Wert fithrt zum
Verlust der Motorleistung und zum ruckartigen Fahren, aber zu viel
kann zu Instabilitdt der Einstellungsschleife und zu ausgeprigtem
Motorgerdusch fiihren.

Im Folgenden présentieren wir die Tabelle mit den Werten des
Parametersatzes entsprechend dem CV9-Wert. In der Tabelle in Zeile
9 sind die fiir die Verwendung von Modus 9 akzeptierten
numerischen Intervallen angegeben: Die Einstellung von
AuBenwerten verursacht keine Probleme, der Decoder begrenzt die
in den CVs eingegebenen Werte nur in den angegebenen Intervallen.
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Ccv9 Cvi28 CV129 CV130 Notiz
Nummer der pwm Nummer der offset, BEMF
Packete BEMF Vermittler Messung

0 1 4 1

1 1 4 2

2 1 6 2

3 1 6 2 Default

4 2 4 1

5 2 4 2

6 2 6 2

7 2 6 4

8 2 8 6

9 1-4 1-10 1-12

Tabelle 2
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12. Kontrollierte Stopps, gezielte Anhalten

12.1. Stopp bei konstantem Distanz (CBD)

Durch das gezielte Anhalten kann die Lokommotive angehalten
werden, wenn ein Befehl fiir eine festgelegte Strecke unabhéngig von
der Fahrgeschwindigkeit empfangen wird. Das Stoppen kann durch 3
Faktoren ausgelost werden:

e FEitritt in den Sektor mit asymmetrischer DCC (ABC)

Empfang -Semantik Cap.13.2.
e Sektoreingang mit DC-Signal Cap. 15.3.
e Empfangen eines Befels bei der Nullgeschwindigkeit

Das Stoppen der CBD bei Empfang eines Nulldrehzahlbefehls
wird von Bit7-CV27 =1 aktiviert. Es gibt zwei Moglichkeiten um
die Stopps auf ein kontrollierte Distanz machen zu konnen:

12.1.1. Stopp bei fester Verzogerung

Nachdem Erhalt der Stoppbefehle fihrt die Lokommotive eine,
mit der aktuellen Geschwindigkeit berechnete, Strecke und stoppt
dann mit der in CV64 (CV150) eingestellten Verzogerung. Die
Laufzeit bei Anfangsgeschwindigkeit kann mit eine in CV65 (CV151)
eingestellte variable Verzogerung durch die Verzogerungsformel =
CV65 * 8ms erginzt werden.

12.1.2. Stopp bei variabler Verzogerung

Nachdem Erhalt des Stoppbefehls stoppt die Lokommotive mit
der berechneten Verzogerung, der anhand der Geschwindigkeits
ausgerechnet wird, mit der die Lokommotive in dem Zeitpunkt des
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Empfangens des Stoppbefehls gelaufen war, und des mit CV153
(CV161) eingestellten Bremsweges.

Wenn der CV153 den Nullwert beinhaltet (Anfangswert),
verwenden Sie den festen Verzogerungsstopp in CV64. In dem Fall,
wenn CV64 auch einen Nullwert beinhaltet, wird der Offline-
Abstand deaktiviert. Wenn beide Werte andere Werte als Null haben,
hat der in CV153 (CV161) eingestellte Variable, die bei viariabler
Verzogerung verwendet wurde, Prioritit.

Alle Parameter eines Stopps konnen nach Fahrtrichtung
unterschiedlich dargestellt werden. Es sind zwei CVs, eine fiir jede
Richtung. Wenn die umgekehrte CV Null ist, wird der nach vorne
gerichtete Wert fiir beide Richtungen verwendet.

Das Stoppen auf einer kontrollierter Distanz wird durch
"Shunting" (F3) oder CBD-OFF (F5) verhindert.

12.2. Erkennung des assymetrischen DCC-Signals
(Lenz ABC)

Das asymmetrische DCC-Signal ermdoglicht das genaue Anhalten
vor Signalen oder in Stationen und das Schalten in die
entgegengesetzte Richtung. Uber die BM1- und BM2-Module, die
das Bremsen vor dem Signal erzeugen, erhilt der Decoder der
Lokommotive, der Fahrtrichtung entsprechend, Informationen iiber
den Zustand des Signals. Es konnen zwei verschiedene
Informationen  iibermittelt ~ werden:  "Stop" oder  "Slow
Approach"("langsame Anndherung").

Beim Empfang des "Stopp" -Befehls leitet die Lokommotive die
kontrollierte Abstandskontrolle (Kapitel 12.1) ein, oder wenn sie
deaktiviert ist, stoppt sie mit der CV4(CV149)-Verzogerung.
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Beim Empfang des Befehls "Langsame Anndherung" ("Slow
Approach") wird die Geschwindigkeit auf den in CV143 (CV163)
eingestellten Wert verringert.

Die Aktivierung von ABC erfolgt aus der CV27:

e Bit0 = 1 Ermdglicht die Erkennung des ABC-Signals, wenn
die rechte Schiene positiver ist (geht vorwirts)

e Bitl = 1 Erméglicht die Erkennung des ABC-Signals, wenn
die linke Schiene positiver ist (Riickwértsgang)

ABC funktioniert normalerweise nur in eine Richtung, die
Aktivierung fiir beide Richtungen ist jedoch moglich (auer "Push-
Pull").

Die Empfindlichkeit der Erkennung der Spannungsdifferenzen
zwischen den beiden Schienen kann von CV141 aus verdndert
werden. Wenn der Anfangswert keine guten Ergebnisse fiir die ABC-
Erkennung liefert, kann der optimale Wert innerhalb des
empfohlenen Bereichs von 8 bis 16 experimentell neubestimmt
werden. Ein zu niedriger Wert fithrt zu einer unerwiinschten
fehlerhaften Erkennung und ein zu hoher Wert macht die Erkennung
umstidndlich oder sogar unméglich.

12.3. Pendelsteuerung (push-pull Funktion)

Mit der "Push-Pull" -Funktion kénnen Sie mit ihre Lokommotive
wiederholt eine Route zwischen zwei Endgeridten durchlaufen. Das
Anhalten und Andern der Fahrtrichtung erfolgt, wenn ABC-Befehle
an Endstationen empfangen werden.

Von DCC-Befehlen werden nur die Fahrgeschwindigkeit und
eventuell die aktiven Funktionen eingestellt. Es gibt zwei
Moglichkeiten was man wihlen kann:

Seite 33 von 102



Lokommander 11 Version
Bedienungsanleitung firmware 3.5.191 0.1.22

12.3.1. Ohne Zwischenstopps

Die "Push-Pull" -Funktion ohne Zwischenstopps erfordert zwei
separate Abschnitte am Ende der Route, die ein ABC-" Stopp "
Signal erzeugen, das der Richtung entspricht, in der sich die
Lokomotive nihert (die positivere rechte Schiene). Die im Terminal
angekommene Lokommotive wird anhalten, kehrt die Richtung
(einschlieBlich Richtungslichter) um und startet nach der Wartezeit
in die neue Richtung. Die Aktivierung erfolgt iiber Bit4 (CV122) = 1.
In dem CV142 konnen Sie die Zeit des Stillstandes dndern. Es gibt
moglicherweise ABC-Sektoren "Langsame Anndherung" auf dem
Weg, wo es langsamer wird.

12.3.2. Mit Zwischenstopps

Die "Push-Pull" Funktion mit Zwischenstopps erfordert zwei
getrennte Abschnitte am Ende der Route, die ein ABC-Signal "Slow
Approach"/"Langsame Annidherung" entsprechend der Richtung
erzeugen, in der sich die Lokommotive néhert. In den
Zwischensektoren, in denen das Anhalten vorgesehen ist, wird ein
ABC "Stop" Signal aktiviert, das natiirlich der Richtung entspricht,
in der sich die Lokommotive nédhert. Der Dauer des Zwischenstopps
wird bis dahin gerechnet, bis das ABC "Stop" Signal aufhort aktiv zu
sein.

Die Aktivierung erfolgt aus dem Bit5 (CV122) = 1. Ab CV142
konnen Sie die Dauer der Standzeit (in Endstationen) nach Threm
Wunsch dndern.

Fiir den "Push-Pull" -Betrieb ist die Erkennung des ABC-Signals
in CV27 fiir eine der Richtungen erforderlich (Kapitel 12.2).
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Es ist nicht erlaubt, ABC fiir eine beliebige Richtung zu

! aktivieren, denn dies fithrt zu einem fehlerhaften Betrieb des
"Push-Pull" -Modus! Die gleichzeitige Aktivierung von Bit4,
Bit5 (CV122) ist nicht zuldssig!

Es wird empfohlen, eine der " Stopp bei konstantem Distanz
(CBD)" Methoden zu aktivieren, um sicherzustellen, dass sich die
Lokommotive, unabhingig von der Fahrgeschwindigkeit, immer in
derselben Position befinden wird (Kapitel 12.1).

13.Funktionsausginge

Funktionsausgénge konnen verschiedene Verbraucher wie LEDs,
Glithlampen, Rauchgenerator, elektromagnetische Koppler usw.
steuern.

Die tOm Decoder verfiigen iiber zwei Arten von Leistungs- oder
Logikausgidngen. Leistungsausgéinge verfiigen iiber einen Transistor,
der zum Zeitpunkt der Aktivierung an den (-) - Ausgang
durchschaltet. Somit verbinden Sie zu aktivierende Verbraucher
zwischen Ausgang und + Vcc. Logikausginge haben eine Spannung
von + 5 V, wenn sie aktiv und 0 V, wenn sie inaktiv sind. Die
Logikausgédnge diirfen den maximalen Strom von 5 mA nicht
iiberschreiten. Andernfalls besteht die Gefahr, dass der Decoder
beschidigt wird. Ein Logikausgang kann um mit 1-2 LEDs die
Steuerung fiir Strombegrenzungswiderstand verwendet werden oder
mit einen externen Transistor, um grofere Lasten zu steuern.

Um die Anzahl der Ausgidnge zu erhohen, konnen Sie die SUSI-
Schnittstelle 16schen und als 2 logische Ausginge verwenden. Sie
sind werkseitig als logische Ausginge konfiguriert. Um sie fiir das
SUSI-Schnittstelle zu verwenden, miissen Bit O und 1 von CV122
auf 1 gesetzt werden.
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Einige Decoder verfiigen iiber eine groere Anzahl von
Ausgingen als die iiber den Anschluss verfiigbaren. Fiir diese
miissen Sie zusitzliche Dridhte an den (in den Zeichnungen
markierten) Pads aufl6ten.

In der Tabelle 3. haben wir die Anzahl und den Typ der
verfiigbaren Ausginge hervorgehoben, die fiir verschiedene
Decodertypen geeignet sind.

FL RL | AUX1 |AUX2 AUX3| AUX4 [ AUXS AUX6 AUX7 | AUX8 AUX9| AUXI10

MICRO | P (P O,P O,P O,P O.,P O,L.S O,L.S
NEXTI8 | P |P P P LS LS

MTC21 P |P P P L L LS L,S

Plux12 | P |P P P OLS| OLS

Plux16 P |P P P LS L,S

Plux22 | P |P P P P P P P P P LS LS

Tabelle 3.

P — Leistungsausgang

L — Logikausgang

O — optionelle Ausgang, die durch Anhingen eines zusétzlichen Drahtes erreichbar
wird

S — gemeinsamer Ausgang mit SUSI

Fir Decoder mit maximal 8 Ausgidngen verwenden wir ein
vereinfachtes Nachabbilden (Mapping), das sich leicht vom NMRA-
Standard unterscheidet, der eine groBere Flexibilitdt bietet (jeder
Funktion kann jeden Ausgang ein Befehlen ausgeben).
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Fiir PLUX22-Decoder mit 10 Ausgingen wurde ein
Standardmapping verwendet.

Lokommander 11
Bedienungsanleitung firmware 3.5.191
Ccv AUX AUX AUX AUX AUX AUX

o Anfangswert 6 5 4 3 5 1 FR FL

FOf 33 1 Bit7 Bit6 Bit5 Bitd Bi3 Bit2 Bitl Bit0
a® | ey |6 |de | ® @ @ | m

For 34 5 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bi3 Bit2 Bitl Bit0
a® | ey |6 |de | ® @ @ | o

FIf 35 1 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bi3 Bit2 Bitl Bit0
a® | ey |6 |de | ® @ @ | m

Flr 47 1 Bit7 Bit6 Bit5 Bitd Bi3 Bit2 Bitl Bit0
a® | ey |6 |de | ® @ @ | m

P 36 5 Bit7 Bit6 Bit5 Bitd Bi3 Bit2 Bitl Bit0
a® | ey |6 |de | ® 7 @ | o

B 37 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bi3 Bit2 Bitl Bit0
a® | ey |6 |de | ® @ @ |

F4 38 3 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
a® | ey |6 |ao | ® @ @ |

F5 39 16 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bi3 Bit2 Bitl Bit0
s | e | e [ae | ® @ @ |

Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bi3 Bit2 Bitl Bit0

R 32 s |6 | @ | ae | ® @ o o
F7 41 64 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
s [e) |6 | | ® @ @ |

Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0

i 128 @ | o |6 | e | ® @ @ | o
F9 3 0 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
as | ey |6 |ao | ® @ @ |

Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0

L 0 a® | e |6 |ao | ® @ @ | o
Fl1 45 0 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
§ as | ey |6 |ao | ® @ @ |

Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0

Flz | 4 0 am | e |6 [ao | ® @ @ o

Tabelle 4.

NMRA-

Ccv AUX AUX AUX AUX AUX AUX AUX AUX AUX AUX
or. Anfangswert 10 9 g 7 6 5 4 3 2 1 FR FL
FOf 33 1 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
; a® |6 |6 | e | ® @ @ |
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
For 34 2
e |6y |6 | ae | ® @ @ | o
FIf 35 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64) (32) (16) (8) “ (2) (€8]
= 36 3 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64) (32) (16) (8) “ 2) (€8]
R 37 16 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
e | 6h |6 |ae | ® @ @ | o
F4 38 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64) (32) (16) (8) “) (2) @
Fs 39 3 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64) (32) (16) 8) ) (2) @
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
Sl 16 ) [ ey | @ |ae | ® @ o) m»
F7 4 2 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
2 a8 | 6h [ @ | ae | ® @ @ )
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
il o a8 [ @ | G [ ae | ® @ @ )
Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
il ' G | ae | ® @ @ )
Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
RO 32 G | | ® @ @ )
Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
R o 6 |ae | ® @ @ )
Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
Flz] 46 126 6 |ae | ® @ @ )
Flr 47 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64) (32) (16) (8) “) (2) (€8]
Tabelle 5.
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Mapping aus dem grauen Feldern sind inaktiv / unmoglich.
Einstellungen sind nur innerhalb des weilen Feldes moglich
(Werkseinstellungen sind mit Griin markiert).

Die Funktionen FO (f=forward, vorwirts, r=reverse, riickwiirts),
F1 (f=forward, vorwirts, r=reverse, riickwirts), F2 und F3 konnen
nur die FL-, FR- und AUX-Ausginge 1, 2, 3, 4, 5, 6 steuern. Fiir
NMRA-Kompatibilitdit wird die CV35 F1 Konfiguration fiir
Vorwirts (vorwirts) und CV47 fiir Riickwirts (riickwirts) benutzt.
Die Funktionen F4,5,6,7,8 konnen nur die Ausginge
AUX?2,3,4,5,6,7,8 und 9 steuern, die Funktionen F9,10,11,12 kdonnen
nur die AUX 5,6,7,8, 9 und 10 Ausgédnge koordinieren.

Die PWM der 12 Ausgidnge wird in CV48-59 eingestellt, wie es
im Kapitel 26. dargestelt wird.

In CV112 konnen wir die Anstiegszeit beim Start einstellen. In
CV113 kann man die Abfallzeit des an die Ausginge angelegten
PWM-Signals einstellen. ( FadeIN und FadeOUT). Diese Zeiten
konnen in Schritten von 8 ms eingestellt werden und reprisentieren
die Zeit, zu der der Ausgabe-PWM-Fiillfaktor von 0 bis 255 erreicht
oder umgekehrt.

Wenn durch CV48-59 ein Fiillfaktor festlegt wird, der niedriger
als der Maximalwert 255 ist, nehmen die Anstiegs- und Abfallzeiten
proportional ab. Diese beiden Parameter sind fiir alle Ausginge
geltend. Diese Funktion ist niitzlich, wenn Sie die langsame
Anschaltung von Glithlampen simulieren mochten.

Wenn ein Ausgang mit einem Dauersignal (ohne PWM mit
variablem Fiillfaktor) in CV117 befohlen werden soll, setzen wir den
Wert von 1 Bit entsprechend dem gewiinschten Ausgang bzw.
Ausginge. Bei einem Lokommander II mit mehr als 8 Ausgédngen
kann der Befehl fiir die Ausginge 9-12 iiber das CV185-Bit 0-3
eingestellt werden.
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In der aktuellen Softwareversion konnen die Funktionen FO (f / r),
F1 (f / r) und F2-F12 auch einem oder mehreren der Ausgéinge FL,
FR, AUX1, ... AUX6 zugeordnet werden.

Wenn eine Funktion den Betrieb eines der Ausginge
unterbrechen soll, muss gemill der Tabelle 6. das entsprechende
Ausgangsbit in der, der Funktion entsprechenden, CV auf 1 gesetzt
werden. Die Funktionen FO und F1 konnen je nach Fahrtrichtung die
Ausginge FL, FR, AUXI, ... AUX6 sperren. Die CVs 166/168
stellen die Sperrung einiger Ausginge ein, wenn sich die
Lokomotive nach vorwirts bewegt, bzw. in den CVs 166/180 die
Sperrung einiger Ausgidnge, wenn sich die Lokomotive in
Riickwirtsrichtung bewegt.

i:] Anfangswert Agx AISJX ASX AI3JX AIZJX AIIJX = | o
FOf | 166 0 E‘Zg :361;? ?;;5) ?;g; 2381;3 Zl)tZ 2321;1 31;0
N O A e s R
FIf | 168 0 ?11;;) :36';? }331; 2311;1 2381;3 232 g)n 31;0
F2 | 169 0 g%) iﬁ? g; 33 238;3 5;2 2;1 3;0
F3 | 170 0 f]l;;) fﬁljg glg 31;1 ?81;3 2;;2 gl)ﬂ 31)@
F4 | 171 0 fl‘;;) 2361}3 :331; 313 :381;3 51;2 gl)ﬂ 31;0
F5 | 172 0 ?115;) :36';? }331; 2311;1 2381;3 232 g)n 31;0
F6 | 173 0 ?11;;) :36';? }331; 2311;1 2381;3 2;;2 g)n 2311;0
Gl I I A o o R S S S
F8 | 175 0 ?1157& :36'2? :3;; :3]1;1 :381;3 2;;2 g)ﬂ 21;0
2 I A R R il
G0 N 0 i e il i
UL 0 Jam Jen Joo fmo o Jw |o |ao
SR I A A S A i
P [wo o [ [ h ln [a a7 o a

Tabelle 6.
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14. Decoder in Analog (DC) verwenden

Der Decoder ermoglicht den Betrieb der Lokomotive auch mit
klassischen Geschwindigkeitsregler, die Gleichstrom liefern. Diese
konnen zwei Arten haben: gefilterte und gepulste (PWM) Spannung.
Um den Betrieb bei Gleichstrom zu ermdoglichen, muss in Bit2 /
CV29 der Wert "1" eingegeben werden. Mit CV13 und CV14
konnen wir einstellen, welche Funktion aktiviert werden sollen,
wenn wir denDecoder mit Gleichstrom versorgen.

In der Tabelle 7. finden Sie die Bedeutung jedes Bits der beiden
CVs. Wenn das Bit den Wert "1" hat, ist diese Funktion im
Analogbetrieb aktiv.

Bit7 | Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl | Bit0
CV13 F8 F7 F6 F5 F4 F3 F2 F1
CV14 F14 F13 F12 F11 F10 F9 RL FL
Tabelle 7.

Es gibt zwei Arten im Falle der Gleichstromversorgung:

14.1. Analogmodus 1

Modus 1 kann mit Reglern verwendet werden, die eine gefilterte
Dauerspannung liefern. Die Hohe der Spannung in den Schienen
wird die gewiinschte Geschwindigkeit einstellen und die
Motorsteuerung wird iiber die PID-Schleife sichergestellt. Es wird
auch bei niedrigen Geschwindigkeiten. Wenn die Maximalspannung
plotzlich  angelegt wird, erreicht der Motor mit der
Beschleunigsverhiltnis in CV3 (CV148) die Hochstgeschwindigkeit.
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Der Zusammenhang zwischen Schienenspannung und
Fahrgeschwindigkeit wird linear in Abhingigkeit von 3 CVs
gemacht.

CV145: Startschwelle. Wenn dieser Wert erreicht ist, wird der
Motor gestartet

CV146: Standschwelle. Dieser Wert ist niedriger als die
Startschwelle, bei dieser Spannung steht das Fahrzeug garantiert

CV147 maximale Geschwindigkeit, bei dieser Spannungswert in
den Schienen erreicht es die maximale Geschwindigkeit

Der in diesen CVs eingeschriebene Wert wird, durch
Multiplizieren der gewiinschten Spannung mit 10, berechnet.

Bei einer maximalen Spannung von 14 V wird in CV146
beispielsweise 140 eingegeben.

Dieser Modus funktioniert nicht richtig mit PWM (Pulsvarianten)
Reglern !

Um Modus 1 zu wihlen, in CV164 muss man den Nullwert
eingeben.

14.2. Analogmodus 2

In diesem Modus wird der Motor durch Pulsvarianten(PWM) mit
hochen Spannungswert von Frequenzimpuls gesteuert. Der PWM-
Fillfaktor wird durch CV164 festgelegt. Bei einem Maximalwert von
255 wird praktisch die gesamte Schienenspannung auf den Motor
angewendet.
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Wenn ein niedrigerer Wert eingestellt wird, ist die an den Motor
angelegte Spannung geringer als die in den Schienen (erlaubt den
Einsatz von Motoren mit niedrigerer Nennspannung). Um Modus 2
auszuwihlen, wird in CV164 in ein anderen Wert als Null
eingegeben. Nur dieser Modus kann mit PWM verwendet werden.

14.3. Kontrollierte Stopp im DC Sektor

Dauerstrom kann auch in Kombination mit DCC verwendet
werden, um die DC-Bremssektoren anzutreiben. Wenn also eine
DCC-betriebene Lokomotive einen DC-Sektor (mit Gleichstrom
versorgt) erreicht, stoppt sie, wenn die folgenden Bedingungen
erfiillt sind:

Bit4 oder Bit5 in CV27 haben den Wert "1", Bit2-CV29 = 0 und
die Schienenspannung ist hoher als die in CV162 eingestellte
Schwelle.

Die in CV162 eingestellte Schwelle (Standardwert 100 => 10V)
ist niitzlich, wenn Sie ein power-pack und die DC-Bremsfunktion
verwenden mochten.

Befindet sich die Versorgungsleitung unterhalb der Schwelle,
befinden wir uns im SPP-Modus und die Lokomotive stoppt nach
Ablauf der in den CV123 eingestellten Zeit. Wenn die Spannung den
Schwellenwert uberschreitet, wird die Gleichstrombremsfunktion
aktiviert und die Lokomotive hilt in kontrollierter Entfernung an
(siehe im Kapitel 12.1).
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15. Bidirektionale Kommunikation (RailCom)

"Bidirektional" bedeutet, dass die Ubertragung von
Informationen unter dem DCC-Protokoll nicht nur fiir den Decoder
gilt, sondern auch fiir die entgegengesetzte Richtung. So kann der
Decoder Nachrichten senden, z. B. eine Bestitigung des Eingangs
von Befehlen, die eigene Adresse, tatsichliche Geschwindigkeit,
Innentemperatur, Last und andere Statusinformationen.

Im Prinzip der Funktion von RailCom basiert sich auf der
Einfilhrung durch die Leitstelle eines Fensters ("Unterbrechung")
durch die Steuerstation am Ende jedes DCC-Pakets, bei der die
Stromversorgung unterbrochen und die beiden Leitungen
kurzgeschloBen werden. In diesen Fenstern senden die Decoder
einige Bytes von Daten, die von den mit der Schaltung verbundenen
Detektoren oder der Steuerstation empfangen werden.

Das Datenpaket ist in zwei Kanile aufgeteilt. Auf dem ersten
Kanal wird die Adresse (kurz, lang oder zusammengesetzt) des
Decoders iibertragen. Auf dem zweiten Kanal werden POM-
Antworten geliefert, um CVs zu bearbeiten (Lese-, Schreibergebnis).

Die RailCom-Kommunikation kann iiber CV29-Bit3 deaktiviert
werden (0 - RailCom inaktiv, 1 - RailCom aktiv). Die Kanile 1 und 2
sind in CV28 Bit0O und Bitl aktiviert.
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16. Spezielle Funktionen

Wenn Sie die speziellen Funktionen nutzen mochten, erhalten Sie
Informationen iiber:

der Wert der internen Decodertemperatur

die Qualitit des empfangenen DCC-Signals

die Anzahl der Stunden und Minuten des Betriebs

e die Zeitmarke (Uhrzeit), zu der die letzte

Lokomotivenwartung durchgefiihrt wurde

Um die Werte dieser Parameter zu speichern, muss der
nichtfliichtige Speicher (eeprom) des Decoders im fiir den Benutzer
zuginglichen CV-Bereich aktiviert sein. Bit7 / CV122 aktiviert oder
deaktiviert die Speicherfunktion (Bit7 = 0, Speicherfunktion
deaktiviert, Bit7 = 1, Speicherfunktion aktiviert). Das Speichern der
Momentanwerte erfolgt durch Aufruf der F5-Funktion von der
Leitstelle (oder vom tOm-Programmiergerit aus).

Ohne den Aufruf von F5 (Ein und Aus) werden die Werte in
. den entsprechenden CVs nicht aktualisiert !!!

Die interne (gespeicherte) Temperatur des Decoders kann aus
CV133 abgelesen werden. Die Temperatur wird in Grad Celsius
angegeben.

Das Qualititssignal des DCC-Signalempfangs (QoS = Quality of
Signal, Signlasqualitidt) wird aus CV135 gelesen. Der Wert wird in
Prozent (im Bereich 0-100%) angezeigt. Den minimalen QoS-Wert,
der bei dem letzten Lesen des Decoders berechnet wurde, finden Sie
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in CV136. Um den Mindestwert zuriickzusetzen, geben Sie den
CV136-Wert 100 [%] ein. (Rufen Sie vor dem Lesen die
Speicherfunktion mit F5 On, F5 Off auf).

Die Anzahl der Stunden und Minuten des Betriebs werden aus
den CV156, 157 und 158 wie folgt gelesen:

e Die Anzahl der im Betrieb verbrachten Minuten ist der aus
CV156 gelesene Wert.

e Die Anzahl der Betriebsstunden ist die Summe der abgelesenen
Werte aus CV157 und 256 * der abgelesenen Werte aus CV158.
(Rufen Sie vor dem Lesen die Speicherfunktion mit F5 On, F5
Off auf).

Wartungszeit:

Der Decoder kann die Zeitsmarke der Lokomotivenwartung
beibehalten und kann anzeigen, dass seit der letzten Wartung einige
Stunden vergangen sind.

Die Aktivierung und Konfiguration dieser Funktion kann in
CV154 wie folgt durchgefiihrt werden:

Bit0  Wert 0, Wartungsfunktion ist nicht aktiv
Wert 1 ist die Wartungsfunktion aktiv
Bit 1 Wert 0, die Uberschreitung vom Wartungintervall wird
in CV30 nicht gemeldet
Wert 1, der das Wartungsintervall iiberschreitet, wird in
Bit 3 des CV30 signalisiert
Bit 2 Wert 0, Uberschreiben des Wartungsintervalls wird
durch die FL / RL-Leuchten nicht signalisiert
Wert 1, der das Wartungsintervall {iberschreitet, wird
durch Andern der FL / RL-Leuchten bei niedriger
Frequenz signalisiert
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Bit 3 Wert 0, 50% Wartungsiiberschreibung wird nicht von
FL /RL- Leuchten gemeldet
Wert 1, der das Wartungsintervall um 50% {iiberschreitet,
wird durch Andern der FL / RL-Leuchten mit einer
hoheren Frequenz signalisiert

Das Wartungsintervall wird in Stunden in CV155 angegeben.
Der werkseitige Wert betrigt 40 Stunden. Der Wert kann vom
Benutzer in einem Intervall zwischen 0-255 geédndert werden. Nach
dem Zuriicksetzen ist der Decoderwert von CV155 40 (Stunden).

Der Zeitpunkt, zu dem die letzte Wartung durchgefiihrt wurde,
kann aus den CV159 und 160 wie folgt abgelesen werden:

Die Anzahl der Wartungsstunden (bestitigt) ist die Summe des
von CV159 Lesewert * 256 und des von CV160 gelesenen Wert.

Anz. Stun. = (Werts CV159) + 256 * (Werts CV160)

Zur Bestitigung der Wartung wird die sogenannte Pseudo-
Programmierung verwendet: In CV8 wird der Wert 128 eingegeben
(nicht &dquivalent zu einem Decoder-Reset). Als Ergebnis dieser
Operation wird die Wartungszeitmarke gespeichert und das neue
Wartungsintervall wird aus diesem Zeitsmarke berechnet.

Wenn das Wartungsintervall mit dem Bit 3 von CV30
iiberschritten wurde, muss nach Bestidtigung der Messung
auch CV30 (auf 0) zuriickgesetzt werden. Nur durch das
Wartungsbestitigungsverfahren wird das CV30-Bit 3 nicht
geloscht.

- —
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17. Automatische Entkupplung

Der Lokommander II-Decoder ermoglicht die Verwendung jedes
physikalischen Ausgangs zum Betrieb von elektromagnetischen
Kopplern. Wenn ein Logikausgang gewihlt wird, ist es notwendig,
einen externen Transistor zu verwenden, da dessen Ausgang nicht
geniigend Strom liefert, um den Kupplung zu versorgen. Die Krois ®
- und Roco ® -Kupplungen erfordern ein PWM-Signal mit einer
hocher Frequenz, um eine Verbrennung der Spulen in der
Konstruktion der Kupplung zu vermeiden. Die automatische
Entkupplungsfunktion des Decoders liefert dieses Befehlssignal.

Die automatische Entkupplungsfunktion kann nur bei
stehender Lokomotive aktiviert werden (nachdem die Lok
angehalten wurde. Fahrstufe =0).

Die automatische Entkupplungsfunktion ist eine physische
Funktion (nicht logisch, wie beim Regeln der Geschwindigkeit,
Beschleunigung und Verlangsamug inaktivieren usw.), weil die
Konfiguration folgendermafen lduft:

Eine F-Funktion wird ausgewihlt, die fiir die automatische
Entkopplungsfunktion verwendet werden soll (dies kann eine
Funktion sein, die auch fiir andere Befehle verwendet werden kann, z.
B. fiir Ton/Sound).

Fiir die ausgewdhlte Funktion, CVs 33-47, wird die Zuordnung
(mapping) des physikalischen Ausgangs gemacht, an den der
elektrischer Kuppler angeschlossen ist (Wenn man beispielsweise die
Funktion F8 fiir die automatische Entkupplung auswéhlt und die
Elektromagnete des Kupplers an den physikalischen Ausgang Aux2 /
der violetten Litze angeschlossen sind, gibt man in der CV43 den
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Wert 8 ein, Folglich, wenn die Funktion F8 aktiviert ist, wird der
physische Ausgang Aux2 damit aktiviert).

Um die elektromagnetische Entkupplung durchfiichren zu
konnen, muss man es in CV118 angegeben, denn auf diese wird die
Entkupplungsfunktion fiir den Ausgang angewendet.

Wenn wir bei Aux2 sind, wir werden in CV118 den Wert 4
schreiben (in CV118 wird die Ausgangsnummer angegeben: fiir FL
den Wert 1, fiir RL den Wert 2, fiir Aux1 den Wert 3 und fiir Aux2
den Wert 4).

Unter CV124 konnen wir die Art der verwendeten Kopplung (DC
oder PWM) wie folgt auswihlen: Bit0-0 Ausgang HF PWM; Bit0-1
Dauerausgang.

Von Bitl-CV124 konnen wir den Steuerungsmodus des Motors
wihrend des Abkoppelns auswéhlen. Somit wird mit bitl-0 der
Motor sofort, mit eine plotzliche Bewegung, angesteuert; Bei Bitl-1
wird der Motor durch die PID-Schleife mit Verzogerungs- bzw.
Beschleunigungswerten gemafl CV3-4 gesteuert.
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Tl

Sobald wir die F-Logikfunktion auf den physischen Ausgang
abgebildet haben (mapping), konnen wir die Konfigurationsvariablen
dndern, um die automatische Entkopplungsfunktion zu optimieren.
Fiir die stationdre Lokomotive (nach dem Stoppen) wird die
Richtung gemifl den oben beschreibenen Abbildung eingestellt. Die
maximale Fahrgeschwindigkeit wihrend der automatischen
Entkopplungsfunktion wird in CV121 eingestellt (Wert O bedeutet
keine Bewegung, nur die -elektromagnetische Kopplung wird
funktionieren).

Beim Aufruf der Funktion wird die Lokomotive den
Elektrokoppler aktivieren und fihrt eine Zeitspanne T1 in die
entgegengesetzte Richtung zur eingestellten Richtung, bevor die
Funktion gewdhlt wird. Die Linge des Fahrtes kann durch die
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Fahrgeschwindigkeit (CV121) und die Dauer des Riickwértsfahrtes
(CV119) gesteuert werden. Nach dieser Bewegung stoppt die
Lokomotive, dndert die Fahrtrichtung (geht damit in die gleiche
Richtung wie vor dem Aufruf der Funktion) und féhrt fiir eine Dauer
von T2, wonach die Lokomotive die elektrischen Kupplungen
abschaltet und deaktiviert. Um die Ldnge der Bewegung im direkten
Sinne zu Dbestimmen, haben wir auch 2 Parameter, die
Verfahrgeschwindigkeit (CV121) und die Zeit T2 (CV120). Mit
diesen 2 Parametern konnen Sie die zuriickgelegte Distanz direkt
verringern oder erhohen. Funktionen, die vor dem Wihlen der
Entkopplungsfunktion aktiviert werden, bleiben wihrend der
Entkopplung aktiv.

Die Entkopplungsfunktion wird aufgerufen, wenn die Funktion
(EIN/ON) aktiviert ist und nach einem vollstindigen Zyklus
ausgeschaltet wird, auch wenn die F-Funktion nicht deaktiviert
wurde.

Um die Funktion wieder einzuschalten, wird der AUS/OFF-
Befehl und dann erneut ein EIN/ON-Befehl gesendet.

Die Polaritit der elektromagnetischen Kopplungsdrihte ist
wichtig. Wenn sie nicht richtig angeschlossen sind, wird die
Bewegung (Hebung) umgekehrt verlaufen!
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18. SUSI/ Locowire Schnittstelle

Sie konnen an die SUSI /Lokowire Schnittstelle jeden
Soundmodul oder Funktionsdecoder anschlieBen, der den
Schnittstelle spezifikationen entspricht.

Fiir den Anschluss befinden sich 4 Stecker auf der Oberseite des
Decoders (siche Abbildung unten). Bei Versionen mit Plux16-,
Plux22-, MTC21- und NEXTI18-Steckverbindern sind diese
Verbindungspunkte suf den Pins des Steckverbinders zu finden, und
daher ist es keine zusitzliche Verdrahtung erforderlich. Diese
Kontakte beriicksichtigen die Reihenfolge / Bedeutung der SUSI-
oder Lokowire-Schnittstelle. Wir empfehlen die Verwendung
bestimmter Farben fiir die Litzen.

Achtung! Ein falscher Anschluss des SUSI / Lokowire-
Moduls kann zu Schidden an diesem Modul fiihren.

- —

18.1. Programmierung der SUSI-Module

Genauso wie die Lokomotivedecoder, konnen SUSI-
Soundmodule durch Andern einiger Betriebsparameter angepasst
werden. Die Werte dieser Parameter werden in
Konfigurationsvariablen (CVs) zwischen CV897 und CV1024
gespeichert. Das SUSI-Soundmodul wird tiber den Lokommander 11-
Decoder programmiert. Abhingig von der CV-Nummer erkennt der
Lokommander II-Decoder, ob dieser CV von einem an das Decoder-
Schnittstelle angeschlossenen SUSI-Modul geschrieben oder gelesen
werden soll. Um die verschiedenen Konfigurationsvariablen des
SUSI-Moduls zu  programmieren, lesen Sie bitte das
Konfigurationshandbuch des SUSI-Moduls.
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Das Schreiben von CVs von SUSI-Modulen kann im PT-Modus
und im PoM-Modus erfolgt werden. Dank einiger digitaler Systeme
konnen CVs im Bereich 1-255 geschrieben und gelesen werden,
deshalb wurde im Lokommander II-Decoder ein Mechanismus fiir
diese digitalen Systeme implementiert, womit, mit Hilfe von zwei
CVs, der Zugriff auf die CVs der SUSI-Module ermdglicht wird.
CV126 wird als Anzeige (Index) und CV127 als Transport-CV
verwendet.

In CV126 schreiben wir also die Differenz zwischen der Adresse
der CVs, auf den wir zugreifen wollen, und 800. Beim Lesen oder
Schreiben von CV127, werden wir die CV mit der Adresse 800 +
CV126 lesen oder schreiben.

Beispiele:

e Wenn Sie in CV897 des SUSI-Moduls den Wert 1 eingeben
mochten, miissen Sie in CV126 den Wert 97 (897-800 = 97) und
in CV127 den Wert 1 eingeben. Der Lokommander II-Decoder
sendet nach Eingabe des Werts 1 in CV127 den Schreibbefehl
mit dem Wert 1 an CV 897 iiber das SUSI-Schnittstelle an das
Soundmodul (oder an den Funktionsdecoder).

e Wenn Sie den Inhalt von CV 902 von dem an die Lokommander
IT Decoder Schnittstelle angeschlossenen SUSI-Modul lesen
mochten, geben Sie in CV126 den Wert 102 (902-800 = 102) ein
und lesen Sie den Wert von CV127. Dieser Wert entspricht dem
in CV 902 des Soundmoduls (oder Funktionsdecoders)
enthaltenen Wert, der an den Lokommander II-Decoder
angeschlossen ist.

Das Lokowire-Schnittstelle erfordert keine Programmierung der
Konfigurationsvariablen. Der Lokommander II-Decoder wird ab
Werk mit der fiir SUSI-konfigurierten Schnittstelle (CV122 = 1)
ausgeliefert. Um die Lokowire-Schnittstelle zu aktivieren, muss man
den Wert 0 (CV122 = 0) eingeben.
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19. Verwendung externer Kondensatoren oder von
eines power pack

Bei einigen Gleisanlagen ist der Kontakt der Radsidtze oder
Schleifer mit der Schiene, aufgrund der Abnutzung der Schienen und
Ablagerungen aus unterschiedlichen Materialien, unsicher. Sie
verursachen Stromausfille, die unstetes Fahren verursachen,
insbesondere  auf = Weichenpassagen und  bei  niedriger
Geschwindigkeit. Diese Nachteile konnen durch die Verwendung
von Pufferkondensatoren (mit der Kapazitit 220 uF / 25V oder fiir
bessere Ergebnisse mit hoheren Wert, tber 2200 uF) oder
unterbrechungsfreien SPP-Quellen behoben werden.

Zum Anschliefen dieser Gerite verfligt der Lokommander II-
Decoder iiber 3 Kontakte auf einer Seite des Verdrahtung. Die
Position der 3 Kontakte, an denen die Verbindungsdrihte angebracht
werden, kann aus den Bildern der verschiedenen Decodertypen in
Kap. 6 bestimmt werden.

Die Installation dieser Geridte erfordert hochwertige
Lotgerdte und Erfahrung. Unsere Garantie erstreckt sich

L nicht auf Fehler, die auf unsachgemifBle Eingriffe und
Lotfehler zuriickzufiihren sind.

Die Kondensatoren sind mit einer Reihe von Widerstdanden von
100 Ohm beschaltet, wodurch der Ladestrom begrenzt wird, sodass
die digitalen Steuersysteme den Ladestrom des Kondensators nicht
als Kurzschluss-Situation interpretieren. Die Dioden sind so
ausgelegt, dass sie den internen Schaltungen des Decoders die
erforderliche Leistung/Energie oder den maximalen Strom zur
Verfiigung stellen, wenn keine Stromversorgung zur Verfiigung steht.
Diode und Widerstand sind externe Komponenten, die nicht im
Locomander enthalten sind. Beim Erstellen von Verbindungen
folgen Sie den Bildern in Kapitel 6. Die roten und schwarzen Kablen
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werden an den GND- und Vcc-Punkten gelotet, den beiden externen
Punkten der SPP-Gruppe des 3poligen Lotanschlusses. Nachdem wir
die  Verbindung hergestellt haben, konnen wir einen
Schrumpfschlauch oder ein Isolierband zur Absicherung verwenden.

100-120 Ohm, Y4 W

pol +
L —

GND

pol - IN4001 oder gleichwertig

Trennen Sie die Puffer kondensatoren, bevor Sie die
Decoder programmieren (sei es entweder in DCC-
Digitalsystemen oder mit dem tOm Programmer
programmiert). Die Verwendung von Puffer kondensatoren
erschwert die Programmierung von CVs der Decodierer
wegen der zusitzlichen Stromaufnahme.

Ein unterbrechungsfreies SPP Ressource (Smart Power Pack oder
andere gleichwertige) beseitigt diese Unannehmlichkeit, da sowohl
Schreib- als auch Lesevorgidnge der CVs auf den iiblichen Weise
fortgesetzt werden konnen, ohne dass sie auseinandergenommen /
getrennt werden miissen). Das Ausschalten der SPP-Quelle wéhrend
der Programmierung wird vom Locomander iiber das dritte Kabel
(Charge) automatisch durchgefiihrt.

Verwenden Sie zum Anschliefen der SPP-Module die 3 Stecker
auf einer der Lokommander II-Seiten. Zusitzliche Informationen
zum Anschluss finden Sie in den Handbiichern der jeweiligen
Quellen bzw. auf den, in Kapitel. 6 gezeigten Bildern.
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SPP-Quellen arbeiten nur im digitalen Modus, im analogen
Modus sind sie deaktiviert (sieche Konfiguration des CV29). Um
einen sehr hohen Konsum durch gleichzeitiges Laden
unterbrechungsfreier Stromversorgungen zu vermeiden, gibt es eine
Startverzogerung fiir die Einspeisung mehrerer mit SPO
ausgestatteter Lokomotiven. In CV152 kann also die Zeit eingestellt
werden, nach der das SPP-Modul ab dem Zeitpunkt der
Stromversorgung gestartet wird. Bei mehreren gleichzeitig
verwendeten Decodern wird diese Zeit in unterschiedlichen
Modellen unterschiedlich eingestellt, um das gleichzeitige Starten
aller SPPs zu vermeiden. Mit den SPP-Modulen konnen
Lokomotiven bis zu 4 Sekunden ohne DCC-Versorgung aus den
Schienen laufen (wenn sie vollgeladet sind, abhéngig vom Verbrauch
der Lokomotive). Diese Dauer wird in CV123 eingestellt (die
Standardwert betrdgt:16, CVV * 16ms = 0,25 Sekunden). Nach der
Ablaufzeit dieses Prozesses, wenn das DCC-Signal nicht mehr
vorhanden ist, fiihrt die Lokomotive nach ihrem Ablauf einen
Nothalt (als Sicherheitsmalnahme) durch, gefolgt von der
Wiederaufnahme des DCC-Signals nach dem DCC-Signal erneut
empfangen wird.

Beachten Sie, dass beim Laden der SPP-Module beim
unterbrechungsfreiene Laden der Kondensatoren ein Strom

o von etwa 300 mA fiir maximal 2 Minuten nach dem Start
des Ladevorgangs verbraucht werden kann. Weitere
Informationen finden Sie im SPP-Handbuch fiir
unterbrechungsfreie Stromversorgung.
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20. Riicksetzung des Decoders/Reset

Sie konnen den Decoder jederzeit auf die Standardeinstellungen
zuriicksetzen.

Bei Verwendung einer beliebigen DCC-Steuerstation reicht es
aus, einen beliebigen numerischen Wert in CV8 einzugeben (aufler
dem Wert 128). Als Ergebnis dieses Zuriicksetzens werden alle CVs
wieder den Standardwert haben (siehe Spalte Standardwert in der
CV-Tabelle). Decoders konnen auch mithilfe von tOm Programmer
zuriickgesetzt werden. Driicken Sie fiir dasselbe Ergebnis in der
Firmware-TAB die Option Reset CV-s. Es gibt 2 CVs, die eine
Ausnahme darstellen. Ihr Inhalt wird bei einem Reset nicht geloscht.
Dies sind CV105 und CV106, die benutzerspezifische Informationen
(Seriennummer, Kennzeichnung, Inventarnummer usw.) speichern
sollen. Thr Inhalt wird durch direktes Schreiben geédndert. Durch das
Zuriicksetzen des Decoders wird der Inhalt dieser CVs nicht geédndert.

Achtung! Bei einem Firmware-Upgrade werden die
Standardwerte in diese CVs eingegeben, um ihren Wert zu
erhalten, bevor Sie Thre CVs aktualisieren, machen sie einen
back-up, speichern Sie Thr CVs (mithilfe des tOm-
Programmiergerits).

-

Durch das Zuriicksetzen des Lokommander II-Decoders
0 werden  die CVs der angeschlossenen SUSI-Module nicht
zuriickgesetzt.
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21. Sekundire Adresse (blockiert das Programmieren
des Decoders)

Bei der Verwendung mehrerer Decoder in demselben Modell
oder Zugverband ist es sinnvoll, eine sekundire Adresse zu
verwenden, damit der Decoder wihrend der Programmierung
ausgewdhlt werden kann. Auf diese Weise kann jeder Decoder, der
sich im selben Modell befindet, auf der Programmierschiene
programmiert werden, ohne dass er aus dem Modell demontiert
werden muB}. Die verschiedenen Sekundiradressen werden in CV16
programmiert, bevor die Decoder im Modell montiert wird. Der
Wertebereich der sekundéiren Adressen betrdgt 1 bis 7 (der Wert 0
bedeutet, dass keine sekunddre Adresse verwendet wird). Dies
ermdglicht den Einsatz von bis zu 7 Decodern im selben Modell oder
Verband, was mehr als ausreichend ist. Durch Zuweisen einer
anderen sekundiren Adresse zu jedem Decoder, der dem Zugverband
angehort, wird nur der Decoder programmiert, fiir den CV15 =CV16
programmiert wird. Auf diese Weise konnen wir, indem Sie jede der
einzelnen Adressen in CV15 nacheinander schreiben, mehrere
Decoder unabhingig voneinander programmieren, auch wenn sie
gleichzeitig auf der Programmierschienen sind. Die Decoder, fiir die
der CV15 # CV16 werden alle CV Anderungen oder Lesungen
ignorieren.

Selbst CV16 kann nur programmiert werden, wenn der
*  richtige Wert in CV15 programmiert ist.

Bei der Verwendung der sekundiren Adressen ist es wichtig zu
wissen, dass die einzige CV der gelesen oder geschrieben werden
kann, ohne dass die sekundidre Adresse kennen wiirde, CV15 ist.
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Wenn Sie den Decoder versehentlich durch Eingabe eines
unbekannten Werts in CV16 blockieren, miissen Sie die
Werte 1-7 in CV15 eingeben, um den korrekten Wert heraus
zu finden womit der CV16-Wert geldscht wird

- —

Diese Art des Zugriffs /Programmieren fiir die CVs des Decoders
ist bei fest verbundenen Waggons oder mit stindig konnektierte Sets
hilfreich, die mit mehrere Decoders ausgestattet sind und es wére
sehr unpraktisch, sie auf eine traditionelle Weise zu programmieren
(auf der Programmierungsschiene wiren alle vorhandene Decoder
mit den gleichen CV-Werten programmiert, was eher eine
unerwiinschte Sache ist).

22. Firmware aktualisieren

Sie konnen die Betriebssoftware des Lokommander II-Decoders
(Firmware genannt) jederzeit aktualisieren. Neue Firmware-
Versionen dienen dazu, Fehler (bug) beim Betrieb von Decodern zu
beseitigen oder neue Funktionen zu implementieren.

Dieses Update kann von Ihnen iiber den tOm Programmer
durchgefiihrt werden, ohne den Decoder von der Lokomotive
entfernen zu miissen.

Die Betriebssystemsoftware und Aktualisierungsdateien fiir den
Firmware des tOm Programmers konnen von der train-O-matic-Site
heruntergeladen werden. Informationen zur Durchfithrung des
Upgrades finden Sie im Handbuch des tOm Programmierers.

Die aktuelle Firmware-Version kann aus den folgenden CV-Dateien
abgelesen werden:

CV253 Firmware Version

Cv254 Firmware Subversion

Cv254 Build-Nummer, hochstwertiges Byte

CV256 Build-Nummer, niederwertigstes Byte
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23. Spezielle Firmware-Version fiir 3V-Motor

Diese Option ist bei Eisenbahnmodellen hilfreich, die aus
verschiedenen Griinden (Grofle, Abmessungen) die Verwendung
normaler Motoren nicht zulassen, sondern nur Motoren mit niedriger
Betriebsspannung.

Um die Steuerung der 3V-Motoren sicherzustellen, wurden
Anderungen an der Lokomader II-Firmware und an der Verwendung
zusitzlicher Hardware vorgenommen. Wenn Sie Kapitel 11 lesen,
konnen wir das Prinzip der Motorsteuerung verstehen. Es fillt auf,
dass die Messung der elektromotorischen Spannung (BEMF) in
regelméBigen Abstinden erfolgt. Fir den 3V-Motor ist diese
Spannung viel niedriger. Um dieses Problem Unannehmlichkeiten zu
iiberwinden, haben wir einen externen Verstirker verwendet. Das
Lesen der verstirkten Spannung erfolgt an einem der Logikausgéinge
(AUX6) des Decoders, dessen Software fiir den Analogeingang
konfiguriert ist. Der Befehl des BEMF-Spannungsteilers wird auch
mit einem anderen Logikausgang (AUXS) ausgefiihrt.

Die 3V-Motorsteuerung erfolgt wie beim reguldren Motor mit
PWM-Impulsen mit einem variablen Fiillfaktor von 12-16 V. Die
Firmware begrenzt den Fiillfaktor, um ein Verbrennen von 3V-
Motoren zu verhindern. Um die Spitzenstrome zu begrenzen, die
beim Anlegen des PWM-Signals am 3-V-Motor auftreten konnen,
werden zwei an den Motor angeschlossene Widerstinde verwendet.

Fiir den SPP-Befehl (oder ein externes Kondensatorpaket) wird
der AUX2-Ausgang verwendet.

Zur Steuerung der Leuchten und Zusatzverbraucher stehen 3
Ausginge weniger zur Verfligung. Beim NEXT18-Decoder bleiben
die Ausginge FL, RL, AUX1 und AUX3/AUX4 (nur verfiigbar,
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wenn die SUSI-Schnittstelle nicht verwendet wird) fiir die Leuchten
verfiigbar.
Diese spezielle Firmware kann mit Lokommander II mit einer der
folgenden Schnittstellen verwendet werden: NEXTI18, MTC2I,
PLUX22.

Mit dieser speziellen Firmware ausgestattete Decoder konnen nur fiir
die 3V-Motor Steuerung und nur mit den zugehdrigen
Hardwareschaltungen verwendet werden. Durch ein erneutes
Schreiben der Firmware konnen Sie die iiblichen 12-16V-Motoren
verwenden.

24. Erginzendes

e tOm SPP kann optional an Decoder angeschlossen werden
und bietet bis zu 4 Sekunden Energieunabhéngigkeit

e Der tOm Programmer ist eine PC-Schnittstelle fiir die
Programmierung von DCC- Lokdecodern.

o shine FDT, shine LT, shine MICRO sind LED-Module fiir die
Beleuchtung von Lokomotiven und Waggons

e shine mini/midi/maxi digi/ana sind LED-Sticks fiir die
Innenbeleuchtung von Waggons

e TD Maxi, TD Roco sind Schaltdecoder fiir Weichen

Einzelheiten zum Zubehor und eine vollstindige Liste der Produkte
fiir Eisenbahnmodelle finden Sie unter: www.train-o-matic.com

Seite 60 von 102


http://www.train-o-matic.com/

Lokommander II Version
Bedienungsanleitung firmware 3.5.191 0.1.22

25. Technischer Unterstiitzung

Wenn Sie Fragen oder Anregungen zu train-O-matic-Produkten
haben, konnen Sie uns schreiben an: support@train-o-matic.com

Jede positive oder negative Kritik ist willkommen. Wir arbeiten stindig
daran, die Firmware zu optimieren, indem wir neue Funktionen hinzufiigen
und eventuell noch vorhandene Fehler korrigieren.
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26. Tabelle der CVs des Decoders

In der Tabelle auf den folgenden Seiten haben wir alle CV-s der Lokomander II Decoder aufgelistet. Wir
empfehlen, dass Sie die CV-s nur dann dndern, wenn Sie sich ihrer Funktion und der Wirkung Threr Mafinahmen
sicher sind. Falsche CV-Einstellungen konnen sich negativ auf die Leistung des Decoders auswirken oder zu falschen
Antworten auf Befehle fiihren, die an den Decoder gesendet werden. Die CV-Spalte enthilt die CVs Nummer, die
Default-Spalte enthélt die Werkseinstellung der CVs (nach dem Zuriicksetzen des Decoders haben alle CVs den
entsprechenden Wert in dieser Spalte), Spalte Der Wertebereich enthilt den Bereich der verwendbaren Werte fiir jeden
CV, und die Spalte Beschreibung enthilt den Namen (wenn ein festgelegter Name vorhanden ist) und Informationen

zur CV Funktion sowie den Verweis auf das entsprechende Kapitel.

CV | Standardwert | rt]e)beerreich Beschreibung
1 3 0-127 Hauptadresse des Decoders, 7 Bit
2 1 1-255 Vmin , Minimale Geschwindigkeit
3 5 0-63 Beschleunigungsrate : O = schnellste Beschleunigung
4 7 0-63 Verzogerungsrate : 0 = schnellste Verzdgerung
5 200 1-255 Vmax, Maximale Geschwindigkeit
6 68 0-255 Vmid, Mittengeschwindigkeit, [25%-75%]Vmax
7 105 - Softwareversion (nur lesbar)
8 78 - Hersteller-ID, Decoderreset,
Bei jedem geschriebenen Wert wird der Decoder auf die Werkseinstellung
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zuriickgesetzt, mit Ausnahme des Werts 128, der die Wartung kennzeichnet, sofern
aktiviert (siehe Kapitel. 16)
9 3 0-9 Motorsteuerungsalgorithmus , 0-8
benutzerdefinierten = 9 ( siche Kapitel . 11 und CV-s 128-130)
13 0 0-255 Funktionstasten F1-F8 im Analogbetrieb aktivieren
Bit 0=0(0): FI1 im Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(1): F1 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 1 =0(0): F2 im Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(2): F2im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit2=0(0): F3 im Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(4): F3 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 3=0(0): F4 im Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(8): F4im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 4 =0(0): F5 im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(16): F5 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 5=0(0): F6im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(32): F6 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 6 =0(0): F7im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(64): F7 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 7=0(0): F8 im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(128):F8 im Analogbetrieb eingeschaltet
14 3= 0-255 Funktionstasten FOf, FOr, F9-F14 im Analogbetrieb aktivieren
Bit 0 =0(0): F1 im Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(1): F1 im Analogbetrieb eingeschaltet
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1+ Bit 1 =0(0): F2 im Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(2): F2im Analogbetrieb eingeschaltet
2 Bit2=0(0): F3 im Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(4): F3 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 3=0(0): F4 im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(8): F4 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 4 =0(0): F5 im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(16): F5 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 5=0(0): F6im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(32): F6 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 6 =0(0): F7im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(64): F7 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 7=0(0): F8 im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(128):F8 im Analogbetrieb eingeschaltet
15 0 0-7 LockCV (sekundire Address): Die Programmierung des Decoders (CV-Anderung)
ist nur zulédssig, wenn CV15 = CV16 ist. CV15 kann in jeder Situation geschrieben
werden
16 |0 0-7 LockID: Verwenden Sie eindeutige Identifizierungsnummern fiir jeden Decoder,
um zu verhindern, dass mehrere Decoder versehentlich gleichzeitig programmiert
werden. (siehe Kapitel. 21)
17 192 192-255 | Erweiterte (Lange) Lokadresse, Hoherwertiges Byte
18 3 0-255 Erweiterte (Lange) Lokadresse, Niederwertiges Byte
19 0 0-127 Konsist (Mehrfachtraktions) Adresse

Wenn CV19> 0: Geschwindigkeit und Richtung werden von dieser Adresse
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bestimmt (nicht von der Haupt- oder erweiterten individuellen Adresse).
Funktionen werden entweder von der Konsist (Mehrfachtraktions) Adresse oder
der individuellen Adresse gesteuert (siche CV21,22 und Kapitel 9)
21 0-255 Funktion gesteuert von der Consist Adresse:
Bit 0 = 0(0): F1 gesteuert von der individuellen Adresse
= 1(1): F1 gesteuert von der consist Adresse
Bit 1 =0(0): F2 gesteuert von der individuellen Adresse
= 1(2): F2 gesteuert von der consist Adresse
Bit 2 = 0(0): F3 gesteuert von der individuellen Adresse
= 1(4): F3 gesteuert von der consist Adresse
Bit 3 =0(0): F4 gesteuert von der individuellen Adresse
= 1(8): F4 gesteuert von der consist Adresse
Bit 4 = 0(0): F5 gesteuert von der individuellen Adresse
= 1(16):F5 gesteuert von der consist Adresse
Bit 5 = 0(0): F6 gesteuert von der individuellen Adresse
= 1(32):F6 gesteuert von der consist Adresse
Bit 6 = 0(0): F7 gesteuert von der individuellen Adresse
= 1(64):F7 gesteuert von der consist Adresse
Bit 7= 0(0): F8 gesteuert von der individuellen Adresse
= 1(255):F8 gesteuert von der consist Adresse
22 0-63 Funktion gesteuert von der Consist Adresse:
Bit 0 = 0(0): FOf gesteuert von der individuellen Adresse
= 1(1): FOf gesteuert von der consist Adresse
Bit 1 =0 (0): FOr gesteuert von der individuellen Adresse
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- 1(2):
Bit 2 = 0(0):

= 1(4):
Bit 3 = 0(0):

= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

=1(16):
Bit 5 = 0(0):

FOr gesteuert von der consist Adresse
F9 gesteuert von der individuellen Adresse
F9 gesteuert von der consist Adresse
F10 gesteuert von der individuellen Adresse
F10 gesteuert von der consist Adresse
F11 gesteuert von der individuellen Adresse

:F11 gesteuert von der consist Adresse

F12 gesteuert von der individuellen Adresse

= 1(32):F12 gesteuert von der consist Adresse
27 0-7 Automatische Bremse Steuerung Einstellungen (ABC) — (siehe Kapitel. 12)
Bit0 = 0(0): Erkennung deaktiviert, wenn die rechte Schiene positiver ist
=1(1): Erkennung des ABC-Signals, wenn die rechte Schiene positiver
Bitl =0(0): Erkennung deaktiviert, wenn die linke Schiene positiver ist
=1(2): Erkennung des ABC-Signals, wenn die linke Schiene positiver
Bit4 = 0(0): keine Aktion wenn DC mit Fahrtrichtung entgegengesetzt
= 1(16): automatisches Halten wenn DC mit Fahrtrichtung entgegengesetzt
Bit5 =0(0): keine Aktion wenn DC mit Fahrtrichtung gleich
= 1(32): automatisches Halten wenn DC mit Fahrtrichtung gleich
Bit7 =0(0): automatisches Halten bei Nullgeschwindigkeit deaktiviert
= 1(128):automatisches Halten bei Nullgeschwindigkeit aktiviert
28 0-3 RailCom® Konfiguration :

Bit 0 = 0(0):
= 1(1):
Bit 1 =0 (0):

Kanal 1 aus
Kanal 1 ein
Kanal 2 aus
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= 1(2): Kanal 2 ein
29 10(2+8) 0-63 Decoder Konfiguration:
Bit 0 = 0(0): Normale Fahrtrichtung
= 1(1): Entgegengesetzte Fahrtrichtung
Bit 1 = 0(0): 14 Fahrstufen (FOf wird von Bit4 in den DCC-Anweisungen fiir
Geschwindigkeit und Richtung gesteuert)
= 1(2): 28/128 Fahrstufen (FOf wird von Bit4 in der DCC-Gruppe
1-Anweisung gesteuert)
Bit 2 = 0(0): Nur Digitalbetrieb
= 1(4): Automatische Analog/Digitalumschaltung
Bit 3 = 0(0): RailCom® ausgeschaltet
= 1(8): RailCom® eingeschaltet
Bit 4 = 0(0): Fahrstufen in 3 Punkten iiber CV2, CV5 und CV6
= 1(16):Fahrstufen verwenden die Kurve von den Tabelle CV 66-95
Bit 5 =0(0): Kurze Adresse (CV 1)
= 1(32):Lange Adresse (CV 17/18)
30 |0 0-7 Fehlerspeicher fiir Funktionsausgénge, Motor und Temperaturiiberwachung:
0 - Es wurde kein Fehler aufgezeichnet
1 (Bit0) - Fehler (Uberstrom) Motorausginge
2 (Bitl) - Fehler (Uberstrom) Funktionsausginge
4 (Bit2) - Fehler Ubertemperatur
8 (Bit3) - Warnung, das Wartungsintervall iiberschreitet
Ein gespeicherter Fehler kann durch Programmierung des Wertes 0 in der CV30
geloscht werden.
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33

0-255

Function mapping fiir FO vorwiirts

FL inaktiv fiir FO ( vorwirts )
FL aktiv fiir FO ( vorwarts )
FR inaktiv fiir FO ( vorwarts )
FR aktiv fiir FO ( vorwirts )

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
= 1(4):
Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):

AUX1
AUX1
AUX2
AUX2
AUX3

=1(16):AUX3

Bit 5 =0(0):

AUX4

= 1(32):AUX4

Bit 6 = 0(0):

AUXS

= 1(64):AUXS

Bit 7 = 0(0):

AUX6

inaktiv fiir FO ( vorwarts )
aktiv fiir FO ( vorwirts )
inaktiv fiir FO ( vorwarts )
aktiv fiir FO ( vorwirts )
inaktiv fiir FO ( vorwarts )
aktiv fiir FO ( vorwarts )
inaktiv fiir FO ( vorwarts )
aktiv fiir FO ( vorwirts )
inaktiv fiir FO ( vorwaérts )
aktiv fiir FO ( vorwirts )
inaktiv fiir FO ( vorwarts )

= 1(128):AUX6 aktiv fiir FO ( vorwirts )

34

0-255

Function mapping fiir FO riickwirts

FL inaktiv fiir FO ( riickwarts )

FL aktiv fiir FO ( riickwarts )

FR inaktiv fiir FO ( riickwirts )
FR aktiv fiir FO ( riickwarts )
AUX1 inaktiv fiir FO ( riickwirts )
AUX1 aktiv fiir FO (riickwarts)

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
= 1(4):
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Bit 3 =0(0): AUX2 inaktiv fiir FO (riickwirts)
= 1(8): AUX2 aktiv fiir FO (riickwarts)
Bit 4 = 0(0): AUX3 inaktiv fiir FO (riickwirts)
= 1(16):AUX3 aktiv fiir FO (riickwiérts)
Bit 5 =0(0): AUX4 inaktiv fiir FO (riickwirts)
= 1(32):AUX4 aktiv fiir FO (riickwarts)
Bit 6 = 0(0): AUXS5 inaktiv fiir FO (riickwirts)
= 1(64):AUXS aktiv fiir FO (riickwirts)
Bit 7 = 0(0): AUXG6 inaktiv fiir FO (riickwirts)
= 1(128):AUX6 aktiv fiir FO (riickwirts)

35

1
4 fiir PLUX22

0-255

Function mapping fiir F1 (vorwirts) Function mapping fiir F1 fiir Plux22
Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F1 (vorwirts) Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F1
= 1(1): FL activ fiir F1 (vorwirts) = 1(1): FL activ fiir F1
Bit 1 = 0(0): FR inactiv fiir F1 (vorwarts) Bit 1 =0(0): FR inactiv fiir F1
= 1(2): FR activ fiir F1 (vorwirts) = 1(2): FR activ fiir F1
Bit 2 = 0(0): Auxl1 inactiv fiir F1 (vorwirts) | Bit 2 = 0(0): Aux1 inactiv fiir F1
= 1(4): Aux1 activ fiir F1 (vorwirts) = 1(4): Aux1 activ fiir F1
Bit 3 = 0(0): Aux2 inactiv fiir F1 (vorwirts) | Bit 3 = 0(0): Aux2 inactiv fiir F1
= 1(8): Aux2 activ fiir F1 (vorwirts) = 1(8): Aux2 activ fiir F1
Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F1 (vorwirts) | Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F1
= 1(16):Aux3 activ fiir F1 (vorwarts) = 1(16):Aux3 activ fiir F1
Bit 5 = 0(0): Aux4 inactiv fiir F1 (vorwirts) | Bit 5 = 0(0): Aux4 inactiv fiir F1
= 1(32):Aux4 activ fiir F1 (vorwarts) = 1(32):Aux4 activ fiir F1
Bit 6 = 0(0): AuxS5 inactiv fiir F1 (vorwirts) | Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F1
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= 1(64):Aux5 activ fiir F1 (vorwérts) = 1(64):Aux5 activ fiir F1
Bit 7 = 0(0): Aux®6 inactiv fiir F1 (vorwirts) | Bit 7 = 0(0): Aux6 inactiv fiir F1
= 1(128): Aux6 activ fiir F1 (vorwirts) = 1(128): Aux®6 activ fiir F1
36 1 0-255 Function mapping fiir F1 (riickwérts) Function mapping fiir F2 fiir Plux22
8 fiir PLUX22 Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F1 (riickwirts) Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F2
= 1(1): FL activ fiir F1 (riickwérts) = 1(1): FL activ fiir F2
Bit 1 = 0(0): FR inactiv fiir F1 (riickwarts) | Bit 1 =0(0): FR inactiv fiir F2
= 1(2): FR activ fiir F1 (riickwirts) = 1(2): FR activ fiir F2
Bit 2 = 0(0): Aux1 inactiv fiir F1(riickwérts) | Bit 2 = 0(0): Auxl1 inactiv fiir F2
= 1(4): Aux1 activ fiir F1 (riickwarts) = 1(4): Aux1 activ fiir F2
Bit 3 = 0(0): Aux2 inactiv fiir F1(riickwirts) | Bit 3 = 0(0): Aux2 inactiv fiir F2
= 1(8): Aux2 activ fiir F1 (riickwirts) = 1(8): Aux2 activ fiir F2
Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F1(riickwérts) | Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F2
= 1(16):Aux3 activ fiir F1 (riickwérts) = 1(16):Aux3 activ fiir F2
Bit 5 = 0(0): Aux4 inactiv fiir F1(riickwirts) | Bit 5 = 0(0): Aux4 inactiv fiir F2
= 1(32):Aux4 activ fiir F1 (riickwiérts) = 1(32):Aux4 activ fiir F2
Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F1(riickwirts) | Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F2
= 1(64):Aux5 activ fiir F1 (riickwarts) = 1(64):Aux5 activ fiir F2
Bit 7 = 0(0): Aux6 inactiv fiir F1(riickwérts) | Bit 7 = 0(0): Aux6 inactiv fiir F2
= 1(128): Aux6 activ fiir F1(riickwirts) = 1(128): Aux6 activ fiir F2
37 12 0-255 Function mapping fiir F2: Function mapping fiir F3 fiir PLUX22
16 fiir Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F2 Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F3
PLUX22 = 1(1): FL activ fiir F2 = 1(1): FL activ fiir F3
Bit 1 = 0(0): FR inactiv fiir F2 Bit 1 = 0(0): FR inactiv fiir F3
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= 1(2): FR activ fiir F2 = 1(2): FR activ fiir F3
Bit 2 =0(0): Auxl1 inactiv fiir F2 Bit 2 = 0(0): Auxl1 inactiv fiir F3

=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

Aux1 activ fiir F2
Aux2 inactiv fiir F2
Aux2 activ fiir F2
Aux3 inactiv fiir F2

= 1(16):Aux3 activ fiir F2

Bit 5 =0(0):

Aux4 inactiv fiir F2

= 1(32):Aux4 activ fiir F2

Bit 6 = 0(0):

AuxS5 inactiv fiir F2

= 1(64):Aux5 activ fiir F2

Bit 7 = 0(0):

Aux6 inactiv fiir F2

= 1(128): Aux®6 activ fiir F2

=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

Aux1 activ fiir F3
Aux?2 inactiv fiir F3
Aux2 activ fiir F3
Aux3 inactiv fiir F3

= 1(16):Aux3 activ fiir F3

Bit 5 = 0(0):

Aux4 inactiv fiir F3

= 1(32):Aux4 activ fiir F3

Bit 6 = 0(0):

AuxS5 inactiv fiir F3

= 1(64):AuxS5 activ fiir F3

Bit 7 = 0(0):

Aux6 inactiv fiir F3

= 1(128): Aux®6 activ fiir F3

38

4
4 fiir PLUX22

0-255

Function mapping fiir F3

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

FL inactiv fiir F3
FL activ fiir F3

FR inactiv fiir F3
FR activ fiir F3
Aux]1 inactiv fiir F3
Aux1 activ fiir F3
Aux?2 inactiv fiir F3
Aux2 activ fiir F3
Aux3 inactiv fiir F3

= 1(16):Aux3 activ fiir F3

Function mapping fiir F4 fiir PLUX22
Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

Aux?2 inactiv fiir F4
Aux2 activ fiir F4
Aux3 inactiv fir F4
Aux3 activ fiir F4
Aux4 inactiv fiir F4
Aux4 activ fiir F4
Aux5 inactiv fiir F4
AuxS5 activ fiir F4
Aux6 inactiv fiir F4

= 1(16):Aux6 activ fiir F4
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Bit 5 =0(0): Aux4 inactiv fiir F3 Bit 5 =0(0): Aux7 inactiv fiir F4
= 1(32):Aux4 activ fiir F3 = 1(32):Aux7 activ fiir F4
Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F3 Bit 6 = 0(0): AuxS8 inactiv fiir F4
= 1(64):Aux5 activ fiir F3 = 1(64):Aux8 activ fiir F4
Bit 7=0(0): Aux6 inactiv fiir F3 Bit 7 =0(0): Aux9 inactiv fiir F4
= 1(128):Aux6 activ fiir F3 = 1(128):Aux9 activ fiir F4
39 8 0-255 Function mapping fiir F4 Function mapping fiir F5 fiir PLUX22
8 fiir PLUX22 Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F4 Bit 0 = 0(0): Aux2 inactiv fiir F5
= 1(1): FL activ fiir F4 = 1(1): Aux2 activ fiir F5
Bit 1 =0(0): FR inactiv fiir F4 Bit 1 =0(0): Aux3 inactiv fiir F5
= 1(2): FR activ fiir F4 =1(2): Aux3 activ fiir F5
Bit 2 =0(0): AuxlI inactiv fiir F4 Bit 2 = 0(0): Aux4 inactiv fiir F5
=1(4): Aux1 activ fiir F4 =1(4): Aux4 activ fiir F5
Bit 3 =0(0): Aux2 inactiv fiir F4 Bit 3 =0(0): Aux5 inactiv fiir F5
= 1(8): Aux2 activ fiir F4 = 1(8): AuxS5 activ fiir F5
Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F4 Bit 4 = 0(0): Aux®6 inactiv fiir F5
= 1(16):Aux3 activ fiir F4 = 1(16):Aux6 activ fiir F5
Bit 5 =0(0): Aux4 inactiv fiir F4 Bit 5 = 0(0): Aux7 inactiv fiir F5
= 1(32):Aux4 activ fiir F4 = 1(32):Aux7 activ fiir F5
Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F4 Bit 6 = 0(0): AuxS8 inactiv fiir F5
= 1(64):Aux5 activ fiir F4 = 1(64):Aux8 activ fiir F5
Bit 7 = 0(0): Aux®6 inactiv fiir F4 Bit 7 = 0(0): Aux9 inactiv fiir F5
= 1(128):Aux6 activ fiir F4 = 1(128):Aux9 activ fiir F5
40 16 0-255 Function mapping fiir F5 Function mapping fiir F6 fiir PLUX?22
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16 fiir Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F5 Bit 0 = 0(0): Aux?2 inactiv fiir F6
PLUX22 = 1(1): FL activ fiir F5 =1(1): Aux2 activ fiir F6
Bit 1 =0(0): FR inactiv fiir F5 Bit 1 =0(0): Aux3 inactiv fiir F6
= 1(2): FR activ fiir F5 =1(2): Aux3 activ fiir F6
Bit 2 =0(0): Auxl inactiv fiir F5 Bit 2 = 0(0): Aux4 inactiv fiir F6
=1(4): Aux1 activ fiir F5 = 1(4): Aux4 activ fiir F6
Bit 3 =0(0): Aux2 inactiv fiir F5 Bit 3 =0(0): AuxS5 inactiv fiir F6
= 1(8): Aux2 activ fiir F5 = 1(8): AuxS5 activ fiir F6
Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F5 Bit 4 = 0(0): Aux®6 inactiv fiir F6
= 1(16):Aux3 activ fiir F5 = 1(16):Aux6 activ fiir F6
Bit 5 = 0(0): Aux4 inactiv fiir F5 Bit 5 =0(0): Aux7 inactiv fiir F6
= 1(32):Aux4 activ fiir F5 = 1(32):Aux7 activ fiir F6
Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F5 Bit 6 = 0(0): Aux8 inactiv fiir F6
= 1(64):AuxS5 activ fiir F5 = 1(64):Aux8 activ fiir F6
Bit 7 =0(0): Aux®6 inactiv fiir F5 Bit 7 = 0(0): Aux9 inactiv fiir F6
= 1(128):Aux6 activ fiir F5 = 1(128):Aux9 activ fiir F6
41 32 0-255 Function mapping fiir F6 Function mapping fiir F7 fiir PLUX22
32 fiir Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F6 Bit 0 = 0(0): Aux?2 inactiv fiir F7
PLUX22 = 1(1): FL activ fiir F6 = 1(1): Aux2 activ fiir F7
Bit 1 =0(0): FR inactiv fiir F6 Bit 1 =0(0): Aux3 inactiv fiir F7
= 1(2): FR activ fiir F6 =1(2): Aux3 activ fiir F7
Bit 2 =0(0): AuxlI inactiv fiir F6 Bit 2 = 0(0): Aux4 inactiv fiir F7

= 1(4):
Bit 3 = 0(0):

Aux]1 activ fiir F6
Aux?2 inactiv fiir F6

= 1(4):
Bit 3 = 0(0):

Aux4 activ fir F7
AuxS5 inactiv fiir F7
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= 1(8): Aux2 activ fiir F6
Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F6
= 1(16):Aux3 activ fiir F6
Bit 5 =0(0): Aux4 inactiv fiir F6
= 1(32):Aux4 activ fiir F6
Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F6
= 1(64):AuxS5 activ fiir F6
Bit 7 =0(0): Aux®6 inactiv fiir F6
= 1(128): Aux®6 activ fiir F6

= 1(8): AuxS5 activ fiir F7
Bit 4 = 0(0): Aux®6 inactiv fiir F7
= 1(16):Aux6 activ fiir F7
Bit 5 =0(0): Aux7 inactiv fiir F7
= 1(32):Aux7 activ fiir F7
Bit 6 = 0(0): AuxS8 inactiv fiir F7
= 1(64):Aux8 activ fiir F7
Bit 7 = 0(0): Aux9 inactiv fiir F7
= 1(128):Aux9 activ fiir F7

42

64

64 fir
PLUX22

0-255

Function mapping fiir F7

Function mapping fiir F8 fiir PLUX22

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

FL inactiv fiir F7
FL activ fiir F7

FR inactiv fiir F7
FR activ fiir F7
Aux]1 inactiv fiir F7
Aux1 activ fiir F7
Aux2 inactiv fiir F7
Aux2 activ fiir F7
Aux3 inactiv fiir F7

= 1(16):Aux3 activ fiir F7

Bit 5 =0(0):

Aux4 inactiv fir F7

= 1(32):Aux4 activ fiir F7

Bit 6 = 0(0):

Aux5 inactiv fiir F7

= 1(64):Aux5 activ fiir F7

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

Aux?2 inactiv fiir F8
Aux2 activ fiir F8
Aux3 inactiv fiir F8
Aux3 activ fiir F8
Aux4 inactiv fiir F8
Aux4 activ fiir F8
AuxS5 inactiv fiir F8
AuxS5 activ fiir F8
Aux6 inactiv fiir F8

= 1(16):Aux6 activ fiir F8

Bit 5 = 0(0):

Aux7 inactiv fir F8

= 1(32):Aux7 activ fiir F8

Bit 6 = 0(0):

Aux8 inactiv fiir F8

= 1(64):Aux8 activ fiir F§
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Bit 7 =0(0): Aux®6 inactiv fiir F7 Bit 7 =0(0): Aux9 inactiv fiir F8
= 1(128): Aux®6 activ fiir F7 = 1(128): Aux9 activ fiir F8
43 128 0-255 Function mapping fiir F8 Function mapping fiir F9 fiir PLUX?22
16 fir Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F8 Bit 0 = 0(0): AuxS5 inactiv fiir F9
PLUX22 = 1(1): FL activ fiir F8 = 1(1): AuxS5 activ fiir F9
Bit 1 =0(0): FR inactiv fiir F8 Bit 1 = 0(0): Aux6 inactiv fiir F9
= 1(2): FR activ fiir F8 = 1(2): Aux®6 activ fiir F9
Bit 2 =0(0): AuxlI inactiv fiir F8 Bit 2 = 0(0): Aux7 inactiv fiir F9
=1(4): Aux1 activ fiir F8 =1(4): Aux7 activ fiir F9
Bit 3 =0(0): Aux2 inactiv fiir F8 Bit 3 =0(0): Aux8 inactiv fiir F9
= 1(8): Aux2 activ fiir F8 = 1(8): Aux8 activ fiir F9
Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F8 Bit 4 = 0(0): Aux9 inactiv fiir F9
= 1(16):Aux3 activ fiir F8 = 1(16):Aux9 activ fiir F9
Bit 5 =0(0): Aux4 inactiv fiir F8 Bit 5 =0(0): Aux10 inactiv fiir F9
= 1(32):Aux4 activ fiir F8 = 1(32):Aux10 activ fiir F9
Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F8
= 1(64):Aux5 activ fiir F8
Bit 7 =0(0): Aux®6 inactiv fiir F8
= 1(128): Aux6 activ fiir F8
44 10 0-255 Function mapping fiir F9 Function mapping fiir F10 fiir PLUX22
32 fiir Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F9 Bit 0 = 0(0): AuxS5 inactiv fiir F10
PLUX22 = 1(1): FL activ fiir F9 = 1(1): Aux5 activ fiir F10
Bit 1 = 0(0): FR inactiv fiir F9 Bit 1 = 0(0): Aux6 inactiv fiir F10
= 1(2): FR activ fiir F9 = 1(2): Aux6 activ fiir F10
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Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

Bit 5 = 0(0):
Bit 6 = 0(0):

Bit 7 = 0(0):

Auxl1 inactiv fiir F9
Aux1 activ fiir F9
Aux2 inactiv fiir F9
Aux2 activ fiir F9
Aux3 inactiv fiir F9

= 1(16):Aux3 activ fiir F9

Aux4 inactiv fiir F9

= 1(32):Aux4 activ fiir F9

Aux5 inactiv fiir F9

= 1(64):AuxS5 activ fiir F9

Aux6 inactiv fiir F9

= 1(128): Aux6 activ fiir F9

Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

Aux7 inactiv fiir F10
Aux7 activ fiir F10
Aux8 inactiv fiir F10
Aux8 activ fiir F10
Aux9 inactiv fiir F10

= 1(16):Aux9 activ fiir F10

Bit 5 = 0(0):

Aux10 inactiv fir F10

= 1(32):Aux10 activ fiir F10

45

0

64 fir
PLUX22

0-255
Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):

Bit 5 = 0(0):

Function mapping fiir F10

FL inactiv fiir F10
FL activ fiir F10

FR inactiv fiir F10
FR activ fiir F10
Aux]1 inactiv fiir F10
Auxl1 activ fir F10
Aux2 inactiv fir F10
Aux2 activ fir F10
Aux3 inactiv fiir F10

= 1(16):Aux3 activ fiir F10

Aux4 inactiv fiir F10

Function mapping fiir F11 fiir PLUX22

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

AuxS inactiv fir F11
AuxS5 activ fiir F11
Aux6 inactiv fir F11
Aux6 activ fiir F11
Aux7 inactiv fiir F11
Aux7 activ fiir F11
Aux8 inactiv fir F11
Aux8 activ fiir F11
Aux9 inactiv fiir F11

= 1(16):Aux9 activ fiir F11

Bit 5 = 0(0):

Aux10 inactiv fiir F11
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= 1(32):Aux4 activ fiir F10 =1(32):Aux10 activ fiir F11
Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F10
= 1(64):AuxS5 activ fiir F10
Bit 7 =0(0): Aux®6 inactiv fiir F10
= 1(128): Aux6 activ fiir F10
46 |0 0-255 Function mapping fiir F11 Function mapping fiir F12 fiir PLUX22
128 fiir Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F11 Bit 0 = 0(0): AuxS5 inactiv fiir F12
PLUX22 = 1(1): FL activ fiir F11 = 1(1): AuxS5 activ fiir F12
Bit 1 =0(0): FR inactiv fiir F11 Bit 1 =0(0): Aux®6 inactiv fiir F12
=1(2): FR activ fiir F11 =1(2): Aux6 activ fiir F12
Bit 2 = 0(0): AuxlI inactiv fiir F11 Bit 2 = 0(0): Aux7 inactiv fiir F12
=1(4): Aux1 activ fiir F11 =1(4): Aux7 activ fiir F12
Bit 3 =0(0): Aux2 inactiv fiir F11 Bit 3 =0(0): Aux8 inactiv fiir F12
= 1(8): Aux2 activ fiir F11 = 1(8): Aux8 activ fiir F12
Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F11 Bit 4 = 0(0): Aux9 inactiv fiir F12
= 1(16):Aux3 activ fiir F11 = 1(16):Aux9 activ fiir F12
Bit 5 =0(0): Aux4 inactiv fiir F11 Bit 5 =0(0): Aux10 inactiv fiir F12
= 1(32):Aux4 activ fiir F11 = 1(32):Aux10 activ fiir F12
Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F11
= 1(64):AuxS5 activ fiir F11
Bit 7 = 0(0): Aux®6 inactiv fiir F11
= 1(128): Aux6 activ fiir F11
47 10 0-255 Function mapping fiir F12 Function mapping fiir F1 (riickwérts) fiir
4 fiir PLUX22 Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F12 Plux22
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= 1(1): FL activ fiir F12
Bit 1 =0(0): FR inactiv fiir F12
=1(2): FR activ fiir F12
Bit 2 =0(0): Auxl inactiv fiir F12
=1(4): Aux1 activ fiir F12
Bit 3 =0(0): Aux2 inactiv fiir F12
= 1(8): Aux2 activ fiir F12
Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F12
= 1(16):Aux3 activ fiir F12
Bit 5 =0(0): Aux4 inactiv fiir F12
= 1(32):Aux4 activ fiir F12
Bit 6 = 0(0): AuxS5 inactiv fiir F12
= 1(64):AuxS5 activ fiir F12
Bit 7 =0(0): Aux6 inactiv fiir F12
= 1(128): Aux6 activ fiir F12

Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F1 (riickwirts)
= 1(1): FL activ fiir F1 (riickwirts)
Bit 1 =0(0): FR inactiv fiir F1 (riickwarts)
= 1(2): FR activ fiir F1 (riickwirts)
Bit 2 = 0(0): AuxlI inactiv fiir F1 (riickwirts)
= 1(4): Aux1 activ fiir F1 (riickwérts)
Bit 3 =0(0): Aux2 inactiv fiir F1 (riickwirts)
= 1(8): Aux2 activ fiir F1 (riickwiérts)
Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F1 (riickwirts)
= 1(16):Aux3 activ fiir F1 (riickwérts)
Bit 5 =0(0): Aux4 inactiv fiir F1 (riickwirts)
= 1(32):Aux4 activ fiir F1 (riickwarts)
Bit 6 = 0(0): AuxS5 inactiv fiir F1 (riickwirts)
= 1(64):Aux5 activ fiir F1 (riickwarts)
Bit 7 =0(0): Aux6 inactiv fiir F1 (riickwirts)
= 1(128): Aux6 activ fiir F1 (riickwérts)

48 255 0-255 Lichtintensitit FL. ( PWM-Faktor ) [1-255]

49 255 0-255 Lichtintensitidt FR ( PWM-Faktor ) [1-255]

50 | 255 0-255 Lichtintensitit Aux1 ( PWM-Faktor ) [1-255]
51 255 0-255 Lichtintensitit Aux2 ( PWM-Faktor ) [1-255]
52 | 255 0-255 Lichtintensitit Aux3 ( PWM-Faktor ) [1-255]
53 255 0-255 Lichtintensitit Aux4 ( PWM-Faktor ) [1-255]
54 | 255 0-255 Lichtintensitit Aux5 ( PWM-Faktor ) [1-255]
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55 255 0-255 Lichtintensitit Aux6 ( PWM-Faktor ) [1-255]
56 255 0-255 Lichtintensitit Aux7 ( PWM-Faktor ) [1-255]
57 255 0-255 Lichtintensitit Aux8 ( PWM-Faktor ) [1-255]
58 255 0-255 Lichtintensitit Aux9 ( PWM-Faktor ) [1-255]
59 255 0-255 Lichtintensitit Aux10 ( PWM-Faktor ) [1-255]
60 |3 0,1,128, | PID-Motorsteuerung und PWM-Frequenz des Motor
129 Bit0= 0(0): Inaktiver PID-Regler
= 1(1): Aktiver PID-Regler
Bit7 = 0(0): PWM-Frequenz des Motor = 32kHz
1(128): PWM-Frequenz des Motor = 16kHz
61 80 0-255 PID P-Konstante
62 120 0-255 PID I-Konstante
63 40 0-255 PID P-Konstante
64 1 0-10 Bremsweg im CBD-Modus — siehe Kapitel. 12.1
0: Konstanter Bremsweg deaktiviert,
1-15: Bremsweg = (wert CV64) x ( Mindestbremsweg )
65 0 0-255 Bremsverzogerung im CBD-Modus (mit fester Verzogerung)
0: ohne Verzogerung
Um den Bremsweg in kleinen Mengen zu erhohen, erhohen Sie den Wert dieser
CV. Das Bremsen wird um (CV65-Wert) * 8ms verzogert
67 2 1-255 Geschwindigkeitstabelle, Fahrstufen 1
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94

240

1-255

Geschwindigkeitstabelle, Fahrstufen 28

95

1-10

PID-Fehlerlimitation

105

O =

0-255

CV Benutzerdaten 1

106

0-255

CV Benutzerdaten 2

112

1-127

Aufblendzeit (fade-in) fiir ausgénge FR, FL, AUX1..9
1=8ms, 15=120ms, 125=1000ms

113

1-127

Abblendzeit (fade-out) fiir ausgénge FR, FL, AUX1..9
1=8ms, 15=120ms, 125=1000ms

114

0-255

Function mapping zum deaktivieren der Rangiergeschwindigkeit
1-F1,2-F2,4-F3 ... 128 - F8 ( Werkseinstellung F3)

115

0-255

Function mapping zum deaktivieren der Beschleunigung / Verzdgerung
1-F1,2-F2,4-F3 ... 128 - F8 (Werkseinstellung F4)

116

16

0-255

Function mapping zum deaktivieren des Konstanter Bremsweg
1-F1,2—-F2,4-F3 .. 128 - F§ ( Werkseinstellung F5)

117

0-255

PWM (Dimmen) an den Ausgingen ein/ausschalten (FL, FR, Aux1-Aux6):
Bit 0 =0(0): FL PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(1): FL Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
Bit 1 =0(0): FR PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(2): FR Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
Bit 2 =0(0): Aux1 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(4): Auxl Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
Bit 3 =0(0): Aux2 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(8): Aux2 Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
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Bit4 =0(0): Aux3 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(16): Aux3 Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
Bit 5=0(0): Aux4 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(32): Aux4 Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
Bit 6 =0(0): Aux5 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(64): Aux5 Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
Bit 7=0(0): Aux6 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(128):Aux6 Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen

118

0-11

Konfigurieren der automatischen Entkupplung fiir Ausgénge (FL, FR, Aux1..10).
Fiir den automatischen Entkupplungs kann nur einer der Ausgénge ausgewaihlt
werden.

CV118 =0, Kein Ausgang fiir automatische Entkupplung konfiguriert .

CV118 =1, FL in automatischer Entkupplung konfiguriert.

CV118 =2, FR in automatischer Entkupplung konfiguriert.

CV118 =3, Aux1 in automatischer Entkupplung konfiguriert.

CV118 =4, Aux2 in automatischer Entkupplung konfiguriert.

CVI118 =11, Aux9 in automatischer Entkupplung konfiguriert.
CV118 =12, Aux10 in automatischer Entkupplung konfiguriert.

119

50

0-255

Entkupplung wartezeit T1 ( siehe Kapitel. 17)
T1 =(Wert CV119)*8ms
z.B: 400ms=50*8ms

120

50

0-255

Entkupplung wartezeit T2 ( siehe Kapitel. 17)
T2 = (Wert CV120)*8ms
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z.B: 400ms=50*8ms
121 | 50 0-255 Entkupplung Fahrgeschwindigkeit der Lok ( siehe Kapitel. 17)
122 | 71 0-255 zweite Konfigurationsvariable :
Bit 0 = 0(0): SUSI-Pins werden als auxiliare ausgénge verwendet (siehe Tab. 3 )
= 1(1): SUSI-Pins werden als SUSI-CLK/DATA oder Locowire verwendet
Bit 1 = 0(0): Locowire-Schnittstelle aktiv
= 1(2): SUSI-Schnittstelle aktiv
Bit 2 =0(0): Motorlast werden nicht tiber SUSI iibertragen
= 1(4): Motorlast werden iiber SUSI iibertragen
Bit 3 =0(0): Motor PWM-Gewichtung aus
= 1(8): Motor-PWM-Gewichtung mit Gleisspannung auf
Bit 4,5 =00(0): Pendelzugsteuerung deaktivieren — siehe Kapitel. 12.3
= 10(16) Pendeln ohne Zwischenhalt aktivieren
=01(32) Pendeln mit Zwischenhalt aktivieren
=11(48) FEine inakzeptable Kombination sollte vermieden werden !!
Bit 6 =0(0): FL/RL inaktiv, wihrend die Firmware aktualisiert wird
= 1(64): FL/RL leuchtet wihrend des Firmware-Updates abwechselnd auf
Bit 7=0(0): Speichern Sie QoS und Temperatur nicht im EEPROM
= 1(128): Aktivieren Sie die QoS und die Temperatur Speicherung im
EEPROM ( siehe Kapitel. 16)
123 | 16 0-255 SPP lauf zeit (Smart Power Pack) in 16ms-Schritten — siehe Kapitel. 19
Dauer =(wert CV123) * 16ms ; z.B: SPP lauf zeit = 16*16 ms =256ms
124 | 0O 0-1 Konfigurieren des Ausgangs bei automatischem Entkupplung:
Old CV124 =0, Der ausgewihlte Ausgang (in CV118) empfingt ein PWM-Signal
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CV124 =1, Der ausgewiihlte Ausgang (in CV118) empfingt ein Dauersignal

126 | 102 0-255 SUSI CV Lese/Schreib Offset , angesprochen CV = 800 + (wert CV126)

127 0-255 SUSI CV Daten lesen/schreiben, von 800+CV126 adressiert

128 |1 Die Anzahl der PWM-Pakete, nach denen ein BEMF-Fenster eingegeben wird (nur
wenn CV9 =9) — siehe Kapitel. 11

129 | 6 Mediationsnummer fiir die BEMF-Messung (nur wenn CV9 =9)

130 | 6 Verzogerung der BEMF-Messung (nur wenn CV9 =9)

133 Decoder-Temperatur (Nur speichern, wenn F5 aktiviert/deaktiviert ist )

134 | 85 60-120 | Maximal zuldssige Temperatur am Decoder in Celsiusgraden

135 | 0-100 % Aktueller Wert von QoS (Servicequalitit) aktiviert durch CV122 bit 7 =1
(Der Wert ist nur verfiigbar, nachdem F5 ein-/ausgeschaltet wurde)

136 | 0-100 % Minimalwert von QoS (Servicequalitit), aktiviert durch CV122bit7 =1
(Der Wert ist nur verfiigbar, nachdem F5 ein-/ausgeschaltet wurde)

137 | 0-255 Durchschnittsgeschwindigkeit fiir Lastkompensation (unterscheidet sich von CV6)

138 | 0-255 Lastkompensation Koeffizient auf die minimale Geschwindigkeit (CV2)

139 | 0-255 Lastkompensation Koeffizient am Durchschnittsgeschwindigkeit von CV137

140 | 0-255 Lastkompensationskoeffizienten auf die maximale Geschwindigkeit (CV5)

141 | 14 0-255 ABC Detektionsempfindlichkeit — Setzt die ABC-Erkennungsschwelle in
Schritten von 0,1 V
z.B: wert =14 => Schwellenwerterkennung ABC = 1,4V

142 | 10 0-255 Abschaltzeit im Pendelmodus (Push-Pull) in Sekunden — siehe Kapitel. 12.3

143 | 15 0-255 Die interne Fahrstufe in der ABC - Langsamfahrstrecke
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144

10

0-255

SPP Startverzogerung nach dem Einschalten, in Schritten von 1 sek.

145

85

0-255

Die Spannungsschwelle in den Schienen, bei der Motor in den analogen Modus 1
startet, in Schritten von 0,1 V — siehe Kapitel. 14.1
z.B: wert CV161=85 => schwelle=8.5V

146

65

0-255

Die Spannungsschwelle in den Schienen, bei der Motor in analogen Modus 1
anhilt, in Schritten von 0,1 V — siehe Kapitel. 14.1
z.B: wert CV161=65 => schwelle=6.5V

147

160

0-160

Die Spannungsschwelle in den Schienen, bei der Motor im Analogmodus1 die
Hochstgeschwindigkeit erreicht, in Schritten von 0,1 V — siehe Kapitel. 14.1
z.B: wert CV147=160 => schwelle=16V

148

1-63

Beschleunigungsrate riickwirts (komplementér zu CV3)
=0: der Beschleunigungsrate von CV3 wird in beide Richtungen verwendet

149

0-63

Verzogerungsrate riickwirts (komplementéir zu CV4)
=(: der Verzogerungsrate von CV4 wird in beide Richtungen verwendet

150

Verzogerungsrate riickwirts im CBD-Modus mit fester Verzogerung, siehe
Kapitel. 12.1.1

=0: Die Verzogerungsrate vorwirts in CV64 wird verwendet

=1-15: Bremsweg riickwirts = (wert CV150) x ( Mindestbremsweg )

151

0-255

Bremsweg Verzogerung riickwérts im CBD-Modus (mit fester Verzogerung)

= 0: Die Bremsweg Verzégerung vorwirts in CV65 wird verwendet

Um den Bremsweg in kleinen Mengen zu erhohen, erhohen Sie den Wert dieser
CV. Das Bremsen riickwérts wird um (CV151-Wert) * 8ms verzogert

152

10

0-255

Smart Power Pack Einschaltverzogerung in sekunden
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153 |0 0-255 Bremsweg vorwirts im CBD-Modus mit variable Verzégerung
= 0: CBD-Modus mit fester Verzogerung wird verwendet
154 | 0 0-15 Wartungsmodus konfigurieren (siehe Kapitel. 16):
Bit0 = 0 (0): Die Wartungsfunktion ist nicht aktiv
=1 (1): Die Wartungsfunktion ist aktiv
Bitl = 0 (0): Uberwindung der Wartungsintervall (IM) wird in CV30, bit3 nicht
gemeldet
=1 (2): Uberwindung der IM wird durch CV30, bit3 signalisiert
Bit2 = 0 (0): Uberwindung der IM wird nicht von FL / RL signalisiert
=1 (4): Uberwindung der IM wird durch eine niederfrequente
Wechselfrequenz von FL / RL signalisiert
Bit3 = 0 (0): Uberwindung der IM um 50% wird von FL / RL nicht signalisiert
=1(8): Uberwindung der IM wird durch eine hoherer Wechselfrequenz von
FL / RL signalisiert
155 | 40 0-255 Wartungsintervall (IM), ausgedriickt in Stunden
156 0-59 Anzahl der Minuten seit der letzten bestitigten Wartung
157 0-255 Betriebsstunden, niedrigeres Byte (siehe Kapitel. 16)
158 0-255 Betriebsstunden, oberes Byte (siehe Kapitel. 16)
159 0-255 Anzahl der Stunden, die letzte Wartung bestitigt wurde, das niedrigere Byte
160 0-255 Anzahl der Stunden, die letzte Wartung bestitigt wurde, das hohere Byte
161 |0 0-255 Bremsweg riickwirts im CBD-Modus mit variable Verzogerung (kompl. zu CV153)
=0: Die Bremsweg vorwirts in CV153 wird verwendet
162 | 100 0-255 Der Schwellenwert fiir die CBD-Auslosung im DC-Sektor bei Verwendung von
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SPP, in Schritten von 0,1 V — siehe Kapitel. 14.3
Spannung in den Schienen > Schwellenwert => kontrollierte Gleichstrombremsung
Spannung in den Schienen < Schwellenwert => SPP lauf zeit

163 | 15 0-255 Die interne Fahrstufe in der ABC - Langsamfahrstrecke
164 | 255 0-255 Geschwindigkeit im Analogmodus 2 (siche Kapitel. 14):
=0: Analogmodus 1 ausgewihlt
= 1-255: Analogmodus 2 ausgewéhlt
165 | 255 0-255 Mapping der bestitigen Impuls an den Ausgingen
166 | 0O 0-255 Ausginge mit FOf gesperrt (FO vorwirts) — siehe Kapitel. 13
(*) Bit 0 = 0(0): FL durch FO (vorwirts) nicht gesperrt

= 1(1): FL durch FO (vorwirts) gesperrt

Bit 1 = 0(0): FR durch FO (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(2): FR durch FO (vorwirts) gesperrt

Bit 2 = 0(0): Aux1 durch FO (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(4): Auxl durch FO (vorwirts) gesperrt

Bit 3 =0(0): Aux2 durch FO (vorwiérts) nicht gesperrt
= 1(8): Aux2 durch FO (vorwirts) gesperrt

Bit 4 = 0(0): Aux3 durch FO (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(16): Aux3 durch FO (vorwirts) gesperrt

Bit 5 = 0(0): Aux4 durch FO (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch FO (vorwirts) gesperrt

Bit 6 = 0(0): Aux5 durch FO (vorwiérts) nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch FO (vorwirts) gesperrt

Bit 7=0(0): Aux6 durch FO (vorwirts) nicht gesperrt
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= 1(128): Aux6 durch FO (vorwirts) gesperrt

167 |0 0-255 Ausginge mit FOr gesperrt (FO riickwirts)

(*) Bit 0 = 0(0): FL durch FO (riickwérts) nicht gesperrt
= 1(1): FL durch FO (riickwiérts) gesperrt

Bit 1 = 0(0): FR durch FO (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(2): FR durch FO (riickwérts) gesperrt

Bit 2 = 0(0): Aux1 durch FO (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(4): Auxl durch FO (riickwirts) gesperrt

Bit 3 =0(0): Aux2 durch FO (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(8): Aux2 durch FO (riickwirts) gesperrt

Bit 4 = 0(0): Aux3 durch FO (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(16): Aux3 durch FO (riickwirts) gesperrt

Bit 5 =0(0): Aux4 durch FO (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch FO (riickwirts) gesperrt

Bit 6 = 0(0): Aux5 durch FO (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch FO (riickwirts) gesperrt

Bit 7=0(0): Aux6 durch FO (riickwérts) nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch FO (riickwérts) gesperrt

168 | 0O 0-255 Ausginge mit F1f gesperrt (F1 vorwirts)
(*) Bit 0 = 0(0): FL durch F1 (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(1): FL durch F1 (vorwirts) gesperrt
Bit 1 = 0(0): FR durch F1 (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(2): FR durch F1 (vorwirts) gesperrt
Bit 2 = 0(0): Aux1 durch F1 (vorwirts) nicht gesperrt
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= 1(4): Auxl durch F1 (vorwirts) gesperrt

Bit 3 =0(0): Aux2 durch F1 (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(8): Aux2 durch F1 (vorwirts) gesperrt

Bit 4 = 0(0): Aux3 durch F1 (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(16): Aux3 durch F1 (vorwirts) gesperrt

Bit 5 = 0(0): Aux4 durch F1 (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F1 (vorwirts) gesperrt

Bit 6 = 0(0): Aux5 durch F1 (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F1 (vorwirts) gesperrt

Bit 7=0(0): Aux6 durch F1 (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F1 (vorwirts) gesperrt

169
()

0-255

Ausginge mit F2 gesperrt

Bit 0 = 0(0): FL durch F2 nicht gesperrt
= 1(1): FL durch F2 gesperrt

Bit 1 = 0(0): FR durch F2 nicht gesperrt
= 1(2): FR durch F2 gesperrt

Bit 2 = 0(0): Aux1 durch F2 nicht gesperrt
= 1(4): Auxl durch F2 gesperrt

Bit 3 =0(0): Aux2 durch F2 nicht gesperrt
= 1(8): Aux2 durch F2 gesperrt

Bit 4 =0(0): Aux3 durch F2 nicht gesperrt
= 1(16): Aux3 durch F2 gesperrt

Bit 5=0(0): Aux4 durch F2 nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F2 gesperrt
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Bit 6 =0(0): Aux5 durch F2 nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F2 gesperrt

Bit 7=0(0): Aux6 durch F2 nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F2 gesperrt

170
™)

0-255

Ausgidnge mit F3 gesperrt

Bit 0 = 0(0): FL durch F3 nicht gesperrt
= 1(1): FL durch F3 gesperrt

Bit 1 = 0(0): FR durch F3 nicht gesperrt
= 1(2): FR durch F3 gesperrt

Bit 2 = 0(0): Aux1 durch F3 nicht gesperrt
= 1(4): Auxl durch F3 gesperrt

Bit 3 =0(0): Aux2 durch F3 nicht gesperrt
= 1(8): Aux2 durch F3 gesperrt

Bit 4 =0(0): Aux3 durch F3 nicht gesperrt
= 1(16): Aux3 durch F3 gesperrt

Bit 5=0(0): Aux4 durch F3 nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F3 gesperrt

Bit 6 = 0(0): Aux5 durch F3 nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F3 gesperrt

Bit 7=0(0): Aux6 durch F3 nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F3 gesperrt

171
*)

0-255

Ausginge mit F4 gesperrt
Bit 0 =0(0): FL durch F4 nicht gesperrt
= 1(1): FL durch F4 gesperrt
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Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
= 1(4):
Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):

FR durch F4 nicht gesperrt
FR durch F4 gesperrt

Aux1 durch F4 nicht gesperrt
Aux1 durch F4 gesperrt
Aux?2 durch F4 nicht gesperrt
Aux2 durch F4 gesperrt

Aux3 durch F4 nicht gesperrt

= 1(16): Aux3 durch F4 gesperrt

Bit 5 = 0(0):

Aux4 durch F4 nicht gesperrt

= 1(32): Aux4 durch F4 gesperrt

Bit 6 = 0(0):

Aux5 durch F4 nicht gesperrt

= 1(64): Aux5 durch F4 gesperrt

Bit 7 = 0(0):

Aux6 durch F4 nicht gesperrt

= 1(128): Aux6 durch F4 gesperrt

172
)

0-255

Ausginge mit F5 gesperrt

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
= 1(4):
Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):

FL durch F5 nicht gesperrt
FL durch F5 gesperrt

FR durch F5 nicht gesperrt
FR durch F5 gesperrt

Aux1 durch F5 nicht gesperrt
Aux1 durch F5 gesperrt
Aux?2 durch F5 nicht gesperrt
Aux2 durch F5 gesperrt

Aux3 durch F5 nicht gesperrt
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= 1(16): Aux3 durch F5 gesperrt

Bit 5=0(0): Aux4 durch F5 nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F5 gesperrt

Bit 6 = 0(0): Aux5 durch F5 nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F5 gesperrt

Bit 7=0(0):  Aux6 durch F5 nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F5 gesperrt

173
*)

0-255

Ausginge mit F6 gesperrt

Bit 0 = 0(0): FL durch F6 nicht gesperrt
= 1(1): FL durch F6 gesperrt

Bit 1 = 0(0): FR durch F6 nicht gesperrt
= 1(2): FR durch F6 gesperrt

Bit 2 = 0(0): Aux1 durch F6 nicht gesperrt
= 1(4): Auxl durch F6 gesperrt

Bit 3 =0(0): Aux2 durch F6 nicht gesperrt
= 1(8): Aux2 durch F6 gesperrt

Bit 4 =0(0): Aux3 durch F6 nicht gesperrt
= 1(16): Aux3 durch F6 gesperrt

Bit 5=0(0): Aux4 durch F6 nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F6 gesperrt

Bit 6 = 0(0): Aux5 durch F6 nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F6 gesperrt

Bit 7=0(0): Aux6 durch F6 nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F6 gesperrt
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174
™)

0-255

Ausginge mit F7 gesperrt

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
= 1(4):
Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):

FL durch F7 nicht gesperrt
FL durch F7 gesperrt

FR durch F7 nicht gesperrt
FR durch F7 gesperrt

Aux1 durch F7 nicht gesperrt
Aux1 durch F7 gesperrt
Aux?2 durch F7 nicht gesperrt
Aux2 durch F7 gesperrt

Aux3 durch F7 nicht gesperrt

= 1(16): Aux3 durch F7 gesperrt

Bit 5=0(0): Aux4 durch F7 nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F7 gesperrt

Bit 6 = 0(0): Aux5 durch F7 nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F7 gesperrt

Bit 7=0(0): Aux6 durch F7 nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F7 gesperrt

175
*)

0-255

Ausginge mit F8 gesperrt

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
= 1(4):

FL nu e durch F8 gesperrt
FL durch F8 gesperrt

FR nu e durch F8 gesperrt
FR durch F8 gesperrt

Aux1 nu e durch F8 gesperrt
Aux1 durch F8 gesperrt
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Bit 3 =0(0): Aux2 nu e durch F8 gesperrt
= 1(8): Aux2 durch F8 gesperrt

Bit 4 =0(0): Aux3 nu e durch F8 gesperrt
= 1(16): Aux3 durch F8 gesperrt

Bit 5=0(0): Aux4 nu e durch F8 gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F8 gesperrt

Bit 6 =0(0): Aux5 nu e durch F8 gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F8 gesperrt

Bit 7=0(0):  Aux6 nu e durch F8 gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F8 gesperrt

176
)

0-255

Ausginge mit F8 gesperrt

Bit 0 = 0(0): FL durch F9 nicht gesperrt
=1(1): FL durch F9 gesperrt

Bit 1 =0(0): FR durch F9 nicht gesperrt
= 1(2): FR durch F9 gesperrt

Bit 2 =0(0): Auxl durch F9 nicht gesperrt
=1(4): Auxl durch F9 gesperrt

Bit 3 =0(0): Aux2 durch F9 nicht gesperrt
= 1(8): Aux2 durch F9 gesperrt

Bit 4 =0(0): Aux3 durch F9 nicht gesperrt
= 1(16): Aux3 durch F9 gesperrt

Bit 5=0(0): Aux4 durch F9 nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F9 gesperrt

Bit 6 = 0(0): Aux5 durch F9 nicht gesperrt
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= 1(64): Aux5 durch F9 gesperrt
Bit 7=0(0):  Aux6 durch F9 nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F9 gesperrt

177
*)

0-255

Ausgidnge mit F10 gesperrt

Bit 0 = 0(0): FL durch F10 nicht gesperrt
= 1(1): FL durch F10 gesperrt

Bit 1 =0(0): FR durch F10 nicht gesperrt
= 1(2): FR durch F10 gesperrt

Bit 2 = 0(0): Auxl1 durch F10 nicht gesperrt
= 1(4): Auxl durch F10 gesperrt

Bit 3 =0(0): Aux2 durch F10 nicht gesperrt
= 1(8): Aux2 durch F10 gesperrt

Bit 4 =0(0): Aux3 durch F10 nicht gesperrt
= 1(16): Aux3 durch F10 gesperrt

Bit 5=0(0): Aux4 durch F10 nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F10 gesperrt

Bit 6 =0(0): Aux5 durch F10 nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F10 gesperrt

Bit 7=0(0):  Aux6 durch F10 nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F10 gesperrt

178
)

0-255

Ausginge mit F11 gesperrt

Bit 0 = 0(0): FL durch F11 nicht gesperrt
=1(1): FL durch F11 gesperrt

Bit 1 =0(0): FR durch F11 nicht gesperrt
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=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

FR durch F11 gesperrt

Aux1 durch F11 nicht gesperrt
Aux1 durch F11 gesperrt
Aux?2 durch F11 nicht gesperrt
Aux?2 durch F11 gesperrt
Aux3 durch F11 nicht gesperrt

= 1(16):Aux3 durch F11 gesperrt

Bit 5 =0(0):

Aux4 durch F11 nicht gesperrt

= 1(32):Aux4 durch F11 gesperrt

Bit 6 = 0(0):

Aux5 durch F11 nicht gesperrt

= 1(64):Aux5 durch F11 gesperrt

Bit 7 = 0(0):

Aux6 durch F11 nicht gesperrt

= 1(128):Aux6 durch F11 gesperrt

179
)

0-255

Ausginge mit F12 gesperrt

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

FL durch F12 nicht gesperrt
FL durch F12 gesperrt

FR durch F12 nicht gesperrt
FR durch F12 gesperrt

Aux1 durch F12 nicht gesperrt
Aux1 durch F12 gesperrt
Aux?2 durch F12 nicht gesperrt
Aux?2 durch F12 gesperrt

Aux3 durch F12 nicht gesperrt

= 1(16): Aux3 durch F12 gesperrt
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Bit 5=0(0): Aux4 durch F12 nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F12 gesperrt

Bit 6 =0(0): Aux5 durch F12 nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F12 gesperrt

Bit 7=0(0):  Aux6 durch F12 nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F12 gesperrt

180
)

0-255

Ausginge mit Flr gesperrt (F1 riickwirts)

Bit 0 = 0(0): FL durch F1 (riickwérts) nicht gesperrt
= 1(1): FL durch F1 (riickwiérts) gesperrt

Bit 1 =0(0): FR nu e durch F1 (riickwérts) nicht gesperrt
= 1(2): FR durch F1 (riickwirts) gesperrt

Bit 2 =0(0): Auxl1 durch F1 (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(4): Auxl durch F1 (riickwirts) gesperrt

Bit 3 =0(0): Aux2 durch F1 (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(8): Aux2 durch F1 (riickwirts) gesperrt

Bit 4 = 0(0): Aux3 durch F1 (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(16): Aux3 durch F1 (riickwirts) gesperrt

Bit 5 =0(0): Aux4 durch F1 (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F1 (riickwirts) gesperrt

Bit 6 = 0(0): AuxS5 durch F1 (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F1 (riickwirts) gesperrt

Bit 7=0(0): Aux6 durch F1 (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F1 (riickwirts) gesperrt

181

0,1

Letzter Status speichern = 1: Speichern; = 0: Nicht speichern
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)
182 Letzter Status FL, FR
*)
183 Letzter Status F1 - F8
)
184 Letzter Status F9 - F16
*)
185 | 0 0-15 PWM (Dimmen) an den Ausgingen ein/ausschalten (Aux7 — Aux10):
*) Bit 0 = 0(0): Aux7 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(1): Aux7 Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
Bit 1 =0(0): Aux8 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(2): Aux8 Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
Bit 2 =0(0): Aux9 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(4): Aux9 Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
Bit 3 =0(0): Aux10 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(8): Aux10 Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
o Mit (*) gekennzeichnete CV-s konnen nur in Firmware-Version 3.5.207 und hoher verwendet werden
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27. Anhang Bits und Bytes

Wenn Sie die Werte der Konfigurationsvariablen (CV) édndern
mochten, sollten Sie einige Uberlegungen zur Darstellung von Zahlen im
Bindrformat beibehalten. Im Bindrformat haben wir nur zwei Ziffern 0 und
1. Eine 8-Bit-Gruppe wird Byte genannt und reprisentiert eine Binérzahl
von 8 Bindrziffern. Die Konfigurationsvariablen CV sind Bytes, die im
nichtfliichtigen Speicher der Decoder gespeichert sind. Bits eines Bytes
sind von 0 bis 7 nummeriert. Bit 0 ist das niedrigstwertige Bit (LSB) und
hat den Dezimalwert 1 und das hochstwertige Bit7 (MSB) den Dezimalwert
von 128.

Einige Steuerstationen, die zum Andern von CVs verwendet werden,
zeigen den Wert an und lassen die Eingabe nur im Dezimalformat zu. In
diesem Fall ist es gut zu wissen, wie Sie den Wert eines Bits des gelesenen
Dezimalwerts finden oder wie Sie den Dezimalwert berechnen, den Sie in
den CV eingeben miissen, anhand der gewiinschten Bit-Konfiguration.

MSB LSB
Bitposition Bit7 Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl Bit0
Bitwert 128 64 32 16 8 4 2 1
Tabelle 7.

Wenn wir die Bit Konfiguration kennen und den Dezimalwert ermitteln
mochten, verwenden wir die folgende Berechnungsformel:

Dec. wert =B7*128+B6*64+B5*32+B4*16+B3*8+B2*4+B1*2+B0
wobei BO ... B7 den Wert des jeweiligen Bits (0 oder 1) darstellt

zum Beispiel: wenn B7=1, B5=1, B2=1, der Rest 0, ergibt das:
Dec. wert=1*128+0%64+1*32+0*16+0*8+1*4+0*2+0=
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=128+32+4=164

Wenn wir die Bitkonfiguration aus dem Dezimalwert herausfinden
mochten, machen wir das Gegenteil. Wir versuchen vom Dezimalwert
abzuziehen die Bitwerte, mit MSB beginnen, und behalten die Differenz fiir
die nidchste Abnahme bei, bis wir Null erhalten. Fiir mogliche Abnahmen
(bei positive Differenz) hat das Bit den Wert 1. Fiir die unmoglichen
Abnahme (wenn die Differenz negativ ist) verlassen wir die Operation (der
Wert des Bits ist Null) und fahren mit der nichsten Abnahme fort.

zum Beispiel: Wir mochten die Bitkonfiguration fiir den Dezimalwert
73 finden:

73 - 128 = -55 => Bit7=0
73- 64=9 => Bit6 = 1
9- 32=-23 => Bit5 =0
9- 16=-7 => Bitd = 0
9- 8=1 => Bit3 = 1
1- 4=-3 => Bit2 =0
1- 2=-1 => Bitl =0
1- 1=0 => Bit0 = 1

Das Cv-Tool ist ein kleines Hilfsprogramm, um den Wert von
Dezimalbits in bindre und umgekehrt zu konvertieren oder um den Wert
von erweiterten Adressen zu berechnen.
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=== Y Tool V101005 —

CV / Bit Value Calculator

| bitD value=2tothe powerofl = 1

bitl, value= 2 to the power of 1 = @
V| bit2, value=2tothepowerof2 = 4
7| bit3, value=2tothe powerof3 = 0
W bitd, value= 2tothe power ofd = 16
o Bit5, value= 2tothe power of 5 = 32

bit6, value = 2 to the powerof 8 = O

¥l bit7,value=2tothe powerof 7 = 178

CV Valise [0-255] 131
Long Address Calcufator

Long Address [0-10239] 31z

CVIT Walue  [192-231] 153

CVIB Value  [0-255] 56

Es kann von diesem Link heruntergeladen werden:

https://train-o-matic.com/downloads/software/cvTool.zip
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1. Wichtige Informationen

I Bitte lesen Sie diese priméren Kapitel sorgfiltig durch!

e Die Lokommader Decoders sind ausschlieBlich zur
Verwendung fiir elektronische Lokommotive gemacht. Jede
andere Verwendung ist streng verboten!

e Vermeiden Sie es, Schlige oder mechanischen Druck
auf den Decoder auszuiiben.

e  Entfernen Sie nicht den Schrumpfschlauch am Decoder
(bei Modellen mit Schutzmanschette).

e  Stellen Sie sicher, dass weder der Lokommander II-
Decoder noch die nicht verwendeten Kabel sich in elektrischen
Kontakt mit dem Fahrgestell der Lokommotive (Kurzschlussgefahr)
befinden. Isolieren sie die Enden der unbenutzten Kabel.

e Verloten Sie keine Verlidngerungskabel auf der
Decoderplatine, es sei denn, dies ist unbedingt erforderlich
(Anschliisse an Soundmodule, Netzteil / power pack).
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e [Es ist verboten, den Decoder in ein Isolierband zu
wickeln, da dies zu Uberhitzung fithren kann.

e Fithren Sie die Verdrahtung zu und von externen
Komponenten, wie in dieser Anleitung empfohlen. Eine falsche
Verdrahtung / Verbindung kann den Lokommander II-Decoder
beschédigen.

° Stellen Sie sicher, dass sich beim Zusammenbau der
Lokomotive keine Kabel im Getriebesystem der Lokommotive
verfangen.

e Jede verwendete Stromquelle muss durch eine Sicherung
oder eine elektronische Sicherheitsvorrichtung geschiitzt werden, um
mogliche Gefahren im Kurzschlussfall vermeiden zu konnen.
Verwenden Sie nur solche Transformatoren oder Verteiler, die
speziell fiir elektrische Ziige vorgesehen sind.

e Lassen Sie nicht zu, dass Kinder den Lokommander II-
Decoder unbeaufsichtigt verwenden. Lokommander II-Decoder sind
kein Spielzeug.

e Verwenden Sie Lokommander II-Decoder nicht in feuchter
Umgebung

2. Verwendete Abkiirzungen

ABC - automatische Kontrolle der Bremsen (Automatic
Brake Control)
BEMEF- erzeugte Gegen EMK des Motors (Back Electro-Motive

Force)
CBD- Konstanter Bremsweg (Constant Braking Distance)
CV - Konfigurationsvariablen (Configuration Variable)

DCC- Digitale Befehlssteuerung (Digital Command Control)
DC - Gleichstrom (Direct Current)

FL - Licht vorne (Front Light)

RL - Licht hinten (Rear Light)

MSB - hochstwertige Bit oder Bytes (Most Significat Byte)
LSB - niederwertigstes Bit oder Bytes (Least Significat Byte)
NMRA- National Model RailRoad Association

Seite 5 von 102



Lokommander II Version
Bedienungsanleitung firmware 3.5.191 0.1.22

NEM- Normen Européischer Modellbahnen (MOROP)

PT - Programmierschiene(Programming Track)

PoM - Programmierung auf dem Hauptgleis (Programming on
the Main)

RCN/RailCommunity - Verband der Hersteller Digitaler
Modellbahnprodukte e.V.

SPP - Smart Power Pack (unterbrechungsfreie Stromquelle)

n. v. - nicht verbunden

3. Was beinhaltet diese Bedienungsanleitung?

Herzlichen Gliickwunsch zum Kauf eines Lokommander II-
Decoders. Diese Gebrauchsanleitung wurde in mehrere Kapiteln
untergeteilt, die Thnen Schritt fiir Schritt zeigen werden, wie Sie
einen Lokommander II-Decoder installieren und anpassen konnen. In
den vierten und fiinften Kapiteln schaffen wir einen Uberblick iiber
die Funktionen und Parameter des Decoders. Kapitel 6 enthilt die
allgemeine Beschreibung des Gerites. Kapitel 7 beschreibt detailliert
den Einbau des Decoders in die Lokomotiven. Machen Sie sich mit
dem Motortyp und der Art der Schnittstelle in der Lokomotive
vertraut, bevor Sie dieses Kapitel durcharbeiten. Die Lokommander
II-Decoder kénnen mit den meisten Steuerungssystemen betrieben
werden, die fiir elektrische Zugmodelle iiblich auf dem Markt
produziert werden. Kapitel 8 gibt einen Uberblick iiber die digitalen
und analogen Systeme, in denen der Decoder betrieben werden kann,
und erldautert die moglichen Besonderheiten. Sie konnen die
Standardeinstellungen IThres Lokommander II nach eigenem Wunsch
dndern. In den Kapiteln 9-17 werden die konfigurierbaren Parameter
erldutert und wie sie nach IThrem Wunsch angepasst werden konnen.
Wir empfehlen Thnen, die 9-11 Kapitel zu lesen, um die Adress- und
Motorsteuerungsparameter zu konfigurieren, und um den Decoder
fiir Thre Lokomotive anpassen zu konnen. Kapitel 26 enthilt alle
Konfigurationsvariable und kann als Referenz verwendet werden.
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. Hauptmerkmale

Generischer DCC-Mobildecoder, NMRA, NEM und RCN
RailCommunity Normen kompatibel

PT oder PoM Programmiermodus

analog Funktionsweise (DC), Konfiguration der aktiven
Funktionen in fiir DC

Kurze (1-127) und lange (128-9999) konfigurierbare Adressen

14, 28/128 Fahrstufen

Maximaler Motorstrom von 1000 mA, Lastausgleich und BEMF

Geschwindigkeit kann man auf 3 Punkte (Vmin, Vmid, Vmax)
oder in Tabellenform eingestellt werden

Rangiergang (umschaltbar von F3, CV114)

Anfahr- / Bremsverzogerung (umschaltbar von F4, CV115)

Bremsen mit konstantem Abstand, aktiviert bei ABC oder DC,
bei Nullgeschwindigkeit

Fahrt mit einem niedrigem Geschwindigkeit auf ABC Slow
Speed- Abschnitt

Pendelsteuerung (push-pull Funktion)

bis zu 10 regulierbare Hilfsausginge, maximaler Strom 300mA

Ausginge auf Funktionen abbilden

Kurzschluss- und Uberstromschutz fiir Motorausgang und
Hilfsausginge

RAILCOM Bidirektionale Kommunikation

SUSI®© und LocoWire© Schnittstelle

Ausginge fiir Smart Power Pack (SPP ©)

Funktion zur Steuerung von elektromagnetischen Kupplungen
(Decoupling, Entkupplung)

Sperrfunktion der Konfigurationsvariablen (sekundire Adresse)

Software, die vom Programmierer und mit dem an der
Lokomotive angebrachten Decoder nachriistbar ist

Die kleine Groen ermoglichen den Einsatz auf der Skala HO, TT
(auch bei N)
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5. Technische Spezifikationen

e Versorgungsspannung: 4-24 V, Spannung von den Schienen
(DCO)

e Leistungsaufnahme ohne Ausgénge: <10 mA

e Maximalstrom fiir jeden Ausgang: 200 mA

e Minimalstrom fiir den Decoder: 400 mA

e GrofBe (Ohne Kable und Stecker):

o NEMG651: 14x9x3,3mm

o NEMG652,PLUX12/16: 19,5x11x3mm

o NEXTI18: 14,2x9,2x3mm
o MTC21: 20x15,3x5mm

o PLUX22: 20,5x15x3,5mm

e Gewicht: TBD4-6 g

e Schutzklasse: IPO0O

e Betriebstemperatur: 0 + +60 °C
e Lagertemperatur: -20 + +60 °C
e Luftfeuchtigkeit: max 85%
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6. Allgemeine Beschreibung der Lokommander 11
Decoder

Lokommander II-Decoder sind fiir die Verwendung bei
Eisenbahnmodellen in den Grolen N, TT, HO, HOe konzipiert. Die
verschiedenen Modelle unterscheiden sich durch ihre Grofie, den
Steckverbindertyp, die Stromzufuhr zum Motor und die Anzahl der
verfiigbaren Hilfsausginge. Was die Funktion und die Programme
betrifft, sie sind identisch.

e Die NEXT18-Version ist 14,2x9,2x3mm.

VCC

spp | Charge
GND

Schiene Links | | Schiene links
Motor Links | | Licht vorne
Aux2 || Aux6
SUSI-Data/Aux4 | | + gemeinsamer
GND || GND
+ gemeinsamer | | SUSI-Clk/Aux3
Aux5 || Auxl
Licht hinten | | Motor Rechts
Schiene Rechts | | Schiene Rechts

Lokommander II mit NEXT18-Anschluss
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e Die MICRO-Version hat eine Grofle von 14 x 9 x 3,3 mm
und kann mit einem 6-poligen, geraden oder winkligen NEM651-
Stecker, oder NEM651-Stecker oder 8-poligem NEM652-Stecker
mit angeschlossenen Drihten geliefert werden.

Licht hinten
Licht vorne
Schiene Links
Schiene Rechts
Motor Links
Motor Rechts

Licht hinten
Licht vorne
Schiene Links
Schiene Rechts
Motor Links
Motor Rechts

} Motor Rechts
Ly Schiene Rechts
H;t Licht hinten
B | +gemeinsamer
- :.|| Aux1
=] Licht vorne
Tn.‘fl Schiene Links
L Motor Links
U
NEM652
Anschluss
GND
DATA
CLK SUSI
VCC
VCC
Charge |SPP
GND

+ gemeinsamer (VCC)

Lokommander 1T MICRO
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e Die PLUXI16-Version ist 19,5 x 11 x 3 mm und kann mit
einem 15-poligen PLUX16-Stecker mit PLUX12-Stecker oder
einem 8-poligen NEM652-Stecker geliefert werden.

Aux2
vcc Motor Rechts
SPP | Charge Schiene Rechts PLUX12
GND i‘lcht hinten PLUX16
GND Agenlwmsamer NEM652
X oben

Licht vorne
Schiene Links
Motor Rechts

susi|oAt

vCC

1= ==
i

Motor Rechts | | Licht vorne
Motor Links | | +gemeinsamer
PLUX 1-2 Schiene Rechts | | INDEX
Unterseite Schiene Links | | Licht hinten
Auxl | | Aux3
Aux2 | | Aux4
SUSI-Data | | SUSI-Clk
Comun+ | | GND
PLUX16 Motor Rechts | | Licht vorne
Unterseite Motor Links | | +gemeinsamer
Schiene Rechts | | INDEX
Schiene Links | | Licht hinten

Auxl | | Aux3

Aux2 | | Aux4
Motor Rechts
Schiene Rechts
Licht hinten

+gemeinsamer NEM652
Auxl Anschluss

Licht vorne
Schiene Links

Motor Links

Lokommander II mit PLUX12/16 oder NEM652 -Anschluss
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e Die PLUX22-Version ist 14,2x9,2x3mm und kann mit 21-
poligen PLUX?22- oder 8-poligen NEM652-Pin-Steckverbindern
geliefert werden.

Motor Recht
Schiene Recht
Licht hinten
+gemeinsamer
Auxl

Licht vorne
Schiene Links
Motor Links
Aux2

Aux8

vCC
SPP |[Charge
GND

GND
SUSI |DATA
CLK
vce

Aux3  Aux8-1/0
SUSI-Data = SUSI-Clk
+gemeinsamer  GND
Motor Recht = Licht vorne
Motor Links = +gemeinsamer
Schiene Recht  INDEX
Schiene Links | Licht hinten
Auxl nv.
Aux2 nv.
Aux5 | Aux4
Aux6 = Aux6

Lokommander II mit PLUX22-Anschluss
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e Die MTC21-Version ist 20x15,3x5mm. Es kann mit oder
ohne 4-poligen SUSI-Anschluss geliefert werden (die
Anschlussversion hat das Suffix S, MTC21YS).

SP

+5V || Index
Aux3 ||nv.
Aux2 ||nv.
Auxl1 || Licht vorne
+gemeinsamer | | Licht hinten
nv. || SUSI-Data
Motor Links | | SUSI-CIk
Motor Recht | | Aux4
GND |[nV.
Schiene Links || n V.
Schiene Recht || n V.

Lokommander II mit MTC21-

In der folgenden Tabelle finden Sie den Identifikationscode fiir
jede Lokommander II Variante.

Format Anschliisse tOm Bestellcode Abmessungen ohne Stecker
MICRO NEM651 gerade 02010220 14x9x3,3mm
MICRO NEM651 Winkel 02010221 14x9x3,3mm
MICRO Drihte + NEM651 02010222 14x9x3,3mm
MICRO Drihte + NEM652 02010223 14x9x3,3mm
NEXT18 NEXT18 02010216 14,2x9,2x3mm
PLUX22 PLUX22 02010217 14,2x9,2x3mm
PLUX22 Drihte + NEM652 02010218 14,2x9,2x3mm
PLUX16 LPUX16 02010211 19,5x11x3mm
PLUX16 PLUX12 02010210 19,5x11x3mm
PLUX16 Driihte + NEM652 02010212 19,5x11x3mm
MTC21 MTC21 02010208 20x15,3x5mm
MTC21 MTC21 + SUSI 02010209 20x15,3x5mm

Tabelle 1.
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7. Installation des Decoders

Vor der Installation eines Digitaldecoders, insbesondere bei
dlteren Modellen, ist es ratsam, sich selbst davon zu iiberzeugen, dass
die Lokomotive in Gleichstrom ordnungsgeméil funktioniert. Es wird
empfohlen, die folgenden Vorginge auszufiihren:

» Reinigung von Ridern und Stromabnehmerkontakten

= Uberpriifung des Motorstatus, Messung des Leerlaufstroms
des mit 5-10 V gespeisten Motors, der 200-300 mA nicht
uiberschreiten darf, ggf. Biirsten- und Kollektorreinigung.

= Uberpriifung des Getriebes, wenn notig Achsen und
Zahnrider reinigen und schmieren

= Wenn die Lokomotive mit einer Glithlampenbeleuchtung
ausgestattet ist, Uiberpriifen Sie, ob sie der Spannung von
16 V standhidlt, und ersetzen Sie gegebenenfalls die
Glithlampen

Bei zur Digitalisierung vorbereiteten Lokomotiven wird die
Installation der mit dem Steckverbinder (PLUX, MTC, NEXTI18,
MICRO-6, NEM652) ausgestatteten Decoder durch den Austausch
des Motherboard-Moduls "Dummy" aus dem
Mutterplatinenanschluss gemacht. In dem auf diese Weise
freigegebenen Verbinder wird der tOm Decoder durch Folgen des
Schliissels (INDEX) an den PLUX und den MTC oder, falls
vorhanden, die mit der Lokomotive erhaltenen Anweisungen
eingefiigt.

Der NEXT18-Stecker hat die Moglichkeit der Umkehrung. In
diesem Fall werden die Fahrtrichtung und die Richtungslichter
umgekehrt, ohne dass der Decoder beschiddigt werden kann.

Der Decoder mit NEM651- Anschluss ist zwar dieser
Umkehrung tolerant, aber funktioniert damit tiberhaupt nicht.
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Bei einem NEM652- Anschluss muss der orangefarbene Draht
mit Pin 1 des Steckverbinders der Lokomotiven Basisplatine
ibereinstimmen. Der Reverse- Einsatz beschiddigt den Decoder nicht,
der Motor dreht sich anders mherum und die Beleuchtung wird nicht
funktionieren.

Bei édlteren Lokomotiven, die nicht fiir die Digitalisierung bereit
sind, kann man einen Decoder ohne einen Steckverbinder installieren,
der nur Kabel enthdlt. Die Farbe der Litzen hat eine wichtige
Bedeutung, die Verbindungen miissen, wie in der folgenden
Zeichnung dargestellt, genau eingehalten angeschlossen werden.

orange Motor Rechts Motor Links Motor Rechts
rot Schiene Rechts Aux2 RL Auxl FL

gelb Licht hinten RL

blau +gemeinsamer fiir Licht

griin Aux1

weil Licht vorne FL

schwarz Schiene links

grau Motor Links L2

lila

orange

Schiene links 7. <
Schiene Rechts I

Richtung
vorwirts

Bestimmen Sie zuerst die Vorwirtsrichtung der Lokomotive. Die
Verbindungen zwischen dem Motor und den Kollektoren werden
gelost, wodurch die Korrelation zwischen den Motorklemmen und
der linken / rechten Schiene erhalten bleibt. Wenn vorhanden, darf
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der Kondensator C1 an den Motorklemmen 47nF nicht iiberschreiten.
Wenn keine Entstorspulen vorhanden sind, entféllt auch der
Kondensator C1, und wenn zwischen den Motorklemmen und dem
metallischen Chassis des Motors Kondensatoren angebracht sind,
entfallen auch diese. Loten Sie die roten / schwarzen Drihte an den
Stromabnehmer an, und passen Sie auf, dass die orange / grauen
Drihte an den Motorklemmen sich nach vorne (rechts / links)
entsprechend der Fahrtrichtung eines konventionellen Traforeglers
richten.

Beleuchtung oder andere Hilfsverbraucher verbinden die blaue
(Common +) - Leitung und die Litzen, den dem gewiinschten
Ausgang entspricht (FL, RL, Auxl, Aux2 usw.). Wenn diese
Verbraucher polarisiert sind (z. B. LEDs), achten Sie auf die Polaritét:
Die positive Klemme (Anode) wird am Common + angekoppelt und
die negative Klemme (Catod) am gewiinschten Ausgang. Die LEDs
werden, notwendigerweise, mit einem Widerstand von 1-33K
verbunden, der die Strombegrenzung je nach gewiinschter maximaler
Lichtstirke vornimmt..

8. Inbetriebnahme

Uberpriifen Sie vor dem AnschlieBen an die digitalen
Steuerstation die Richtigkeit der Anschliisse der Decoder-Installation.
Stellen Sie sicher, dass keine Kurzschliisse oder fehlerhaften
Verbindungen vorhanden sind. Stellen Sie sicher, dass die
Verbindungsdrihte nicht mit den Zahnridern oder anderen
beweglichen Teilen in Kontakt kommen.

Bei der ersten Inbetriebnahme des Decoders wird empfohlen,
einen Reset durchzufiihren, indem Sie in CV8 den Wert 8 eingeben,
um sicherzustellen, dass Sie mit den Werkseinstellungen der
Konfigurationsvariablen beginnen.
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Stellen Sie die Adresse der in CV1 gespeicherten Lokommotive
ein, wobei der Werksstandardwert 3 ist, oder legen Sie eine
Erweiterung, wie es in Kapitel 9 beschrieben ist, fest. Wenn Sie eine
solche Adresse verwenden mochten, sollten Sie diese Adresse erst
eingeben, nachdem alle anderen Parameter festgelegt wurden

(endgiiltig) und testen Sie den Decoder zunédchst mit der priméren
Adresse.
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9. Die Adresse des Decoders

Die Primire (Kurzadresse) des Decoders befindet sich in CV1.
Sie kann die Werte im Bereich 1-127 annehmen. Der
Werksstandardwert ist 3 (Kurzer Adressierungsmodus, Bit 5 von
CV29ist 0).

Wenn wir CV1 schreiben, wird die urspriingliche Adresse
automatisch geloscht und die erweiterte Adresse wird
automatisch deaktiviert.

Wenn 128 Kurzadressen nicht ausreichend sind, kann man eine
erweiterte Adresse in CV17 (MSB) und CV18 (LSB) verwenden.

Der Decoder antwortet nur auf eine der Adressen
(Primére/Kurze oder erweiterte Adresse).

Wenn eine erweiterte Adressierung erforderlich ist, muss der
Adressierungsmodus in der Konfiguration CV des Decoders gedndert
werden (Bit 5 von CV29). Wenn Sie den Bit Wert von CV29 in 1
dndern, wird der Modus fiir erweiterte Adressierung aktiviert, und
der Decoder reagiert auf die in CV17 und CV18 angegebene
erweiterte Adresse.

CV17 kann Werte im Bereich von 192 bis 231 annehmen und
CV18 im Bereich von 0 bis 255. Die erweiterte Adresse erhilt man
mit der Formel:

Erweiterte Adresse: (Wert von CV17-192)*256+ Wert von CV18
Die erweiterte Adressen werden mit dem folgenden Algorithmus

berechnet (in unserem Beispiel betrachten wir die lange Adresse
2000):
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e teilen Sie die gewliinschte erweiterte Adresse mit 256 (in unserem
Beispiel 2000/256 =7, Rest = 208)

e addiere 192 zum Ergebnis und programmiere es in CV17 (7 +
192 = 199, programmiere den Wert von 199 in CV17)

e programmieren Sie den Wert der restlichen Division in CV18
(programmieren Sie den Wert von 208 in CV18).

Nach dem Programmieren von CV29, CV17 und CV18 auf die
genannten Werte kann auf den Decoder mit der erweiterte Adresse
2000 zugegriffen werden. Um wieder auf Kurzadressierung
umzuschalten, muss das Bit5 von CV29 deaktiviert werden.

Somit kénnen wir aus 10239 (1-10239) verschiedenen Adressen
wihlen.

Fiir Ziige, die mehrere Decoder enthalten, kann man auch eine
Konsist (Mehrfachtraktions) Adresse herstellen. Diese Konsist
(Mehrfachtraktions) Adresse, die aus CV19 besteht und auf die alle
Decoder antworten werden, wird fiir den Zug identisch sein. Somit
werden die Steuer - und Geschwindigkeitsbefehle an alle Decoder
gesendet, die dieselbe Konsist (Mehrfachtraktions) Adresse haben.

Wenn dieser Konsist (Mehrfachtraktions) Modus aktiviert ist
(CV19 enthilt einen anderen Wert als Null), fiihrt der Decoder die in
CV21 (F1-F8) und CV22 (FOF, FOR, F12-F9) definierten Funktionen
(Die genaue Bitkorrespondenz entnehmen Sie bitte der CV-Tabelle)
nur in dem Fall aus, wenn diese an die Konsist (Mehrfachtraktions)
Adresse gesendet worden sind. Alle anderen Funktionen werden nur
ausgefiihrt, wenn sie an die Basisadresse (kurz oder lang) gesendet
werden.
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Die in CV21 und CV22 deklarierten Funktionen, aber auch die
Steuer- und Geschwindigkeitsbefehle, werden nicht ausgefiihrt, wenn
sie an die Basisadresse iibertragen werden, wenn der Konsist Modus
aktiviert ist.

Im Konsist (Mehrfachtraktions) Modus koénnen nur die
Funktionen FO, F1-F12 verwendet werden. Die Anzahl der

0 Fahrstufen mull im Decoder der zu steuernden Loks in CV 29
mit der Anzahl in der Zentrale festgelegten Fahrstufen sowohl
fiir die Basis- als auch die Konsist (Mehrfachtraktions)
Adresse iibereinstimmen.

Die Konsist (Mehrfachtraktions) Adresse der CV19 kann Werte
im Bereich von 1-127 fiir die Normalrichtung oder 128-255 fiir die
Riickwirtsrichtung annehmen. Bit7 / CV19 représentiert somit die
Richtung in Konsist (Mehrfachtraktions) Modus. Wenn CV19 = 0 ist,
wird die Konsist (Mehrfachtraktions) Adresse deaktiviert.

Aus CV21 (F1-F8) und CV22 (FOF, FOR, F12-F9) konnen die
Funktionen bestimmt werden, die fiir die Konsist (Mehrfachtraktions)
Adresse aktiv sind. Fiir den Wert O eines einzelnen Bits ist die
Funktion nur mit der individuellen Adresse aktiv, fiir den Wert 1 ist
die Funktion nur mit der Konsist (Mehrfachtraktions) Adresse aktiv.

Wenn wir beispielsweise FO in beiden Richtungen und F3, F4 mit
der Konsist (Mehrfachtraktions) Adresse verwenden mdochten,
schreiben wir in CV21 = 12 (Dezimal) (oder 00001100 in binér) und
in CV22 = 3 (Dezimal) (oder 00000011 in binir).

6 Fir die Dezimal-Bindr-Umwandlung und erweiterte
Adressberechnung lesen Sie bitte  Kapitel 27 Anhang
Bits und Bytes.
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10. Beschreibung der Charaktereigenschaften beim Fahren

In diesem Kapitel werden die Grundlagen fiir die Festlegung von
Mindest-, Durchschnitt- und Hochstgeschwindigkeit und die
Merkmale der Beschleunigung und Verzégerung der Lokommotive
beschrieben.

CV2-Motordrehzahl bei niedrigster Drehzahlstufe.
CV5 Motordrehzahl bei hochster Drehzahlstufe.
CV6 Motordrehzahl bei mittlerer Drehzahl
CV3-Beschleunigungsrate

CV4-Verzogerungsrate

Fiir eine optimale Motorsteuerung wird empfohlen, Decoder mit
128 Geschwindigkeiten (in DCC) zu benutzen. Wenn dies nicht
moglich ist, akzeptiert der Decoder auch DCC-Befehle mit 28- oder
14 Geschwindigkeiten, aber die Geschwindigkeitseinstellung erfolgt
in groBeren Spriingen und wird damit grober.

Die Motordrehzahl ist auf 255 innere Geschwindigkeitsstufen
eingestellt. Die Korrelation zwischen der DCC-Stufe und den inneren
Geschwindigkeitsstufe kann man auf zwei Arten herstellen.

10.1. Lineare Geschwindigkeitseinstellung an 3 Punkten

Die minimale CV2-Geschwindigkeit und die maximale CV5-
Geschwindigkeit sind die Grenzen, zwischen denen die
Motordrehzahl zwischen der ersten und dem letzten DCC-Fahrstufe
eingestellt werden kann. Die Motordrehzahl wird entlang zweier
durch Vmin-Vmid bzw. Vmid-Vmax abgegrenzter Linien linear
bestimmt. Normalerweise wird das erste gerade Segment mit einer
geringeren Steigung ausgewdhlt, um eine Feinabstimmung der
niedrigeren Geschwindigkeiten zu erhalten. Dies erfolgt, indem fiir
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Vmid ein Wert gewidhlt wird, der unter den Durchschnittswert der
minimalen und maximalen Geschwindigkeiten liegt. Spezieller
linearer Modus: wenn Vmid auf 0 gesetzt ist, die Geschwindigkeit
wird zwischen Vmin und Vmax linear sein, ohne einen Bremspunkt
in den Kennlinien.

innere Geschwindigkeits-
getriebe 0-255

240 +
m .
Vmax z0 -
180 +

00 +
80 4
Vmid e -
40 4
. :ﬂ |
Vmin | | | |
0 21 @ 8 84 105 126
DCC Geschwindigkeits-

getriebe (0-126)

10.2. Tabellarische Geschwindigkeitseinstellung in 28
Stufen (CV67 ... CV94)

Die Einstellung der Motordrehzahl basiert auf der im CV-Bereich
enthaltenen Tabelle. Der Startdrehzahl entspricht der dem Wert aus
CV67 und hochste Drehzahl dem Wert aus CV94. Durch die
Auswahl der Werte aus der Tabelle kann eine beliebige Form fiir die
Kennlinie der Motorgeschwindigkeit bestimmt werden..
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Um ein realistisches Verhalten des Eisenbahnmodelles zu
erreichen, haben wir die Moglichkeit, Beschleunigungs- und
Verzogerungsraten einzustellen. In CV3 konnen wir die
Beschleunigung und in CV4 die Motorverzdgerung dndern.

Wenn die Beschleunigung oder Verzogerung je nach
Fahrtrichtung unterschiedlich ist, kann CV152-153 fiir die
umgekehrte Fahrtrichtung verwendet werden.

Solange CV152 / CV153 einen Nullwert hat, werden CV3 und
CV4 fiir beide Fahrtrichtungen verwendet.

Wenn wir beispielsweise in CV152 einen anderen Wert als Null
eingeben, wird dies fiir die Riickwirtsbeschleunigung verwendet.

CV3 wird weiterhin fiir die Vorwirtsbeschleunigung verwendet.

CV153 hat das gleiche Verhalten fiir die Riickwirtsverzogerung.
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11. Motorsteuerung

Die Decoder der Lokommander II - Familie implementierten eine
PID-Einstellschleife des Motors, die die gemessene Gegen-EMK des
Motors verwendet.

Diese Funktion wird allgemein als "Lastkompensation"
bezeichnet und kann ab Bit0 von CV60 aktiviert oder deaktiviert
werden (Werkswert BitO = 1, d.h. PID-Regler ist aktiv). Der Motor
ist in einer der Diagonalen einer H-Briicke (bestehend aus 4 FET-
Transistoren) eingebunden, die Regelung erfolgt iiber die andere
Diogonale. Der Regelbefehl wird vom Mikrocontroller im Decoder
bereitgestellt, wobei die Impulsfrequenzmodulation mit fester
Frequenz (PWM= pulse width modulation) und variabler Fiillfaktor
verwendet wird.

Die PWM-Signalfrequenz betrdgt 16/32 kHz und kann in Bit 7
des CV60 eingestellt werden. Die Werkeinstellung des Wertes ist
bit7 = 0, dh dass es den Frequenz von 32kHz entspricht. Der Motor
wird in PWM-Impulsen gesteuert, unabhédngig davon, ob der PID-
Regler aktiviert ist oder nicht.

Der PID-Regler ist gemid dem folgenden Block-Schema
implementiert:

Gewiinschte = Proportional
Geschwindigkeit
o F Endstufe / Motor
-1 ._Err - Integral h.}; ™ H+Briicke -
Derivat —
o Messung
Aktuelle Geschwindigkeit BEMF
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Das Referenzsignal (gewiischte Geschwindigkeit) wird
permanent mit der aktuellen Geschwindigkeit verglichen und das
resultierende Fehlersignal (Err) wird vom PID-Regler verarbeitet, der
auf die Motorsteuerbasis wirkt und den PWM-Signalfiillfaktor so
modifiziert, dass der Fehler, die Differenz zwischen den
gewiinschten- und den aktuellen Geschwindigkeit, minimal ist.

Um die aktuelle Geschwindigkeit zu bestimmen, wird fiir kurze
Zeit die Versorgung des Motors unterbrochen (zu diesem Zeitpunkt
ist er ein Generator) und die erzeugte elektromotorische Spannung
(BEMF) wird gemessen. Diese Spannung ist direkt proportional zur
Drehzahl des Motors und wird mit der gewiinschten Drehzahl
vergliechen, um das Fehlersignal zu erhalten.

Die Periode in dem der Motor nicht versorgt wird, wird als
BEMF-Fenster bezeichnet. Die zu hiufige Verwendung eines
BEMF-Fensters hat auch Nachteile, der Motor verliert in seiner
Leistung. Aus diesem Gesichtspunkt ist es daher wiinschenswert, so
wenig wie moglich und umso schneller den BEMF des Motors zu
messen. Der Motoraufbau erfordert jedoch einige Zeit fiir das
BEMF-Fenster, das kann man nicht beliebig minimieren.

pwm Paket BEMF-Fenster pwm Paket

Durchschnitts-
wert

Zeit fiir Messung

Impuls der Motorinduktivitit
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Wenn die Stromversorgung aufgrund der Induktivitit des Motors
unterbrochen wird, wird an seinen Klemmen ein Impuls entstehen,
der die Messung der BEMF Spannung beeintrédchtigt. Daher wird die
Messung nach einer Verzogerung durchgefiihrt (BEMF delay). Die
Breite dieses Impulses (implizit die erforderliche Wartezeit) hingt
von der Konstruktion des Motors ab: Die Leistungsmotoren (5 oder
mehr Pole) haben einen relativ kleinen Impulsbreite im Vergleich zu
Motoren der édlteren Generation (mit 3 Polen).

Wihrend der BEMF-Messung wird der Motor nicht mit
elektrischer Energie versorgt und verliert aufgrund von mechanischer
Belastung (Zahnrider, Masse der Lokomotiven, Anzahl der
Waggone der Lokomotive usw.) an Geschwindigkeit, wie die
Abwirtsneigung in der vorherigen Illustration zeigt. Um einen
korrekten BEMF-Wert (oder die aktuelle Geschwindigkeit) zu
erhalten, sollten die Messungen mehrmals durchgefiihrt und
vermittelt werden.

Folglich ist die Anzahl der PWM-Pakete, nach denen ein BEMF-
Fenster eingefiigt wird, ebenfalls variabel.

Die Werkseinstellungen gewihrleisten in den meisten
Anwendungen einen ordnungsgemiflen Betrieb. Fiir den optimalen
Betrieb in eine bestimmte Lokommotive werden jedoch die unten
beschriebenen Einstellungen empfohlen.

Der Algorithmus, der zu den Motorsteuerung verwendet wird
kann aus CV9 ausgewihlt werden. Der Standardwert ist 3. Mit
diesem Wert arbeitet der Decoder bei den meisten
Lokomotivenmodellen  optimal und  gewihrleistet  einen
reibungslosen Lauf ohne Spriinge fiir alle Geschwindigkeitstufen
(dabei wird die Verwendung von 128 Geschwindigkeitsstufen )
empfohlen, um optimale BEMF/Lastkompensationsergebnisse zu
erzielen. Standardwerte (CV9 = 0 bis 8) entsprechen einer Reihe von
internen Steuerungsparametern, die dem Benutzer im Standardmodus
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nicht zur Verfiigung stehen. Fiir geringe Trigheit (Faulhaber-
Motoren, kleine Lokomotiven usw.) werden Werte von 0,1,2
empfohlen. Die Werte 6,7 und 8 konnen bei Lokomotiven mit hoher
Trigheit (schwere Lokomotiven, gro3e Motoren) verwendet werden.

Fiir allgemeine Motortypen werden Durchschnittswerte von 3, 4
und 5 verwendet: Durch Auswahl eines Standardsatzes kann der
Benutzer nun auf die PID-Reglerkoeffizienten (CV61,62,63) und
einen neuen Parametersatz zugreifen, die in der zweiten Generation
eingefiihrt werden: Kompensationskoeffizienten der
Lastkompensation (CV137,138,139,140). In der Praxis konnen diese
Gewichtungskoeffizienten abhingig von der Geschwindigkeit der
Lokomotive bestimmen, wie stark die Lastkompensation ist. Die
Charakteristik der Lastkompensation wird durch zwei Segmente mit
eine negative Neigung bestimmt, das erste zwischen Vmin (CV2)
und Vmid (CV138), das zweite zwischen Vmid (CV138) und Vmax
(CV5).

CV138 setzt den Lastkompensationskoeffizienten auf die
minimale Geschwindigkeit (in CV2 definierte Geschwindigkeit) und
CV140 auf die maximale Geschwindigkeit (in CV5 definierte
Geschwindigkeit). Die Durchschnittsgeschwindigkeit ist in CV137
definiert, sie kann von der in CV6 definierten
Durchschnittsgeschwindigkeit abweichen, und der Wert des
Lastkompensationskoeffizienten bei der in CV137 definierten
Geschwindigkeit wird in CV139 eingestellt. Das Maximalgewicht
kann man bei 255 der CVs 138/139/140 erhalten. Praktisch bei hohen
Geschwindigkeiten spielt die Lastkompensation nichtmehr so eine
bedeutende Rolle wie bei niedrigen (und extrem niedrigen), sodass
die CV140 ohne Motorlaufprobleme senkenden Tendenz aufweisen
kann.

Das  Experimentieren @ mit den  Koeffizienten  der
Gewichtskompensation CV138 bei Mindestgeschwindigkeit und das
Andern der Durchschnittsgeschwindigkeit (CV137) und des CV 139-
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Werts fithrt zu sehr guten Ergebnissen, auch fiir Motoren mit
Problemen, die die Standardalgorithmen fiir Einstellung verwenden
(zB 3, CV9 = 3) ohne der PID-Parametern (CV61,62,63) zu
verdndern.

Gewichtungs 2ag
koeffizienten ;s

CV138 Wert 200 #—__
180 T — ]

CV139 Wert &0
140
120

100

I

&0 I

CV140 Wert &0 Il
|

40
20
0

0 20 40 60 &80 100 120 140/ 180 180 200 220 240

minimale . ..
e Durchschnittsge- Hochstg
Geschévgl; igkeit schwindigkeit eschwindigkeit
position CV137 CV5

Wenn Sie manuell auf den Parametersatz des Setup-Algorithmus
zugreifen mochten, legen Sie CV9 = 9 fest. Auf diese Weise haben
wir Zugriff auf die folgenden CVs:

CV128: Anzahl der PWM-Pakete, nach denen ein BEMF-Fenster
eingefiigt wird. Der Fabrikwert ist 1, sein Wachstum ist nur fiir
groBBere Motoren mit hohem Trigheitsmoment gerechtfertigt. Der
Bereich der numerischen Werte ist auf maximal 4 begrenzt.
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CV130 BEMEF-Messliicke: Ziel ist es, die BEMF-Messung um
den Impuls zu verzégern, der von der Induktivitit des Motors nach
dem Trennen der Stromversorgung erzeugt wird. Der werkseitige
Wert ist 6. Ein zu niedriger Wert hat katastrophale Auswirkungen auf
die BEMF-Messung und wird durch den vom Motor erzeugten
Impuls "lberflutet". Bei mehrpoligen Leistungsmotoren (wie
beispielsweise dem Typ Faulhaber oder Maxon), bei denen die
Induktivitit der Rotoren klein ist, kann dieser Spalt verringert
werden. Motoren von schlechter Qualitit (wie die Piko Modelle mit
3-Pole der Hobby-Lokomotiven Kategorie) erfordern einen hoheren
Offset, um BEMF-Messungen an einem stabilen / sauberen Teil der
erzeugten Spannung durchzufiihren.

CV129 Anzahl der Vermittler bei der BEMF-Messung. Der
werkseitige Wert ist 6. Bei Motoren mit besserer Qualitit und
mehreren Polen kann die Anzahl der Vermittler sinken. Uber 10
Vermittlern gibt es praktisch keinen Wertzuwachs.

CV95 PID-Fehlerlimitation sorgt fiir vollstindige Zeitbegrenzung
im PID-Kreis, ohne dessen Antwortzeit zu verkiirzen. Werte sind in
eine Skala von 1-10 mdglich. Ein zu niedriger Wert fithrt zum
Verlust der Motorleistung und zum ruckartigen Fahren, aber zu viel
kann zu Instabilitdt der Einstellungsschleife und zu ausgeprigtem
Motorgerdusch fiihren.

Im Folgenden présentieren wir die Tabelle mit den Werten des
Parametersatzes entsprechend dem CV9-Wert. In der Tabelle in Zeile
9 sind die fiir die Verwendung von Modus 9 akzeptierten
numerischen Intervallen angegeben: Die Einstellung von
AuBenwerten verursacht keine Probleme, der Decoder begrenzt die
in den CVs eingegebenen Werte nur in den angegebenen Intervallen.

Seite 29 von 102



Lokommander I1 Version
Bedienungsanleitung firmware 3.5.191 0.1.22
Ccv9 Cvi28 CV129 CV130 Notiz
Nummer der pwm Nummer der offset, BEMF
Packete BEMF Vermittler Messung

0 1 4 1

1 1 4 2

2 1 6 2

3 1 6 2 Default

4 2 4 1

5 2 4 2

6 2 6 2

7 2 6 4

8 2 8 6

9 1-4 1-10 1-12

Tabelle 2
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12. Kontrollierte Stopps, gezielte Anhalten

12.1. Stopp bei konstantem Distanz (CBD)

Durch das gezielte Anhalten kann die Lokommotive angehalten
werden, wenn ein Befehl fiir eine festgelegte Strecke unabhéngig von
der Fahrgeschwindigkeit empfangen wird. Das Stoppen kann durch 3
Faktoren ausgelost werden:

e FEitritt in den Sektor mit asymmetrischer DCC (ABC)

Empfang -Semantik Cap.13.2.
e Sektoreingang mit DC-Signal Cap. 15.3.
e Empfangen eines Befels bei der Nullgeschwindigkeit

Das Stoppen der CBD bei Empfang eines Nulldrehzahlbefehls
wird von Bit7-CV27 =1 aktiviert. Es gibt zwei Moglichkeiten um
die Stopps auf ein kontrollierte Distanz machen zu konnen:

12.1.1. Stopp bei fester Verzogerung

Nachdem Erhalt der Stoppbefehle fihrt die Lokommotive eine,
mit der aktuellen Geschwindigkeit berechnete, Strecke und stoppt
dann mit der in CV64 (CV150) eingestellten Verzogerung. Die
Laufzeit bei Anfangsgeschwindigkeit kann mit eine in CV65 (CV151)
eingestellte variable Verzogerung durch die Verzogerungsformel =
CV65 * 8ms erginzt werden.

12.1.2. Stopp bei variabler Verzogerung

Nachdem Erhalt des Stoppbefehls stoppt die Lokommotive mit
der berechneten Verzogerung, der anhand der Geschwindigkeits
ausgerechnet wird, mit der die Lokommotive in dem Zeitpunkt des
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Empfangens des Stoppbefehls gelaufen war, und des mit CV153
(CV161) eingestellten Bremsweges.

Wenn der CV153 den Nullwert beinhaltet (Anfangswert),
verwenden Sie den festen Verzogerungsstopp in CV64. In dem Fall,
wenn CV64 auch einen Nullwert beinhaltet, wird der Offline-
Abstand deaktiviert. Wenn beide Werte andere Werte als Null haben,
hat der in CV153 (CV161) eingestellte Variable, die bei viariabler
Verzogerung verwendet wurde, Prioritit.

Alle Parameter eines Stopps konnen nach Fahrtrichtung
unterschiedlich dargestellt werden. Es sind zwei CVs, eine fiir jede
Richtung. Wenn die umgekehrte CV Null ist, wird der nach vorne
gerichtete Wert fiir beide Richtungen verwendet.

Das Stoppen auf einer kontrollierter Distanz wird durch
"Shunting" (F3) oder CBD-OFF (F5) verhindert.

12.2. Erkennung des assymetrischen DCC-Signals
(Lenz ABC)

Das asymmetrische DCC-Signal ermdoglicht das genaue Anhalten
vor Signalen oder in Stationen und das Schalten in die
entgegengesetzte Richtung. Uber die BM1- und BM2-Module, die
das Bremsen vor dem Signal erzeugen, erhilt der Decoder der
Lokommotive, der Fahrtrichtung entsprechend, Informationen iiber
den Zustand des Signals. Es konnen zwei verschiedene
Informationen  iibermittelt ~ werden:  "Stop" oder  "Slow
Approach"("langsame Anndherung").

Beim Empfang des "Stopp" -Befehls leitet die Lokommotive die
kontrollierte Abstandskontrolle (Kapitel 12.1) ein, oder wenn sie
deaktiviert ist, stoppt sie mit der CV4(CV149)-Verzogerung.
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Beim Empfang des Befehls "Langsame Anndherung" ("Slow
Approach") wird die Geschwindigkeit auf den in CV143 (CV163)
eingestellten Wert verringert.

Die Aktivierung von ABC erfolgt aus der CV27:

e Bit0 = 1 Ermdglicht die Erkennung des ABC-Signals, wenn
die rechte Schiene positiver ist (geht vorwirts)

e Bitl = 1 Erméglicht die Erkennung des ABC-Signals, wenn
die linke Schiene positiver ist (Riickwértsgang)

ABC funktioniert normalerweise nur in eine Richtung, die
Aktivierung fiir beide Richtungen ist jedoch moglich (auer "Push-
Pull").

Die Empfindlichkeit der Erkennung der Spannungsdifferenzen
zwischen den beiden Schienen kann von CV141 aus verdndert
werden. Wenn der Anfangswert keine guten Ergebnisse fiir die ABC-
Erkennung liefert, kann der optimale Wert innerhalb des
empfohlenen Bereichs von 8 bis 16 experimentell neubestimmt
werden. Ein zu niedriger Wert fithrt zu einer unerwiinschten
fehlerhaften Erkennung und ein zu hoher Wert macht die Erkennung
umstidndlich oder sogar unméglich.

12.3. Pendelsteuerung (push-pull Funktion)

Mit der "Push-Pull" -Funktion kénnen Sie mit ihre Lokommotive
wiederholt eine Route zwischen zwei Endgeridten durchlaufen. Das
Anhalten und Andern der Fahrtrichtung erfolgt, wenn ABC-Befehle
an Endstationen empfangen werden.

Von DCC-Befehlen werden nur die Fahrgeschwindigkeit und
eventuell die aktiven Funktionen eingestellt. Es gibt zwei
Moglichkeiten was man wihlen kann:
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12.3.1. Ohne Zwischenstopps

Die "Push-Pull" -Funktion ohne Zwischenstopps erfordert zwei
separate Abschnitte am Ende der Route, die ein ABC-" Stopp "
Signal erzeugen, das der Richtung entspricht, in der sich die
Lokomotive nihert (die positivere rechte Schiene). Die im Terminal
angekommene Lokommotive wird anhalten, kehrt die Richtung
(einschlieBlich Richtungslichter) um und startet nach der Wartezeit
in die neue Richtung. Die Aktivierung erfolgt iiber Bit4 (CV122) = 1.
In dem CV142 konnen Sie die Zeit des Stillstandes dndern. Es gibt
moglicherweise ABC-Sektoren "Langsame Anndherung" auf dem
Weg, wo es langsamer wird.

12.3.2. Mit Zwischenstopps

Die "Push-Pull" Funktion mit Zwischenstopps erfordert zwei
getrennte Abschnitte am Ende der Route, die ein ABC-Signal "Slow
Approach"/"Langsame Annidherung" entsprechend der Richtung
erzeugen, in der sich die Lokommotive néhert. In den
Zwischensektoren, in denen das Anhalten vorgesehen ist, wird ein
ABC "Stop" Signal aktiviert, das natiirlich der Richtung entspricht,
in der sich die Lokommotive nédhert. Der Dauer des Zwischenstopps
wird bis dahin gerechnet, bis das ABC "Stop" Signal aufhort aktiv zu
sein.

Die Aktivierung erfolgt aus dem Bit5 (CV122) = 1. Ab CV142
konnen Sie die Dauer der Standzeit (in Endstationen) nach Threm
Wunsch dndern.

Fiir den "Push-Pull" -Betrieb ist die Erkennung des ABC-Signals
in CV27 fiir eine der Richtungen erforderlich (Kapitel 12.2).
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Es ist nicht erlaubt, ABC fiir eine beliebige Richtung zu

! aktivieren, denn dies fithrt zu einem fehlerhaften Betrieb des
"Push-Pull" -Modus! Die gleichzeitige Aktivierung von Bit4,
Bit5 (CV122) ist nicht zuldssig!

Es wird empfohlen, eine der " Stopp bei konstantem Distanz
(CBD)" Methoden zu aktivieren, um sicherzustellen, dass sich die
Lokommotive, unabhingig von der Fahrgeschwindigkeit, immer in
derselben Position befinden wird (Kapitel 12.1).

13.Funktionsausginge

Funktionsausgénge konnen verschiedene Verbraucher wie LEDs,
Glithlampen, Rauchgenerator, elektromagnetische Koppler usw.
steuern.

Die tOm Decoder verfiigen iiber zwei Arten von Leistungs- oder
Logikausgidngen. Leistungsausgéinge verfiigen iiber einen Transistor,
der zum Zeitpunkt der Aktivierung an den (-) - Ausgang
durchschaltet. Somit verbinden Sie zu aktivierende Verbraucher
zwischen Ausgang und + Vcc. Logikausginge haben eine Spannung
von + 5 V, wenn sie aktiv und 0 V, wenn sie inaktiv sind. Die
Logikausgédnge diirfen den maximalen Strom von 5 mA nicht
iiberschreiten. Andernfalls besteht die Gefahr, dass der Decoder
beschidigt wird. Ein Logikausgang kann um mit 1-2 LEDs die
Steuerung fiir Strombegrenzungswiderstand verwendet werden oder
mit einen externen Transistor, um grofere Lasten zu steuern.

Um die Anzahl der Ausgidnge zu erhohen, konnen Sie die SUSI-
Schnittstelle 16schen und als 2 logische Ausginge verwenden. Sie
sind werkseitig als logische Ausginge konfiguriert. Um sie fiir das
SUSI-Schnittstelle zu verwenden, miissen Bit O und 1 von CV122
auf 1 gesetzt werden.
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Einige Decoder verfiigen iiber eine groere Anzahl von
Ausgingen als die iiber den Anschluss verfiigbaren. Fiir diese
miissen Sie zusitzliche Dridhte an den (in den Zeichnungen
markierten) Pads aufl6ten.

In der Tabelle 3. haben wir die Anzahl und den Typ der
verfiigbaren Ausginge hervorgehoben, die fiir verschiedene
Decodertypen geeignet sind.

FL RL | AUX1 |AUX2 AUX3| AUX4 [ AUXS AUX6 AUX7 | AUX8 AUX9| AUXI10

MICRO | P (P O,P O,P O,P O.,P O,L.S O,L.S
NEXTI8 | P |P P P LS LS

MTC21 P |P P P L L LS L,S

Plux12 | P |P P P OLS| OLS

Plux16 P |P P P LS L,S

Plux22 | P |P P P P P P P P P LS LS

Tabelle 3.

P — Leistungsausgang

L — Logikausgang

O — optionelle Ausgang, die durch Anhingen eines zusétzlichen Drahtes erreichbar
wird

S — gemeinsamer Ausgang mit SUSI

Fir Decoder mit maximal 8 Ausgidngen verwenden wir ein
vereinfachtes Nachabbilden (Mapping), das sich leicht vom NMRA-
Standard unterscheidet, der eine groBere Flexibilitdt bietet (jeder
Funktion kann jeden Ausgang ein Befehlen ausgeben).
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Fiir PLUX22-Decoder mit 10 Ausgingen wurde ein
Standardmapping verwendet.

Lokommander 11
Bedienungsanleitung firmware 3.5.191
Ccv AUX AUX AUX AUX AUX AUX

o Anfangswert 6 5 4 3 5 1 FR FL

FOf 33 1 Bit7 Bit6 Bit5 Bitd Bi3 Bit2 Bitl Bit0
a® | ey |6 |de | ® @ @ | m

For 34 5 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bi3 Bit2 Bitl Bit0
a® | ey |6 |de | ® @ @ | o

FIf 35 1 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bi3 Bit2 Bitl Bit0
a® | ey |6 |de | ® @ @ | m

Flr 47 1 Bit7 Bit6 Bit5 Bitd Bi3 Bit2 Bitl Bit0
a® | ey |6 |de | ® @ @ | m

P 36 5 Bit7 Bit6 Bit5 Bitd Bi3 Bit2 Bitl Bit0
a® | ey |6 |de | ® 7 @ | o

B 37 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bi3 Bit2 Bitl Bit0
a® | ey |6 |de | ® @ @ |

F4 38 3 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
a® | ey |6 |ao | ® @ @ |

F5 39 16 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bi3 Bit2 Bitl Bit0
s | e | e [ae | ® @ @ |

Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bi3 Bit2 Bitl Bit0

R 32 s |6 | @ | ae | ® @ o o
F7 41 64 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
s [e) |6 | | ® @ @ |

Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0

i 128 @ | o |6 | e | ® @ @ | o
F9 3 0 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
as | ey |6 |ao | ® @ @ |

Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0

L 0 a® | e |6 |ao | ® @ @ | o
Fl1 45 0 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
§ as | ey |6 |ao | ® @ @ |

Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0

Flz | 4 0 am | e |6 [ao | ® @ @ o

Tabelle 4.

NMRA-

Ccv AUX AUX AUX AUX AUX AUX AUX AUX AUX AUX
or. Anfangswert 10 9 g 7 6 5 4 3 2 1 FR FL
FOf 33 1 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
; a® |6 |6 | e | ® @ @ |
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
For 34 2
e |6y |6 | ae | ® @ @ | o
FIf 35 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64) (32) (16) (8) “ (2) (€8]
= 36 3 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64) (32) (16) (8) “ 2) (€8]
R 37 16 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
e | 6h |6 |ae | ® @ @ | o
F4 38 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64) (32) (16) (8) “) (2) @
Fs 39 3 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64) (32) (16) 8) ) (2) @
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
Sl 16 ) [ ey | @ |ae | ® @ o) m»
F7 4 2 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
2 a8 | 6h [ @ | ae | ® @ @ )
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
il o a8 [ @ | G [ ae | ® @ @ )
Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
il ' G | ae | ® @ @ )
Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
RO 32 G | | ® @ @ )
Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
R o 6 |ae | ® @ @ )
Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
Flz] 46 126 6 |ae | ® @ @ )
Flr 47 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64) (32) (16) (8) “) (2) (€8]
Tabelle 5.
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Mapping aus dem grauen Feldern sind inaktiv / unmoglich.
Einstellungen sind nur innerhalb des weilen Feldes moglich
(Werkseinstellungen sind mit Griin markiert).

Die Funktionen FO (f=forward, vorwirts, r=reverse, riickwiirts),
F1 (f=forward, vorwirts, r=reverse, riickwirts), F2 und F3 konnen
nur die FL-, FR- und AUX-Ausginge 1, 2, 3, 4, 5, 6 steuern. Fiir
NMRA-Kompatibilitdit wird die CV35 F1 Konfiguration fiir
Vorwirts (vorwirts) und CV47 fiir Riickwirts (riickwirts) benutzt.
Die Funktionen F4,5,6,7,8 konnen nur die Ausginge
AUX?2,3,4,5,6,7,8 und 9 steuern, die Funktionen F9,10,11,12 kdonnen
nur die AUX 5,6,7,8, 9 und 10 Ausgédnge koordinieren.

Die PWM der 12 Ausgidnge wird in CV48-59 eingestellt, wie es
im Kapitel 26. dargestelt wird.

In CV112 konnen wir die Anstiegszeit beim Start einstellen. In
CV113 kann man die Abfallzeit des an die Ausginge angelegten
PWM-Signals einstellen. ( FadeIN und FadeOUT). Diese Zeiten
konnen in Schritten von 8 ms eingestellt werden und reprisentieren
die Zeit, zu der der Ausgabe-PWM-Fiillfaktor von 0 bis 255 erreicht
oder umgekehrt.

Wenn durch CV48-59 ein Fiillfaktor festlegt wird, der niedriger
als der Maximalwert 255 ist, nehmen die Anstiegs- und Abfallzeiten
proportional ab. Diese beiden Parameter sind fiir alle Ausginge
geltend. Diese Funktion ist niitzlich, wenn Sie die langsame
Anschaltung von Glithlampen simulieren mochten.

Wenn ein Ausgang mit einem Dauersignal (ohne PWM mit
variablem Fiillfaktor) in CV117 befohlen werden soll, setzen wir den
Wert von 1 Bit entsprechend dem gewiinschten Ausgang bzw.
Ausginge. Bei einem Lokommander II mit mehr als 8 Ausgédngen
kann der Befehl fiir die Ausginge 9-12 iiber das CV185-Bit 0-3
eingestellt werden.
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In der aktuellen Softwareversion konnen die Funktionen FO (f / r),
F1 (f / r) und F2-F12 auch einem oder mehreren der Ausgéinge FL,
FR, AUX1, ... AUX6 zugeordnet werden.

Wenn eine Funktion den Betrieb eines der Ausginge
unterbrechen soll, muss gemill der Tabelle 6. das entsprechende
Ausgangsbit in der, der Funktion entsprechenden, CV auf 1 gesetzt
werden. Die Funktionen FO und F1 konnen je nach Fahrtrichtung die
Ausginge FL, FR, AUXI, ... AUX6 sperren. Die CVs 166/168
stellen die Sperrung einiger Ausginge ein, wenn sich die
Lokomotive nach vorwirts bewegt, bzw. in den CVs 166/180 die
Sperrung einiger Ausgidnge, wenn sich die Lokomotive in
Riickwirtsrichtung bewegt.

i:] Anfangswert Agx AISJX ASX AI3JX AIZJX AIIJX = | o
FOf | 166 0 E‘Zg :361;? ?;;5) ?;g; 2381;3 Zl)tZ 2321;1 31;0
N O A e s R
FIf | 168 0 ?11;;) :36';? }331; 2311;1 2381;3 232 g)n 31;0
F2 | 169 0 g%) iﬁ? g; 33 238;3 5;2 2;1 3;0
F3 | 170 0 f]l;;) fﬁljg glg 31;1 ?81;3 2;;2 gl)ﬂ 31)@
F4 | 171 0 fl‘;;) 2361}3 :331; 313 :381;3 51;2 gl)ﬂ 31;0
F5 | 172 0 ?115;) :36';? }331; 2311;1 2381;3 232 g)n 31;0
F6 | 173 0 ?11;;) :36';? }331; 2311;1 2381;3 2;;2 g)n 2311;0
Gl I I A o o R S S S
F8 | 175 0 ?1157& :36'2? :3;; :3]1;1 :381;3 2;;2 g)ﬂ 21;0
2 I A R R il
G0 N 0 i e il i
UL 0 Jam Jen Joo fmo o Jw |o |ao
SR I A A S A i
P [wo o [ [ h ln [a a7 o a

Tabelle 6.
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14. Decoder in Analog (DC) verwenden

Der Decoder ermoglicht den Betrieb der Lokomotive auch mit
klassischen Geschwindigkeitsregler, die Gleichstrom liefern. Diese
konnen zwei Arten haben: gefilterte und gepulste (PWM) Spannung.
Um den Betrieb bei Gleichstrom zu ermdoglichen, muss in Bit2 /
CV29 der Wert "1" eingegeben werden. Mit CV13 und CV14
konnen wir einstellen, welche Funktion aktiviert werden sollen,
wenn wir denDecoder mit Gleichstrom versorgen.

In der Tabelle 7. finden Sie die Bedeutung jedes Bits der beiden
CVs. Wenn das Bit den Wert "1" hat, ist diese Funktion im
Analogbetrieb aktiv.

Bit7 | Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl | Bit0
CV13 F8 F7 F6 F5 F4 F3 F2 F1
CV14 F14 F13 F12 F11 F10 F9 RL FL
Tabelle 7.

Es gibt zwei Arten im Falle der Gleichstromversorgung:

14.1. Analogmodus 1

Modus 1 kann mit Reglern verwendet werden, die eine gefilterte
Dauerspannung liefern. Die Hohe der Spannung in den Schienen
wird die gewiinschte Geschwindigkeit einstellen und die
Motorsteuerung wird iiber die PID-Schleife sichergestellt. Es wird
auch bei niedrigen Geschwindigkeiten. Wenn die Maximalspannung
plotzlich  angelegt wird, erreicht der Motor mit der
Beschleunigsverhiltnis in CV3 (CV148) die Hochstgeschwindigkeit.
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Der Zusammenhang zwischen Schienenspannung und
Fahrgeschwindigkeit wird linear in Abhingigkeit von 3 CVs
gemacht.

CV145: Startschwelle. Wenn dieser Wert erreicht ist, wird der
Motor gestartet

CV146: Standschwelle. Dieser Wert ist niedriger als die
Startschwelle, bei dieser Spannung steht das Fahrzeug garantiert

CV147 maximale Geschwindigkeit, bei dieser Spannungswert in
den Schienen erreicht es die maximale Geschwindigkeit

Der in diesen CVs eingeschriebene Wert wird, durch
Multiplizieren der gewiinschten Spannung mit 10, berechnet.

Bei einer maximalen Spannung von 14 V wird in CV146
beispielsweise 140 eingegeben.

Dieser Modus funktioniert nicht richtig mit PWM (Pulsvarianten)
Reglern !

Um Modus 1 zu wihlen, in CV164 muss man den Nullwert
eingeben.

14.2. Analogmodus 2

In diesem Modus wird der Motor durch Pulsvarianten(PWM) mit
hochen Spannungswert von Frequenzimpuls gesteuert. Der PWM-
Fillfaktor wird durch CV164 festgelegt. Bei einem Maximalwert von
255 wird praktisch die gesamte Schienenspannung auf den Motor
angewendet.
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Wenn ein niedrigerer Wert eingestellt wird, ist die an den Motor
angelegte Spannung geringer als die in den Schienen (erlaubt den
Einsatz von Motoren mit niedrigerer Nennspannung). Um Modus 2
auszuwihlen, wird in CV164 in ein anderen Wert als Null
eingegeben. Nur dieser Modus kann mit PWM verwendet werden.

14.3. Kontrollierte Stopp im DC Sektor

Dauerstrom kann auch in Kombination mit DCC verwendet
werden, um die DC-Bremssektoren anzutreiben. Wenn also eine
DCC-betriebene Lokomotive einen DC-Sektor (mit Gleichstrom
versorgt) erreicht, stoppt sie, wenn die folgenden Bedingungen
erfiillt sind:

Bit4 oder Bit5 in CV27 haben den Wert "1", Bit2-CV29 = 0 und
die Schienenspannung ist hoher als die in CV162 eingestellte
Schwelle.

Die in CV162 eingestellte Schwelle (Standardwert 100 => 10V)
ist niitzlich, wenn Sie ein power-pack und die DC-Bremsfunktion
verwenden mochten.

Befindet sich die Versorgungsleitung unterhalb der Schwelle,
befinden wir uns im SPP-Modus und die Lokomotive stoppt nach
Ablauf der in den CV123 eingestellten Zeit. Wenn die Spannung den
Schwellenwert uberschreitet, wird die Gleichstrombremsfunktion
aktiviert und die Lokomotive hilt in kontrollierter Entfernung an
(siehe im Kapitel 12.1).
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15. Bidirektionale Kommunikation (RailCom)

"Bidirektional" bedeutet, dass die Ubertragung von
Informationen unter dem DCC-Protokoll nicht nur fiir den Decoder
gilt, sondern auch fiir die entgegengesetzte Richtung. So kann der
Decoder Nachrichten senden, z. B. eine Bestitigung des Eingangs
von Befehlen, die eigene Adresse, tatsichliche Geschwindigkeit,
Innentemperatur, Last und andere Statusinformationen.

Im Prinzip der Funktion von RailCom basiert sich auf der
Einfilhrung durch die Leitstelle eines Fensters ("Unterbrechung")
durch die Steuerstation am Ende jedes DCC-Pakets, bei der die
Stromversorgung unterbrochen und die beiden Leitungen
kurzgeschloBen werden. In diesen Fenstern senden die Decoder
einige Bytes von Daten, die von den mit der Schaltung verbundenen
Detektoren oder der Steuerstation empfangen werden.

Das Datenpaket ist in zwei Kanile aufgeteilt. Auf dem ersten
Kanal wird die Adresse (kurz, lang oder zusammengesetzt) des
Decoders iibertragen. Auf dem zweiten Kanal werden POM-
Antworten geliefert, um CVs zu bearbeiten (Lese-, Schreibergebnis).

Die RailCom-Kommunikation kann iiber CV29-Bit3 deaktiviert
werden (0 - RailCom inaktiv, 1 - RailCom aktiv). Die Kanile 1 und 2
sind in CV28 Bit0O und Bitl aktiviert.
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16. Spezielle Funktionen

Wenn Sie die speziellen Funktionen nutzen mochten, erhalten Sie
Informationen iiber:

der Wert der internen Decodertemperatur

die Qualitit des empfangenen DCC-Signals

die Anzahl der Stunden und Minuten des Betriebs

e die Zeitmarke (Uhrzeit), zu der die letzte

Lokomotivenwartung durchgefiihrt wurde

Um die Werte dieser Parameter zu speichern, muss der
nichtfliichtige Speicher (eeprom) des Decoders im fiir den Benutzer
zuginglichen CV-Bereich aktiviert sein. Bit7 / CV122 aktiviert oder
deaktiviert die Speicherfunktion (Bit7 = 0, Speicherfunktion
deaktiviert, Bit7 = 1, Speicherfunktion aktiviert). Das Speichern der
Momentanwerte erfolgt durch Aufruf der F5-Funktion von der
Leitstelle (oder vom tOm-Programmiergerit aus).

Ohne den Aufruf von F5 (Ein und Aus) werden die Werte in
. den entsprechenden CVs nicht aktualisiert !!!

Die interne (gespeicherte) Temperatur des Decoders kann aus
CV133 abgelesen werden. Die Temperatur wird in Grad Celsius
angegeben.

Das Qualititssignal des DCC-Signalempfangs (QoS = Quality of
Signal, Signlasqualitidt) wird aus CV135 gelesen. Der Wert wird in
Prozent (im Bereich 0-100%) angezeigt. Den minimalen QoS-Wert,
der bei dem letzten Lesen des Decoders berechnet wurde, finden Sie
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in CV136. Um den Mindestwert zuriickzusetzen, geben Sie den
CV136-Wert 100 [%] ein. (Rufen Sie vor dem Lesen die
Speicherfunktion mit F5 On, F5 Off auf).

Die Anzahl der Stunden und Minuten des Betriebs werden aus
den CV156, 157 und 158 wie folgt gelesen:

e Die Anzahl der im Betrieb verbrachten Minuten ist der aus
CV156 gelesene Wert.

e Die Anzahl der Betriebsstunden ist die Summe der abgelesenen
Werte aus CV157 und 256 * der abgelesenen Werte aus CV158.
(Rufen Sie vor dem Lesen die Speicherfunktion mit F5 On, F5
Off auf).

Wartungszeit:

Der Decoder kann die Zeitsmarke der Lokomotivenwartung
beibehalten und kann anzeigen, dass seit der letzten Wartung einige
Stunden vergangen sind.

Die Aktivierung und Konfiguration dieser Funktion kann in
CV154 wie folgt durchgefiihrt werden:

Bit0  Wert 0, Wartungsfunktion ist nicht aktiv
Wert 1 ist die Wartungsfunktion aktiv
Bit 1 Wert 0, die Uberschreitung vom Wartungintervall wird
in CV30 nicht gemeldet
Wert 1, der das Wartungsintervall iiberschreitet, wird in
Bit 3 des CV30 signalisiert
Bit 2 Wert 0, Uberschreiben des Wartungsintervalls wird
durch die FL / RL-Leuchten nicht signalisiert
Wert 1, der das Wartungsintervall {iberschreitet, wird
durch Andern der FL / RL-Leuchten bei niedriger
Frequenz signalisiert
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Bit 3 Wert 0, 50% Wartungsiiberschreibung wird nicht von
FL /RL- Leuchten gemeldet
Wert 1, der das Wartungsintervall um 50% {iiberschreitet,
wird durch Andern der FL / RL-Leuchten mit einer
hoheren Frequenz signalisiert

Das Wartungsintervall wird in Stunden in CV155 angegeben.
Der werkseitige Wert betrigt 40 Stunden. Der Wert kann vom
Benutzer in einem Intervall zwischen 0-255 geédndert werden. Nach
dem Zuriicksetzen ist der Decoderwert von CV155 40 (Stunden).

Der Zeitpunkt, zu dem die letzte Wartung durchgefiihrt wurde,
kann aus den CV159 und 160 wie folgt abgelesen werden:

Die Anzahl der Wartungsstunden (bestitigt) ist die Summe des
von CV159 Lesewert * 256 und des von CV160 gelesenen Wert.

Anz. Stun. = (Werts CV159) + 256 * (Werts CV160)

Zur Bestitigung der Wartung wird die sogenannte Pseudo-
Programmierung verwendet: In CV8 wird der Wert 128 eingegeben
(nicht &dquivalent zu einem Decoder-Reset). Als Ergebnis dieser
Operation wird die Wartungszeitmarke gespeichert und das neue
Wartungsintervall wird aus diesem Zeitsmarke berechnet.

Wenn das Wartungsintervall mit dem Bit 3 von CV30
iiberschritten wurde, muss nach Bestidtigung der Messung
auch CV30 (auf 0) zuriickgesetzt werden. Nur durch das
Wartungsbestitigungsverfahren wird das CV30-Bit 3 nicht
geloscht.

- —
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17. Automatische Entkupplung

Der Lokommander II-Decoder ermoglicht die Verwendung jedes
physikalischen Ausgangs zum Betrieb von elektromagnetischen
Kopplern. Wenn ein Logikausgang gewihlt wird, ist es notwendig,
einen externen Transistor zu verwenden, da dessen Ausgang nicht
geniigend Strom liefert, um den Kupplung zu versorgen. Die Krois ®
- und Roco ® -Kupplungen erfordern ein PWM-Signal mit einer
hocher Frequenz, um eine Verbrennung der Spulen in der
Konstruktion der Kupplung zu vermeiden. Die automatische
Entkupplungsfunktion des Decoders liefert dieses Befehlssignal.

Die automatische Entkupplungsfunktion kann nur bei
stehender Lokomotive aktiviert werden (nachdem die Lok
angehalten wurde. Fahrstufe =0).

Die automatische Entkupplungsfunktion ist eine physische
Funktion (nicht logisch, wie beim Regeln der Geschwindigkeit,
Beschleunigung und Verlangsamug inaktivieren usw.), weil die
Konfiguration folgendermafen lduft:

Eine F-Funktion wird ausgewihlt, die fiir die automatische
Entkopplungsfunktion verwendet werden soll (dies kann eine
Funktion sein, die auch fiir andere Befehle verwendet werden kann, z.
B. fiir Ton/Sound).

Fiir die ausgewdhlte Funktion, CVs 33-47, wird die Zuordnung
(mapping) des physikalischen Ausgangs gemacht, an den der
elektrischer Kuppler angeschlossen ist (Wenn man beispielsweise die
Funktion F8 fiir die automatische Entkupplung auswéhlt und die
Elektromagnete des Kupplers an den physikalischen Ausgang Aux2 /
der violetten Litze angeschlossen sind, gibt man in der CV43 den
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Wert 8 ein, Folglich, wenn die Funktion F8 aktiviert ist, wird der
physische Ausgang Aux2 damit aktiviert).

Um die elektromagnetische Entkupplung durchfiichren zu
konnen, muss man es in CV118 angegeben, denn auf diese wird die
Entkupplungsfunktion fiir den Ausgang angewendet.

Wenn wir bei Aux2 sind, wir werden in CV118 den Wert 4
schreiben (in CV118 wird die Ausgangsnummer angegeben: fiir FL
den Wert 1, fiir RL den Wert 2, fiir Aux1 den Wert 3 und fiir Aux2
den Wert 4).

Unter CV124 konnen wir die Art der verwendeten Kopplung (DC
oder PWM) wie folgt auswihlen: Bit0-0 Ausgang HF PWM; Bit0-1
Dauerausgang.

Von Bitl-CV124 konnen wir den Steuerungsmodus des Motors
wihrend des Abkoppelns auswéhlen. Somit wird mit bitl-0 der
Motor sofort, mit eine plotzliche Bewegung, angesteuert; Bei Bitl-1
wird der Motor durch die PID-Schleife mit Verzogerungs- bzw.
Beschleunigungswerten gemafl CV3-4 gesteuert.
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Tl

Sobald wir die F-Logikfunktion auf den physischen Ausgang
abgebildet haben (mapping), konnen wir die Konfigurationsvariablen
dndern, um die automatische Entkopplungsfunktion zu optimieren.
Fiir die stationdre Lokomotive (nach dem Stoppen) wird die
Richtung gemifl den oben beschreibenen Abbildung eingestellt. Die
maximale Fahrgeschwindigkeit wihrend der automatischen
Entkopplungsfunktion wird in CV121 eingestellt (Wert O bedeutet
keine Bewegung, nur die -elektromagnetische Kopplung wird
funktionieren).

Beim Aufruf der Funktion wird die Lokomotive den
Elektrokoppler aktivieren und fihrt eine Zeitspanne T1 in die
entgegengesetzte Richtung zur eingestellten Richtung, bevor die
Funktion gewdhlt wird. Die Linge des Fahrtes kann durch die
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Fahrgeschwindigkeit (CV121) und die Dauer des Riickwértsfahrtes
(CV119) gesteuert werden. Nach dieser Bewegung stoppt die
Lokomotive, dndert die Fahrtrichtung (geht damit in die gleiche
Richtung wie vor dem Aufruf der Funktion) und féhrt fiir eine Dauer
von T2, wonach die Lokomotive die elektrischen Kupplungen
abschaltet und deaktiviert. Um die Ldnge der Bewegung im direkten
Sinne zu Dbestimmen, haben wir auch 2 Parameter, die
Verfahrgeschwindigkeit (CV121) und die Zeit T2 (CV120). Mit
diesen 2 Parametern konnen Sie die zuriickgelegte Distanz direkt
verringern oder erhohen. Funktionen, die vor dem Wihlen der
Entkopplungsfunktion aktiviert werden, bleiben wihrend der
Entkopplung aktiv.

Die Entkopplungsfunktion wird aufgerufen, wenn die Funktion
(EIN/ON) aktiviert ist und nach einem vollstindigen Zyklus
ausgeschaltet wird, auch wenn die F-Funktion nicht deaktiviert
wurde.

Um die Funktion wieder einzuschalten, wird der AUS/OFF-
Befehl und dann erneut ein EIN/ON-Befehl gesendet.

Die Polaritit der elektromagnetischen Kopplungsdrihte ist
wichtig. Wenn sie nicht richtig angeschlossen sind, wird die
Bewegung (Hebung) umgekehrt verlaufen!
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18. SUSI/ Locowire Schnittstelle

Sie konnen an die SUSI /Lokowire Schnittstelle jeden
Soundmodul oder Funktionsdecoder anschlieBen, der den
Schnittstelle spezifikationen entspricht.

Fiir den Anschluss befinden sich 4 Stecker auf der Oberseite des
Decoders (siche Abbildung unten). Bei Versionen mit Plux16-,
Plux22-, MTC21- und NEXTI18-Steckverbindern sind diese
Verbindungspunkte suf den Pins des Steckverbinders zu finden, und
daher ist es keine zusitzliche Verdrahtung erforderlich. Diese
Kontakte beriicksichtigen die Reihenfolge / Bedeutung der SUSI-
oder Lokowire-Schnittstelle. Wir empfehlen die Verwendung
bestimmter Farben fiir die Litzen.

Achtung! Ein falscher Anschluss des SUSI / Lokowire-
Moduls kann zu Schidden an diesem Modul fiihren.

- —

18.1. Programmierung der SUSI-Module

Genauso wie die Lokomotivedecoder, konnen SUSI-
Soundmodule durch Andern einiger Betriebsparameter angepasst
werden. Die Werte dieser Parameter werden in
Konfigurationsvariablen (CVs) zwischen CV897 und CV1024
gespeichert. Das SUSI-Soundmodul wird tiber den Lokommander 11-
Decoder programmiert. Abhingig von der CV-Nummer erkennt der
Lokommander II-Decoder, ob dieser CV von einem an das Decoder-
Schnittstelle angeschlossenen SUSI-Modul geschrieben oder gelesen
werden soll. Um die verschiedenen Konfigurationsvariablen des
SUSI-Moduls zu  programmieren, lesen Sie bitte das
Konfigurationshandbuch des SUSI-Moduls.
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Das Schreiben von CVs von SUSI-Modulen kann im PT-Modus
und im PoM-Modus erfolgt werden. Dank einiger digitaler Systeme
konnen CVs im Bereich 1-255 geschrieben und gelesen werden,
deshalb wurde im Lokommander II-Decoder ein Mechanismus fiir
diese digitalen Systeme implementiert, womit, mit Hilfe von zwei
CVs, der Zugriff auf die CVs der SUSI-Module ermdglicht wird.
CV126 wird als Anzeige (Index) und CV127 als Transport-CV
verwendet.

In CV126 schreiben wir also die Differenz zwischen der Adresse
der CVs, auf den wir zugreifen wollen, und 800. Beim Lesen oder
Schreiben von CV127, werden wir die CV mit der Adresse 800 +
CV126 lesen oder schreiben.

Beispiele:

e Wenn Sie in CV897 des SUSI-Moduls den Wert 1 eingeben
mochten, miissen Sie in CV126 den Wert 97 (897-800 = 97) und
in CV127 den Wert 1 eingeben. Der Lokommander II-Decoder
sendet nach Eingabe des Werts 1 in CV127 den Schreibbefehl
mit dem Wert 1 an CV 897 iiber das SUSI-Schnittstelle an das
Soundmodul (oder an den Funktionsdecoder).

e Wenn Sie den Inhalt von CV 902 von dem an die Lokommander
IT Decoder Schnittstelle angeschlossenen SUSI-Modul lesen
mochten, geben Sie in CV126 den Wert 102 (902-800 = 102) ein
und lesen Sie den Wert von CV127. Dieser Wert entspricht dem
in CV 902 des Soundmoduls (oder Funktionsdecoders)
enthaltenen Wert, der an den Lokommander II-Decoder
angeschlossen ist.

Das Lokowire-Schnittstelle erfordert keine Programmierung der
Konfigurationsvariablen. Der Lokommander II-Decoder wird ab
Werk mit der fiir SUSI-konfigurierten Schnittstelle (CV122 = 1)
ausgeliefert. Um die Lokowire-Schnittstelle zu aktivieren, muss man
den Wert 0 (CV122 = 0) eingeben.
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19. Verwendung externer Kondensatoren oder von
eines power pack

Bei einigen Gleisanlagen ist der Kontakt der Radsidtze oder
Schleifer mit der Schiene, aufgrund der Abnutzung der Schienen und
Ablagerungen aus unterschiedlichen Materialien, unsicher. Sie
verursachen Stromausfille, die unstetes Fahren verursachen,
insbesondere  auf = Weichenpassagen und  bei  niedriger
Geschwindigkeit. Diese Nachteile konnen durch die Verwendung
von Pufferkondensatoren (mit der Kapazitit 220 uF / 25V oder fiir
bessere Ergebnisse mit hoheren Wert, tber 2200 uF) oder
unterbrechungsfreien SPP-Quellen behoben werden.

Zum Anschliefen dieser Gerite verfligt der Lokommander II-
Decoder iiber 3 Kontakte auf einer Seite des Verdrahtung. Die
Position der 3 Kontakte, an denen die Verbindungsdrihte angebracht
werden, kann aus den Bildern der verschiedenen Decodertypen in
Kap. 6 bestimmt werden.

Die Installation dieser Geridte erfordert hochwertige
Lotgerdte und Erfahrung. Unsere Garantie erstreckt sich

L nicht auf Fehler, die auf unsachgemifBle Eingriffe und
Lotfehler zuriickzufiihren sind.

Die Kondensatoren sind mit einer Reihe von Widerstdanden von
100 Ohm beschaltet, wodurch der Ladestrom begrenzt wird, sodass
die digitalen Steuersysteme den Ladestrom des Kondensators nicht
als Kurzschluss-Situation interpretieren. Die Dioden sind so
ausgelegt, dass sie den internen Schaltungen des Decoders die
erforderliche Leistung/Energie oder den maximalen Strom zur
Verfiigung stellen, wenn keine Stromversorgung zur Verfiigung steht.
Diode und Widerstand sind externe Komponenten, die nicht im
Locomander enthalten sind. Beim Erstellen von Verbindungen
folgen Sie den Bildern in Kapitel 6. Die roten und schwarzen Kablen
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werden an den GND- und Vcc-Punkten gelotet, den beiden externen
Punkten der SPP-Gruppe des 3poligen Lotanschlusses. Nachdem wir
die  Verbindung hergestellt haben, konnen wir einen
Schrumpfschlauch oder ein Isolierband zur Absicherung verwenden.

100-120 Ohm, Y4 W

pol +
L —

GND

pol - IN4001 oder gleichwertig

Trennen Sie die Puffer kondensatoren, bevor Sie die
Decoder programmieren (sei es entweder in DCC-
Digitalsystemen oder mit dem tOm Programmer
programmiert). Die Verwendung von Puffer kondensatoren
erschwert die Programmierung von CVs der Decodierer
wegen der zusitzlichen Stromaufnahme.

Ein unterbrechungsfreies SPP Ressource (Smart Power Pack oder
andere gleichwertige) beseitigt diese Unannehmlichkeit, da sowohl
Schreib- als auch Lesevorgidnge der CVs auf den iiblichen Weise
fortgesetzt werden konnen, ohne dass sie auseinandergenommen /
getrennt werden miissen). Das Ausschalten der SPP-Quelle wéhrend
der Programmierung wird vom Locomander iiber das dritte Kabel
(Charge) automatisch durchgefiihrt.

Verwenden Sie zum Anschliefen der SPP-Module die 3 Stecker
auf einer der Lokommander II-Seiten. Zusitzliche Informationen
zum Anschluss finden Sie in den Handbiichern der jeweiligen
Quellen bzw. auf den, in Kapitel. 6 gezeigten Bildern.
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SPP-Quellen arbeiten nur im digitalen Modus, im analogen
Modus sind sie deaktiviert (sieche Konfiguration des CV29). Um
einen sehr hohen Konsum durch gleichzeitiges Laden
unterbrechungsfreier Stromversorgungen zu vermeiden, gibt es eine
Startverzogerung fiir die Einspeisung mehrerer mit SPO
ausgestatteter Lokomotiven. In CV152 kann also die Zeit eingestellt
werden, nach der das SPP-Modul ab dem Zeitpunkt der
Stromversorgung gestartet wird. Bei mehreren gleichzeitig
verwendeten Decodern wird diese Zeit in unterschiedlichen
Modellen unterschiedlich eingestellt, um das gleichzeitige Starten
aller SPPs zu vermeiden. Mit den SPP-Modulen konnen
Lokomotiven bis zu 4 Sekunden ohne DCC-Versorgung aus den
Schienen laufen (wenn sie vollgeladet sind, abhéngig vom Verbrauch
der Lokomotive). Diese Dauer wird in CV123 eingestellt (die
Standardwert betrdgt:16, CVV * 16ms = 0,25 Sekunden). Nach der
Ablaufzeit dieses Prozesses, wenn das DCC-Signal nicht mehr
vorhanden ist, fiihrt die Lokomotive nach ihrem Ablauf einen
Nothalt (als Sicherheitsmalnahme) durch, gefolgt von der
Wiederaufnahme des DCC-Signals nach dem DCC-Signal erneut
empfangen wird.

Beachten Sie, dass beim Laden der SPP-Module beim
unterbrechungsfreiene Laden der Kondensatoren ein Strom

o von etwa 300 mA fiir maximal 2 Minuten nach dem Start
des Ladevorgangs verbraucht werden kann. Weitere
Informationen finden Sie im SPP-Handbuch fiir
unterbrechungsfreie Stromversorgung.
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20. Riicksetzung des Decoders/Reset

Sie konnen den Decoder jederzeit auf die Standardeinstellungen
zuriicksetzen.

Bei Verwendung einer beliebigen DCC-Steuerstation reicht es
aus, einen beliebigen numerischen Wert in CV8 einzugeben (aufler
dem Wert 128). Als Ergebnis dieses Zuriicksetzens werden alle CVs
wieder den Standardwert haben (siehe Spalte Standardwert in der
CV-Tabelle). Decoders konnen auch mithilfe von tOm Programmer
zuriickgesetzt werden. Driicken Sie fiir dasselbe Ergebnis in der
Firmware-TAB die Option Reset CV-s. Es gibt 2 CVs, die eine
Ausnahme darstellen. Ihr Inhalt wird bei einem Reset nicht geloscht.
Dies sind CV105 und CV106, die benutzerspezifische Informationen
(Seriennummer, Kennzeichnung, Inventarnummer usw.) speichern
sollen. Thr Inhalt wird durch direktes Schreiben geédndert. Durch das
Zuriicksetzen des Decoders wird der Inhalt dieser CVs nicht geédndert.

Achtung! Bei einem Firmware-Upgrade werden die
Standardwerte in diese CVs eingegeben, um ihren Wert zu
erhalten, bevor Sie Thre CVs aktualisieren, machen sie einen
back-up, speichern Sie Thr CVs (mithilfe des tOm-
Programmiergerits).

-

Durch das Zuriicksetzen des Lokommander II-Decoders
0 werden  die CVs der angeschlossenen SUSI-Module nicht
zuriickgesetzt.
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21. Sekundire Adresse (blockiert das Programmieren
des Decoders)

Bei der Verwendung mehrerer Decoder in demselben Modell
oder Zugverband ist es sinnvoll, eine sekundire Adresse zu
verwenden, damit der Decoder wihrend der Programmierung
ausgewdhlt werden kann. Auf diese Weise kann jeder Decoder, der
sich im selben Modell befindet, auf der Programmierschiene
programmiert werden, ohne dass er aus dem Modell demontiert
werden muB}. Die verschiedenen Sekundiradressen werden in CV16
programmiert, bevor die Decoder im Modell montiert wird. Der
Wertebereich der sekundéiren Adressen betrdgt 1 bis 7 (der Wert 0
bedeutet, dass keine sekunddre Adresse verwendet wird). Dies
ermdglicht den Einsatz von bis zu 7 Decodern im selben Modell oder
Verband, was mehr als ausreichend ist. Durch Zuweisen einer
anderen sekundiren Adresse zu jedem Decoder, der dem Zugverband
angehort, wird nur der Decoder programmiert, fiir den CV15 =CV16
programmiert wird. Auf diese Weise konnen wir, indem Sie jede der
einzelnen Adressen in CV15 nacheinander schreiben, mehrere
Decoder unabhingig voneinander programmieren, auch wenn sie
gleichzeitig auf der Programmierschienen sind. Die Decoder, fiir die
der CV15 # CV16 werden alle CV Anderungen oder Lesungen
ignorieren.

Selbst CV16 kann nur programmiert werden, wenn der
*  richtige Wert in CV15 programmiert ist.

Bei der Verwendung der sekundiren Adressen ist es wichtig zu
wissen, dass die einzige CV der gelesen oder geschrieben werden
kann, ohne dass die sekundidre Adresse kennen wiirde, CV15 ist.
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Wenn Sie den Decoder versehentlich durch Eingabe eines
unbekannten Werts in CV16 blockieren, miissen Sie die
Werte 1-7 in CV15 eingeben, um den korrekten Wert heraus
zu finden womit der CV16-Wert geldscht wird

- —

Diese Art des Zugriffs /Programmieren fiir die CVs des Decoders
ist bei fest verbundenen Waggons oder mit stindig konnektierte Sets
hilfreich, die mit mehrere Decoders ausgestattet sind und es wére
sehr unpraktisch, sie auf eine traditionelle Weise zu programmieren
(auf der Programmierungsschiene wiren alle vorhandene Decoder
mit den gleichen CV-Werten programmiert, was eher eine
unerwiinschte Sache ist).

22. Firmware aktualisieren

Sie konnen die Betriebssoftware des Lokommander II-Decoders
(Firmware genannt) jederzeit aktualisieren. Neue Firmware-
Versionen dienen dazu, Fehler (bug) beim Betrieb von Decodern zu
beseitigen oder neue Funktionen zu implementieren.

Dieses Update kann von Ihnen iiber den tOm Programmer
durchgefiihrt werden, ohne den Decoder von der Lokomotive
entfernen zu miissen.

Die Betriebssystemsoftware und Aktualisierungsdateien fiir den
Firmware des tOm Programmers konnen von der train-O-matic-Site
heruntergeladen werden. Informationen zur Durchfithrung des
Upgrades finden Sie im Handbuch des tOm Programmierers.

Die aktuelle Firmware-Version kann aus den folgenden CV-Dateien
abgelesen werden:

CV253 Firmware Version

Cv254 Firmware Subversion

Cv254 Build-Nummer, hochstwertiges Byte

CV256 Build-Nummer, niederwertigstes Byte
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23. Spezielle Firmware-Version fiir 3V-Motor

Diese Option ist bei Eisenbahnmodellen hilfreich, die aus
verschiedenen Griinden (Grofle, Abmessungen) die Verwendung
normaler Motoren nicht zulassen, sondern nur Motoren mit niedriger
Betriebsspannung.

Um die Steuerung der 3V-Motoren sicherzustellen, wurden
Anderungen an der Lokomader II-Firmware und an der Verwendung
zusitzlicher Hardware vorgenommen. Wenn Sie Kapitel 11 lesen,
konnen wir das Prinzip der Motorsteuerung verstehen. Es fillt auf,
dass die Messung der elektromotorischen Spannung (BEMF) in
regelméBigen Abstinden erfolgt. Fir den 3V-Motor ist diese
Spannung viel niedriger. Um dieses Problem Unannehmlichkeiten zu
iiberwinden, haben wir einen externen Verstirker verwendet. Das
Lesen der verstirkten Spannung erfolgt an einem der Logikausgéinge
(AUX6) des Decoders, dessen Software fiir den Analogeingang
konfiguriert ist. Der Befehl des BEMF-Spannungsteilers wird auch
mit einem anderen Logikausgang (AUXS) ausgefiihrt.

Die 3V-Motorsteuerung erfolgt wie beim reguldren Motor mit
PWM-Impulsen mit einem variablen Fiillfaktor von 12-16 V. Die
Firmware begrenzt den Fiillfaktor, um ein Verbrennen von 3V-
Motoren zu verhindern. Um die Spitzenstrome zu begrenzen, die
beim Anlegen des PWM-Signals am 3-V-Motor auftreten konnen,
werden zwei an den Motor angeschlossene Widerstinde verwendet.

Fiir den SPP-Befehl (oder ein externes Kondensatorpaket) wird
der AUX2-Ausgang verwendet.

Zur Steuerung der Leuchten und Zusatzverbraucher stehen 3
Ausginge weniger zur Verfligung. Beim NEXT18-Decoder bleiben
die Ausginge FL, RL, AUX1 und AUX3/AUX4 (nur verfiigbar,
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wenn die SUSI-Schnittstelle nicht verwendet wird) fiir die Leuchten
verfiigbar.
Diese spezielle Firmware kann mit Lokommander II mit einer der
folgenden Schnittstellen verwendet werden: NEXTI18, MTC2I,
PLUX22.

Mit dieser speziellen Firmware ausgestattete Decoder konnen nur fiir
die 3V-Motor Steuerung und nur mit den zugehdrigen
Hardwareschaltungen verwendet werden. Durch ein erneutes
Schreiben der Firmware konnen Sie die iiblichen 12-16V-Motoren
verwenden.

24. Erginzendes

e tOm SPP kann optional an Decoder angeschlossen werden
und bietet bis zu 4 Sekunden Energieunabhéngigkeit

e Der tOm Programmer ist eine PC-Schnittstelle fiir die
Programmierung von DCC- Lokdecodern.

o shine FDT, shine LT, shine MICRO sind LED-Module fiir die
Beleuchtung von Lokomotiven und Waggons

e shine mini/midi/maxi digi/ana sind LED-Sticks fiir die
Innenbeleuchtung von Waggons

e TD Maxi, TD Roco sind Schaltdecoder fiir Weichen

Einzelheiten zum Zubehor und eine vollstindige Liste der Produkte
fiir Eisenbahnmodelle finden Sie unter: www.train-o-matic.com
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25. Technischer Unterstiitzung

Wenn Sie Fragen oder Anregungen zu train-O-matic-Produkten
haben, konnen Sie uns schreiben an: support@train-o-matic.com

Jede positive oder negative Kritik ist willkommen. Wir arbeiten stindig
daran, die Firmware zu optimieren, indem wir neue Funktionen hinzufiigen
und eventuell noch vorhandene Fehler korrigieren.
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26. Tabelle der CVs des Decoders

In der Tabelle auf den folgenden Seiten haben wir alle CV-s der Lokomander II Decoder aufgelistet. Wir
empfehlen, dass Sie die CV-s nur dann dndern, wenn Sie sich ihrer Funktion und der Wirkung Threr Mafinahmen
sicher sind. Falsche CV-Einstellungen konnen sich negativ auf die Leistung des Decoders auswirken oder zu falschen
Antworten auf Befehle fiihren, die an den Decoder gesendet werden. Die CV-Spalte enthilt die CVs Nummer, die
Default-Spalte enthélt die Werkseinstellung der CVs (nach dem Zuriicksetzen des Decoders haben alle CVs den
entsprechenden Wert in dieser Spalte), Spalte Der Wertebereich enthilt den Bereich der verwendbaren Werte fiir jeden
CV, und die Spalte Beschreibung enthilt den Namen (wenn ein festgelegter Name vorhanden ist) und Informationen

zur CV Funktion sowie den Verweis auf das entsprechende Kapitel.

CV | Standardwert | rt]e)beerreich Beschreibung
1 3 0-127 Hauptadresse des Decoders, 7 Bit
2 1 1-255 Vmin , Minimale Geschwindigkeit
3 5 0-63 Beschleunigungsrate : O = schnellste Beschleunigung
4 7 0-63 Verzogerungsrate : 0 = schnellste Verzdgerung
5 200 1-255 Vmax, Maximale Geschwindigkeit
6 68 0-255 Vmid, Mittengeschwindigkeit, [25%-75%]Vmax
7 105 - Softwareversion (nur lesbar)
8 78 - Hersteller-ID, Decoderreset,
Bei jedem geschriebenen Wert wird der Decoder auf die Werkseinstellung
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zuriickgesetzt, mit Ausnahme des Werts 128, der die Wartung kennzeichnet, sofern
aktiviert (siehe Kapitel. 16)
9 3 0-9 Motorsteuerungsalgorithmus , 0-8
benutzerdefinierten = 9 ( siche Kapitel . 11 und CV-s 128-130)
13 0 0-255 Funktionstasten F1-F8 im Analogbetrieb aktivieren
Bit 0=0(0): FI1 im Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(1): F1 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 1 =0(0): F2 im Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(2): F2im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit2=0(0): F3 im Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(4): F3 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 3=0(0): F4 im Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(8): F4im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 4 =0(0): F5 im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(16): F5 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 5=0(0): F6im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(32): F6 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 6 =0(0): F7im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(64): F7 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 7=0(0): F8 im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(128):F8 im Analogbetrieb eingeschaltet
14 3= 0-255 Funktionstasten FOf, FOr, F9-F14 im Analogbetrieb aktivieren
Bit 0 =0(0): F1 im Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(1): F1 im Analogbetrieb eingeschaltet
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1+ Bit 1 =0(0): F2 im Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(2): F2im Analogbetrieb eingeschaltet
2 Bit2=0(0): F3 im Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(4): F3 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 3=0(0): F4 im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(8): F4 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 4 =0(0): F5 im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(16): F5 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 5=0(0): F6im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(32): F6 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 6 =0(0): F7im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(64): F7 im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 7=0(0): F8 im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(128):F8 im Analogbetrieb eingeschaltet
15 0 0-7 LockCV (sekundire Address): Die Programmierung des Decoders (CV-Anderung)
ist nur zulédssig, wenn CV15 = CV16 ist. CV15 kann in jeder Situation geschrieben
werden
16 |0 0-7 LockID: Verwenden Sie eindeutige Identifizierungsnummern fiir jeden Decoder,
um zu verhindern, dass mehrere Decoder versehentlich gleichzeitig programmiert
werden. (siehe Kapitel. 21)
17 192 192-255 | Erweiterte (Lange) Lokadresse, Hoherwertiges Byte
18 3 0-255 Erweiterte (Lange) Lokadresse, Niederwertiges Byte
19 0 0-127 Konsist (Mehrfachtraktions) Adresse

Wenn CV19> 0: Geschwindigkeit und Richtung werden von dieser Adresse
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bestimmt (nicht von der Haupt- oder erweiterten individuellen Adresse).
Funktionen werden entweder von der Konsist (Mehrfachtraktions) Adresse oder
der individuellen Adresse gesteuert (siche CV21,22 und Kapitel 9)
21 0-255 Funktion gesteuert von der Consist Adresse:
Bit 0 = 0(0): F1 gesteuert von der individuellen Adresse
= 1(1): F1 gesteuert von der consist Adresse
Bit 1 =0(0): F2 gesteuert von der individuellen Adresse
= 1(2): F2 gesteuert von der consist Adresse
Bit 2 = 0(0): F3 gesteuert von der individuellen Adresse
= 1(4): F3 gesteuert von der consist Adresse
Bit 3 =0(0): F4 gesteuert von der individuellen Adresse
= 1(8): F4 gesteuert von der consist Adresse
Bit 4 = 0(0): F5 gesteuert von der individuellen Adresse
= 1(16):F5 gesteuert von der consist Adresse
Bit 5 = 0(0): F6 gesteuert von der individuellen Adresse
= 1(32):F6 gesteuert von der consist Adresse
Bit 6 = 0(0): F7 gesteuert von der individuellen Adresse
= 1(64):F7 gesteuert von der consist Adresse
Bit 7= 0(0): F8 gesteuert von der individuellen Adresse
= 1(255):F8 gesteuert von der consist Adresse
22 0-63 Funktion gesteuert von der Consist Adresse:
Bit 0 = 0(0): FOf gesteuert von der individuellen Adresse
= 1(1): FOf gesteuert von der consist Adresse
Bit 1 =0 (0): FOr gesteuert von der individuellen Adresse
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- 1(2):
Bit 2 = 0(0):

= 1(4):
Bit 3 = 0(0):

= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

=1(16):
Bit 5 = 0(0):

FOr gesteuert von der consist Adresse
F9 gesteuert von der individuellen Adresse
F9 gesteuert von der consist Adresse
F10 gesteuert von der individuellen Adresse
F10 gesteuert von der consist Adresse
F11 gesteuert von der individuellen Adresse

:F11 gesteuert von der consist Adresse

F12 gesteuert von der individuellen Adresse

= 1(32):F12 gesteuert von der consist Adresse
27 0-7 Automatische Bremse Steuerung Einstellungen (ABC) — (siehe Kapitel. 12)
Bit0 = 0(0): Erkennung deaktiviert, wenn die rechte Schiene positiver ist
=1(1): Erkennung des ABC-Signals, wenn die rechte Schiene positiver
Bitl =0(0): Erkennung deaktiviert, wenn die linke Schiene positiver ist
=1(2): Erkennung des ABC-Signals, wenn die linke Schiene positiver
Bit4 = 0(0): keine Aktion wenn DC mit Fahrtrichtung entgegengesetzt
= 1(16): automatisches Halten wenn DC mit Fahrtrichtung entgegengesetzt
Bit5 =0(0): keine Aktion wenn DC mit Fahrtrichtung gleich
= 1(32): automatisches Halten wenn DC mit Fahrtrichtung gleich
Bit7 =0(0): automatisches Halten bei Nullgeschwindigkeit deaktiviert
= 1(128):automatisches Halten bei Nullgeschwindigkeit aktiviert
28 0-3 RailCom® Konfiguration :

Bit 0 = 0(0):
= 1(1):
Bit 1 =0 (0):

Kanal 1 aus
Kanal 1 ein
Kanal 2 aus
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= 1(2): Kanal 2 ein
29 10(2+8) 0-63 Decoder Konfiguration:
Bit 0 = 0(0): Normale Fahrtrichtung
= 1(1): Entgegengesetzte Fahrtrichtung
Bit 1 = 0(0): 14 Fahrstufen (FOf wird von Bit4 in den DCC-Anweisungen fiir
Geschwindigkeit und Richtung gesteuert)
= 1(2): 28/128 Fahrstufen (FOf wird von Bit4 in der DCC-Gruppe
1-Anweisung gesteuert)
Bit 2 = 0(0): Nur Digitalbetrieb
= 1(4): Automatische Analog/Digitalumschaltung
Bit 3 = 0(0): RailCom® ausgeschaltet
= 1(8): RailCom® eingeschaltet
Bit 4 = 0(0): Fahrstufen in 3 Punkten iiber CV2, CV5 und CV6
= 1(16):Fahrstufen verwenden die Kurve von den Tabelle CV 66-95
Bit 5 =0(0): Kurze Adresse (CV 1)
= 1(32):Lange Adresse (CV 17/18)
30 |0 0-7 Fehlerspeicher fiir Funktionsausgénge, Motor und Temperaturiiberwachung:
0 - Es wurde kein Fehler aufgezeichnet
1 (Bit0) - Fehler (Uberstrom) Motorausginge
2 (Bitl) - Fehler (Uberstrom) Funktionsausginge
4 (Bit2) - Fehler Ubertemperatur
8 (Bit3) - Warnung, das Wartungsintervall iiberschreitet
Ein gespeicherter Fehler kann durch Programmierung des Wertes 0 in der CV30
geloscht werden.
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33

0-255

Function mapping fiir FO vorwiirts

FL inaktiv fiir FO ( vorwirts )
FL aktiv fiir FO ( vorwarts )
FR inaktiv fiir FO ( vorwarts )
FR aktiv fiir FO ( vorwirts )

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
= 1(4):
Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):

AUX1
AUX1
AUX2
AUX2
AUX3

=1(16):AUX3

Bit 5 =0(0):

AUX4

= 1(32):AUX4

Bit 6 = 0(0):

AUXS

= 1(64):AUXS

Bit 7 = 0(0):

AUX6

inaktiv fiir FO ( vorwarts )
aktiv fiir FO ( vorwirts )
inaktiv fiir FO ( vorwarts )
aktiv fiir FO ( vorwirts )
inaktiv fiir FO ( vorwarts )
aktiv fiir FO ( vorwarts )
inaktiv fiir FO ( vorwarts )
aktiv fiir FO ( vorwirts )
inaktiv fiir FO ( vorwaérts )
aktiv fiir FO ( vorwirts )
inaktiv fiir FO ( vorwarts )

= 1(128):AUX6 aktiv fiir FO ( vorwirts )

34

0-255

Function mapping fiir FO riickwirts

FL inaktiv fiir FO ( riickwarts )

FL aktiv fiir FO ( riickwarts )

FR inaktiv fiir FO ( riickwirts )
FR aktiv fiir FO ( riickwarts )
AUX1 inaktiv fiir FO ( riickwirts )
AUX1 aktiv fiir FO (riickwarts)

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
= 1(4):
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Bit 3 =0(0): AUX2 inaktiv fiir FO (riickwirts)
= 1(8): AUX2 aktiv fiir FO (riickwarts)
Bit 4 = 0(0): AUX3 inaktiv fiir FO (riickwirts)
= 1(16):AUX3 aktiv fiir FO (riickwiérts)
Bit 5 =0(0): AUX4 inaktiv fiir FO (riickwirts)
= 1(32):AUX4 aktiv fiir FO (riickwarts)
Bit 6 = 0(0): AUXS5 inaktiv fiir FO (riickwirts)
= 1(64):AUXS aktiv fiir FO (riickwirts)
Bit 7 = 0(0): AUXG6 inaktiv fiir FO (riickwirts)
= 1(128):AUX6 aktiv fiir FO (riickwirts)

35

1
4 fiir PLUX22

0-255

Function mapping fiir F1 (vorwirts) Function mapping fiir F1 fiir Plux22
Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F1 (vorwirts) Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F1
= 1(1): FL activ fiir F1 (vorwirts) = 1(1): FL activ fiir F1
Bit 1 = 0(0): FR inactiv fiir F1 (vorwarts) Bit 1 =0(0): FR inactiv fiir F1
= 1(2): FR activ fiir F1 (vorwirts) = 1(2): FR activ fiir F1
Bit 2 = 0(0): Auxl1 inactiv fiir F1 (vorwirts) | Bit 2 = 0(0): Aux1 inactiv fiir F1
= 1(4): Aux1 activ fiir F1 (vorwirts) = 1(4): Aux1 activ fiir F1
Bit 3 = 0(0): Aux2 inactiv fiir F1 (vorwirts) | Bit 3 = 0(0): Aux2 inactiv fiir F1
= 1(8): Aux2 activ fiir F1 (vorwirts) = 1(8): Aux2 activ fiir F1
Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F1 (vorwirts) | Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F1
= 1(16):Aux3 activ fiir F1 (vorwarts) = 1(16):Aux3 activ fiir F1
Bit 5 = 0(0): Aux4 inactiv fiir F1 (vorwirts) | Bit 5 = 0(0): Aux4 inactiv fiir F1
= 1(32):Aux4 activ fiir F1 (vorwarts) = 1(32):Aux4 activ fiir F1
Bit 6 = 0(0): AuxS5 inactiv fiir F1 (vorwirts) | Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F1
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= 1(64):Aux5 activ fiir F1 (vorwérts) = 1(64):Aux5 activ fiir F1
Bit 7 = 0(0): Aux®6 inactiv fiir F1 (vorwirts) | Bit 7 = 0(0): Aux6 inactiv fiir F1
= 1(128): Aux6 activ fiir F1 (vorwirts) = 1(128): Aux®6 activ fiir F1
36 1 0-255 Function mapping fiir F1 (riickwérts) Function mapping fiir F2 fiir Plux22
8 fiir PLUX22 Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F1 (riickwirts) Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F2
= 1(1): FL activ fiir F1 (riickwérts) = 1(1): FL activ fiir F2
Bit 1 = 0(0): FR inactiv fiir F1 (riickwarts) | Bit 1 =0(0): FR inactiv fiir F2
= 1(2): FR activ fiir F1 (riickwirts) = 1(2): FR activ fiir F2
Bit 2 = 0(0): Aux1 inactiv fiir F1(riickwérts) | Bit 2 = 0(0): Auxl1 inactiv fiir F2
= 1(4): Aux1 activ fiir F1 (riickwarts) = 1(4): Aux1 activ fiir F2
Bit 3 = 0(0): Aux2 inactiv fiir F1(riickwirts) | Bit 3 = 0(0): Aux2 inactiv fiir F2
= 1(8): Aux2 activ fiir F1 (riickwirts) = 1(8): Aux2 activ fiir F2
Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F1(riickwérts) | Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F2
= 1(16):Aux3 activ fiir F1 (riickwérts) = 1(16):Aux3 activ fiir F2
Bit 5 = 0(0): Aux4 inactiv fiir F1(riickwirts) | Bit 5 = 0(0): Aux4 inactiv fiir F2
= 1(32):Aux4 activ fiir F1 (riickwiérts) = 1(32):Aux4 activ fiir F2
Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F1(riickwirts) | Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F2
= 1(64):Aux5 activ fiir F1 (riickwarts) = 1(64):Aux5 activ fiir F2
Bit 7 = 0(0): Aux6 inactiv fiir F1(riickwérts) | Bit 7 = 0(0): Aux6 inactiv fiir F2
= 1(128): Aux6 activ fiir F1(riickwirts) = 1(128): Aux6 activ fiir F2
37 12 0-255 Function mapping fiir F2: Function mapping fiir F3 fiir PLUX22
16 fiir Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F2 Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F3
PLUX22 = 1(1): FL activ fiir F2 = 1(1): FL activ fiir F3
Bit 1 = 0(0): FR inactiv fiir F2 Bit 1 = 0(0): FR inactiv fiir F3
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= 1(2): FR activ fiir F2 = 1(2): FR activ fiir F3
Bit 2 =0(0): Auxl1 inactiv fiir F2 Bit 2 = 0(0): Auxl1 inactiv fiir F3

=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

Aux1 activ fiir F2
Aux2 inactiv fiir F2
Aux2 activ fiir F2
Aux3 inactiv fiir F2

= 1(16):Aux3 activ fiir F2

Bit 5 =0(0):

Aux4 inactiv fiir F2

= 1(32):Aux4 activ fiir F2

Bit 6 = 0(0):

AuxS5 inactiv fiir F2

= 1(64):Aux5 activ fiir F2

Bit 7 = 0(0):

Aux6 inactiv fiir F2

= 1(128): Aux®6 activ fiir F2

=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

Aux1 activ fiir F3
Aux?2 inactiv fiir F3
Aux2 activ fiir F3
Aux3 inactiv fiir F3

= 1(16):Aux3 activ fiir F3

Bit 5 = 0(0):

Aux4 inactiv fiir F3

= 1(32):Aux4 activ fiir F3

Bit 6 = 0(0):

AuxS5 inactiv fiir F3

= 1(64):AuxS5 activ fiir F3

Bit 7 = 0(0):

Aux6 inactiv fiir F3

= 1(128): Aux®6 activ fiir F3

38

4
4 fiir PLUX22

0-255

Function mapping fiir F3

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

FL inactiv fiir F3
FL activ fiir F3

FR inactiv fiir F3
FR activ fiir F3
Aux]1 inactiv fiir F3
Aux1 activ fiir F3
Aux?2 inactiv fiir F3
Aux2 activ fiir F3
Aux3 inactiv fiir F3

= 1(16):Aux3 activ fiir F3

Function mapping fiir F4 fiir PLUX22
Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

Aux?2 inactiv fiir F4
Aux2 activ fiir F4
Aux3 inactiv fir F4
Aux3 activ fiir F4
Aux4 inactiv fiir F4
Aux4 activ fiir F4
Aux5 inactiv fiir F4
AuxS5 activ fiir F4
Aux6 inactiv fiir F4

= 1(16):Aux6 activ fiir F4
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Bit 5 =0(0): Aux4 inactiv fiir F3 Bit 5 =0(0): Aux7 inactiv fiir F4
= 1(32):Aux4 activ fiir F3 = 1(32):Aux7 activ fiir F4
Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F3 Bit 6 = 0(0): AuxS8 inactiv fiir F4
= 1(64):Aux5 activ fiir F3 = 1(64):Aux8 activ fiir F4
Bit 7=0(0): Aux6 inactiv fiir F3 Bit 7 =0(0): Aux9 inactiv fiir F4
= 1(128):Aux6 activ fiir F3 = 1(128):Aux9 activ fiir F4
39 8 0-255 Function mapping fiir F4 Function mapping fiir F5 fiir PLUX22
8 fiir PLUX22 Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F4 Bit 0 = 0(0): Aux2 inactiv fiir F5
= 1(1): FL activ fiir F4 = 1(1): Aux2 activ fiir F5
Bit 1 =0(0): FR inactiv fiir F4 Bit 1 =0(0): Aux3 inactiv fiir F5
= 1(2): FR activ fiir F4 =1(2): Aux3 activ fiir F5
Bit 2 =0(0): AuxlI inactiv fiir F4 Bit 2 = 0(0): Aux4 inactiv fiir F5
=1(4): Aux1 activ fiir F4 =1(4): Aux4 activ fiir F5
Bit 3 =0(0): Aux2 inactiv fiir F4 Bit 3 =0(0): Aux5 inactiv fiir F5
= 1(8): Aux2 activ fiir F4 = 1(8): AuxS5 activ fiir F5
Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F4 Bit 4 = 0(0): Aux®6 inactiv fiir F5
= 1(16):Aux3 activ fiir F4 = 1(16):Aux6 activ fiir F5
Bit 5 =0(0): Aux4 inactiv fiir F4 Bit 5 = 0(0): Aux7 inactiv fiir F5
= 1(32):Aux4 activ fiir F4 = 1(32):Aux7 activ fiir F5
Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F4 Bit 6 = 0(0): AuxS8 inactiv fiir F5
= 1(64):Aux5 activ fiir F4 = 1(64):Aux8 activ fiir F5
Bit 7 = 0(0): Aux®6 inactiv fiir F4 Bit 7 = 0(0): Aux9 inactiv fiir F5
= 1(128):Aux6 activ fiir F4 = 1(128):Aux9 activ fiir F5
40 16 0-255 Function mapping fiir F5 Function mapping fiir F6 fiir PLUX?22
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16 fiir Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F5 Bit 0 = 0(0): Aux?2 inactiv fiir F6
PLUX22 = 1(1): FL activ fiir F5 =1(1): Aux2 activ fiir F6
Bit 1 =0(0): FR inactiv fiir F5 Bit 1 =0(0): Aux3 inactiv fiir F6
= 1(2): FR activ fiir F5 =1(2): Aux3 activ fiir F6
Bit 2 =0(0): Auxl inactiv fiir F5 Bit 2 = 0(0): Aux4 inactiv fiir F6
=1(4): Aux1 activ fiir F5 = 1(4): Aux4 activ fiir F6
Bit 3 =0(0): Aux2 inactiv fiir F5 Bit 3 =0(0): AuxS5 inactiv fiir F6
= 1(8): Aux2 activ fiir F5 = 1(8): AuxS5 activ fiir F6
Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F5 Bit 4 = 0(0): Aux®6 inactiv fiir F6
= 1(16):Aux3 activ fiir F5 = 1(16):Aux6 activ fiir F6
Bit 5 = 0(0): Aux4 inactiv fiir F5 Bit 5 =0(0): Aux7 inactiv fiir F6
= 1(32):Aux4 activ fiir F5 = 1(32):Aux7 activ fiir F6
Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F5 Bit 6 = 0(0): Aux8 inactiv fiir F6
= 1(64):AuxS5 activ fiir F5 = 1(64):Aux8 activ fiir F6
Bit 7 =0(0): Aux®6 inactiv fiir F5 Bit 7 = 0(0): Aux9 inactiv fiir F6
= 1(128):Aux6 activ fiir F5 = 1(128):Aux9 activ fiir F6
41 32 0-255 Function mapping fiir F6 Function mapping fiir F7 fiir PLUX22
32 fiir Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F6 Bit 0 = 0(0): Aux?2 inactiv fiir F7
PLUX22 = 1(1): FL activ fiir F6 = 1(1): Aux2 activ fiir F7
Bit 1 =0(0): FR inactiv fiir F6 Bit 1 =0(0): Aux3 inactiv fiir F7
= 1(2): FR activ fiir F6 =1(2): Aux3 activ fiir F7
Bit 2 =0(0): AuxlI inactiv fiir F6 Bit 2 = 0(0): Aux4 inactiv fiir F7

= 1(4):
Bit 3 = 0(0):

Aux]1 activ fiir F6
Aux?2 inactiv fiir F6

= 1(4):
Bit 3 = 0(0):

Aux4 activ fir F7
AuxS5 inactiv fiir F7
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= 1(8): Aux2 activ fiir F6
Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F6
= 1(16):Aux3 activ fiir F6
Bit 5 =0(0): Aux4 inactiv fiir F6
= 1(32):Aux4 activ fiir F6
Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F6
= 1(64):AuxS5 activ fiir F6
Bit 7 =0(0): Aux®6 inactiv fiir F6
= 1(128): Aux®6 activ fiir F6

= 1(8): AuxS5 activ fiir F7
Bit 4 = 0(0): Aux®6 inactiv fiir F7
= 1(16):Aux6 activ fiir F7
Bit 5 =0(0): Aux7 inactiv fiir F7
= 1(32):Aux7 activ fiir F7
Bit 6 = 0(0): AuxS8 inactiv fiir F7
= 1(64):Aux8 activ fiir F7
Bit 7 = 0(0): Aux9 inactiv fiir F7
= 1(128):Aux9 activ fiir F7

42

64

64 fir
PLUX22

0-255

Function mapping fiir F7

Function mapping fiir F8 fiir PLUX22

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

FL inactiv fiir F7
FL activ fiir F7

FR inactiv fiir F7
FR activ fiir F7
Aux]1 inactiv fiir F7
Aux1 activ fiir F7
Aux2 inactiv fiir F7
Aux2 activ fiir F7
Aux3 inactiv fiir F7

= 1(16):Aux3 activ fiir F7

Bit 5 =0(0):

Aux4 inactiv fir F7

= 1(32):Aux4 activ fiir F7

Bit 6 = 0(0):

Aux5 inactiv fiir F7

= 1(64):Aux5 activ fiir F7

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

Aux?2 inactiv fiir F8
Aux2 activ fiir F8
Aux3 inactiv fiir F8
Aux3 activ fiir F8
Aux4 inactiv fiir F8
Aux4 activ fiir F8
AuxS5 inactiv fiir F8
AuxS5 activ fiir F8
Aux6 inactiv fiir F8

= 1(16):Aux6 activ fiir F8

Bit 5 = 0(0):

Aux7 inactiv fir F8

= 1(32):Aux7 activ fiir F8

Bit 6 = 0(0):

Aux8 inactiv fiir F8

= 1(64):Aux8 activ fiir F§
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Bit 7 =0(0): Aux®6 inactiv fiir F7 Bit 7 =0(0): Aux9 inactiv fiir F8
= 1(128): Aux®6 activ fiir F7 = 1(128): Aux9 activ fiir F8
43 128 0-255 Function mapping fiir F8 Function mapping fiir F9 fiir PLUX?22
16 fir Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F8 Bit 0 = 0(0): AuxS5 inactiv fiir F9
PLUX22 = 1(1): FL activ fiir F8 = 1(1): AuxS5 activ fiir F9
Bit 1 =0(0): FR inactiv fiir F8 Bit 1 = 0(0): Aux6 inactiv fiir F9
= 1(2): FR activ fiir F8 = 1(2): Aux®6 activ fiir F9
Bit 2 =0(0): AuxlI inactiv fiir F8 Bit 2 = 0(0): Aux7 inactiv fiir F9
=1(4): Aux1 activ fiir F8 =1(4): Aux7 activ fiir F9
Bit 3 =0(0): Aux2 inactiv fiir F8 Bit 3 =0(0): Aux8 inactiv fiir F9
= 1(8): Aux2 activ fiir F8 = 1(8): Aux8 activ fiir F9
Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F8 Bit 4 = 0(0): Aux9 inactiv fiir F9
= 1(16):Aux3 activ fiir F8 = 1(16):Aux9 activ fiir F9
Bit 5 =0(0): Aux4 inactiv fiir F8 Bit 5 =0(0): Aux10 inactiv fiir F9
= 1(32):Aux4 activ fiir F8 = 1(32):Aux10 activ fiir F9
Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F8
= 1(64):Aux5 activ fiir F8
Bit 7 =0(0): Aux®6 inactiv fiir F8
= 1(128): Aux6 activ fiir F8
44 10 0-255 Function mapping fiir F9 Function mapping fiir F10 fiir PLUX22
32 fiir Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F9 Bit 0 = 0(0): AuxS5 inactiv fiir F10
PLUX22 = 1(1): FL activ fiir F9 = 1(1): Aux5 activ fiir F10
Bit 1 = 0(0): FR inactiv fiir F9 Bit 1 = 0(0): Aux6 inactiv fiir F10
= 1(2): FR activ fiir F9 = 1(2): Aux6 activ fiir F10
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Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

Bit 5 = 0(0):
Bit 6 = 0(0):

Bit 7 = 0(0):

Auxl1 inactiv fiir F9
Aux1 activ fiir F9
Aux2 inactiv fiir F9
Aux2 activ fiir F9
Aux3 inactiv fiir F9

= 1(16):Aux3 activ fiir F9

Aux4 inactiv fiir F9

= 1(32):Aux4 activ fiir F9

Aux5 inactiv fiir F9

= 1(64):AuxS5 activ fiir F9

Aux6 inactiv fiir F9

= 1(128): Aux6 activ fiir F9

Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

Aux7 inactiv fiir F10
Aux7 activ fiir F10
Aux8 inactiv fiir F10
Aux8 activ fiir F10
Aux9 inactiv fiir F10

= 1(16):Aux9 activ fiir F10

Bit 5 = 0(0):

Aux10 inactiv fir F10

= 1(32):Aux10 activ fiir F10

45

0

64 fir
PLUX22

0-255
Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):

Bit 5 = 0(0):

Function mapping fiir F10

FL inactiv fiir F10
FL activ fiir F10

FR inactiv fiir F10
FR activ fiir F10
Aux]1 inactiv fiir F10
Auxl1 activ fir F10
Aux2 inactiv fir F10
Aux2 activ fir F10
Aux3 inactiv fiir F10

= 1(16):Aux3 activ fiir F10

Aux4 inactiv fiir F10

Function mapping fiir F11 fiir PLUX22

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

AuxS inactiv fir F11
AuxS5 activ fiir F11
Aux6 inactiv fir F11
Aux6 activ fiir F11
Aux7 inactiv fiir F11
Aux7 activ fiir F11
Aux8 inactiv fir F11
Aux8 activ fiir F11
Aux9 inactiv fiir F11

= 1(16):Aux9 activ fiir F11

Bit 5 = 0(0):

Aux10 inactiv fiir F11
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= 1(32):Aux4 activ fiir F10 =1(32):Aux10 activ fiir F11
Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F10
= 1(64):AuxS5 activ fiir F10
Bit 7 =0(0): Aux®6 inactiv fiir F10
= 1(128): Aux6 activ fiir F10
46 |0 0-255 Function mapping fiir F11 Function mapping fiir F12 fiir PLUX22
128 fiir Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F11 Bit 0 = 0(0): AuxS5 inactiv fiir F12
PLUX22 = 1(1): FL activ fiir F11 = 1(1): AuxS5 activ fiir F12
Bit 1 =0(0): FR inactiv fiir F11 Bit 1 =0(0): Aux®6 inactiv fiir F12
=1(2): FR activ fiir F11 =1(2): Aux6 activ fiir F12
Bit 2 = 0(0): AuxlI inactiv fiir F11 Bit 2 = 0(0): Aux7 inactiv fiir F12
=1(4): Aux1 activ fiir F11 =1(4): Aux7 activ fiir F12
Bit 3 =0(0): Aux2 inactiv fiir F11 Bit 3 =0(0): Aux8 inactiv fiir F12
= 1(8): Aux2 activ fiir F11 = 1(8): Aux8 activ fiir F12
Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F11 Bit 4 = 0(0): Aux9 inactiv fiir F12
= 1(16):Aux3 activ fiir F11 = 1(16):Aux9 activ fiir F12
Bit 5 =0(0): Aux4 inactiv fiir F11 Bit 5 =0(0): Aux10 inactiv fiir F12
= 1(32):Aux4 activ fiir F11 = 1(32):Aux10 activ fiir F12
Bit 6 = 0(0): Aux5 inactiv fiir F11
= 1(64):AuxS5 activ fiir F11
Bit 7 = 0(0): Aux®6 inactiv fiir F11
= 1(128): Aux6 activ fiir F11
47 10 0-255 Function mapping fiir F12 Function mapping fiir F1 (riickwérts) fiir
4 fiir PLUX22 Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F12 Plux22
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= 1(1): FL activ fiir F12
Bit 1 =0(0): FR inactiv fiir F12
=1(2): FR activ fiir F12
Bit 2 =0(0): Auxl inactiv fiir F12
=1(4): Aux1 activ fiir F12
Bit 3 =0(0): Aux2 inactiv fiir F12
= 1(8): Aux2 activ fiir F12
Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F12
= 1(16):Aux3 activ fiir F12
Bit 5 =0(0): Aux4 inactiv fiir F12
= 1(32):Aux4 activ fiir F12
Bit 6 = 0(0): AuxS5 inactiv fiir F12
= 1(64):AuxS5 activ fiir F12
Bit 7 =0(0): Aux6 inactiv fiir F12
= 1(128): Aux6 activ fiir F12

Bit 0 = 0(0): FL inactiv fiir F1 (riickwirts)
= 1(1): FL activ fiir F1 (riickwirts)
Bit 1 =0(0): FR inactiv fiir F1 (riickwarts)
= 1(2): FR activ fiir F1 (riickwirts)
Bit 2 = 0(0): AuxlI inactiv fiir F1 (riickwirts)
= 1(4): Aux1 activ fiir F1 (riickwérts)
Bit 3 =0(0): Aux2 inactiv fiir F1 (riickwirts)
= 1(8): Aux2 activ fiir F1 (riickwiérts)
Bit 4 = 0(0): Aux3 inactiv fiir F1 (riickwirts)
= 1(16):Aux3 activ fiir F1 (riickwérts)
Bit 5 =0(0): Aux4 inactiv fiir F1 (riickwirts)
= 1(32):Aux4 activ fiir F1 (riickwarts)
Bit 6 = 0(0): AuxS5 inactiv fiir F1 (riickwirts)
= 1(64):Aux5 activ fiir F1 (riickwarts)
Bit 7 =0(0): Aux6 inactiv fiir F1 (riickwirts)
= 1(128): Aux6 activ fiir F1 (riickwérts)

48 255 0-255 Lichtintensitit FL. ( PWM-Faktor ) [1-255]

49 255 0-255 Lichtintensitidt FR ( PWM-Faktor ) [1-255]

50 | 255 0-255 Lichtintensitit Aux1 ( PWM-Faktor ) [1-255]
51 255 0-255 Lichtintensitit Aux2 ( PWM-Faktor ) [1-255]
52 | 255 0-255 Lichtintensitit Aux3 ( PWM-Faktor ) [1-255]
53 255 0-255 Lichtintensitit Aux4 ( PWM-Faktor ) [1-255]
54 | 255 0-255 Lichtintensitit Aux5 ( PWM-Faktor ) [1-255]
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55 255 0-255 Lichtintensitit Aux6 ( PWM-Faktor ) [1-255]
56 255 0-255 Lichtintensitit Aux7 ( PWM-Faktor ) [1-255]
57 255 0-255 Lichtintensitit Aux8 ( PWM-Faktor ) [1-255]
58 255 0-255 Lichtintensitit Aux9 ( PWM-Faktor ) [1-255]
59 255 0-255 Lichtintensitit Aux10 ( PWM-Faktor ) [1-255]
60 |3 0,1,128, | PID-Motorsteuerung und PWM-Frequenz des Motor
129 Bit0= 0(0): Inaktiver PID-Regler
= 1(1): Aktiver PID-Regler
Bit7 = 0(0): PWM-Frequenz des Motor = 32kHz
1(128): PWM-Frequenz des Motor = 16kHz
61 80 0-255 PID P-Konstante
62 120 0-255 PID I-Konstante
63 40 0-255 PID P-Konstante
64 1 0-10 Bremsweg im CBD-Modus — siehe Kapitel. 12.1
0: Konstanter Bremsweg deaktiviert,
1-15: Bremsweg = (wert CV64) x ( Mindestbremsweg )
65 0 0-255 Bremsverzogerung im CBD-Modus (mit fester Verzogerung)
0: ohne Verzogerung
Um den Bremsweg in kleinen Mengen zu erhohen, erhohen Sie den Wert dieser
CV. Das Bremsen wird um (CV65-Wert) * 8ms verzogert
67 2 1-255 Geschwindigkeitstabelle, Fahrstufen 1
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94

240

1-255

Geschwindigkeitstabelle, Fahrstufen 28

95

1-10

PID-Fehlerlimitation

105

O =

0-255

CV Benutzerdaten 1

106

0-255

CV Benutzerdaten 2

112

1-127

Aufblendzeit (fade-in) fiir ausgénge FR, FL, AUX1..9
1=8ms, 15=120ms, 125=1000ms

113

1-127

Abblendzeit (fade-out) fiir ausgénge FR, FL, AUX1..9
1=8ms, 15=120ms, 125=1000ms

114

0-255

Function mapping zum deaktivieren der Rangiergeschwindigkeit
1-F1,2-F2,4-F3 ... 128 - F8 ( Werkseinstellung F3)

115

0-255

Function mapping zum deaktivieren der Beschleunigung / Verzdgerung
1-F1,2-F2,4-F3 ... 128 - F8 (Werkseinstellung F4)

116

16

0-255

Function mapping zum deaktivieren des Konstanter Bremsweg
1-F1,2—-F2,4-F3 .. 128 - F§ ( Werkseinstellung F5)

117

0-255

PWM (Dimmen) an den Ausgingen ein/ausschalten (FL, FR, Aux1-Aux6):
Bit 0 =0(0): FL PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(1): FL Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
Bit 1 =0(0): FR PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(2): FR Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
Bit 2 =0(0): Aux1 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(4): Auxl Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
Bit 3 =0(0): Aux2 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(8): Aux2 Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
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Bit4 =0(0): Aux3 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(16): Aux3 Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
Bit 5=0(0): Aux4 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(32): Aux4 Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
Bit 6 =0(0): Aux5 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(64): Aux5 Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
Bit 7=0(0): Aux6 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(128):Aux6 Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen

118

0-11

Konfigurieren der automatischen Entkupplung fiir Ausgénge (FL, FR, Aux1..10).
Fiir den automatischen Entkupplungs kann nur einer der Ausgénge ausgewaihlt
werden.

CV118 =0, Kein Ausgang fiir automatische Entkupplung konfiguriert .

CV118 =1, FL in automatischer Entkupplung konfiguriert.

CV118 =2, FR in automatischer Entkupplung konfiguriert.

CV118 =3, Aux1 in automatischer Entkupplung konfiguriert.

CV118 =4, Aux2 in automatischer Entkupplung konfiguriert.

CVI118 =11, Aux9 in automatischer Entkupplung konfiguriert.
CV118 =12, Aux10 in automatischer Entkupplung konfiguriert.

119

50

0-255

Entkupplung wartezeit T1 ( siehe Kapitel. 17)
T1 =(Wert CV119)*8ms
z.B: 400ms=50*8ms

120

50

0-255

Entkupplung wartezeit T2 ( siehe Kapitel. 17)
T2 = (Wert CV120)*8ms
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z.B: 400ms=50*8ms
121 | 50 0-255 Entkupplung Fahrgeschwindigkeit der Lok ( siehe Kapitel. 17)
122 | 71 0-255 zweite Konfigurationsvariable :
Bit 0 = 0(0): SUSI-Pins werden als auxiliare ausgénge verwendet (siehe Tab. 3 )
= 1(1): SUSI-Pins werden als SUSI-CLK/DATA oder Locowire verwendet
Bit 1 = 0(0): Locowire-Schnittstelle aktiv
= 1(2): SUSI-Schnittstelle aktiv
Bit 2 =0(0): Motorlast werden nicht tiber SUSI iibertragen
= 1(4): Motorlast werden iiber SUSI iibertragen
Bit 3 =0(0): Motor PWM-Gewichtung aus
= 1(8): Motor-PWM-Gewichtung mit Gleisspannung auf
Bit 4,5 =00(0): Pendelzugsteuerung deaktivieren — siehe Kapitel. 12.3
= 10(16) Pendeln ohne Zwischenhalt aktivieren
=01(32) Pendeln mit Zwischenhalt aktivieren
=11(48) FEine inakzeptable Kombination sollte vermieden werden !!
Bit 6 =0(0): FL/RL inaktiv, wihrend die Firmware aktualisiert wird
= 1(64): FL/RL leuchtet wihrend des Firmware-Updates abwechselnd auf
Bit 7=0(0): Speichern Sie QoS und Temperatur nicht im EEPROM
= 1(128): Aktivieren Sie die QoS und die Temperatur Speicherung im
EEPROM ( siehe Kapitel. 16)
123 | 16 0-255 SPP lauf zeit (Smart Power Pack) in 16ms-Schritten — siehe Kapitel. 19
Dauer =(wert CV123) * 16ms ; z.B: SPP lauf zeit = 16*16 ms =256ms
124 | 0O 0-1 Konfigurieren des Ausgangs bei automatischem Entkupplung:
Old CV124 =0, Der ausgewihlte Ausgang (in CV118) empfingt ein PWM-Signal
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CV124 =1, Der ausgewiihlte Ausgang (in CV118) empfingt ein Dauersignal

126 | 102 0-255 SUSI CV Lese/Schreib Offset , angesprochen CV = 800 + (wert CV126)

127 0-255 SUSI CV Daten lesen/schreiben, von 800+CV126 adressiert

128 |1 Die Anzahl der PWM-Pakete, nach denen ein BEMF-Fenster eingegeben wird (nur
wenn CV9 =9) — siehe Kapitel. 11

129 | 6 Mediationsnummer fiir die BEMF-Messung (nur wenn CV9 =9)

130 | 6 Verzogerung der BEMF-Messung (nur wenn CV9 =9)

133 Decoder-Temperatur (Nur speichern, wenn F5 aktiviert/deaktiviert ist )

134 | 85 60-120 | Maximal zuldssige Temperatur am Decoder in Celsiusgraden

135 | 0-100 % Aktueller Wert von QoS (Servicequalitit) aktiviert durch CV122 bit 7 =1
(Der Wert ist nur verfiigbar, nachdem F5 ein-/ausgeschaltet wurde)

136 | 0-100 % Minimalwert von QoS (Servicequalitit), aktiviert durch CV122bit7 =1
(Der Wert ist nur verfiigbar, nachdem F5 ein-/ausgeschaltet wurde)

137 | 0-255 Durchschnittsgeschwindigkeit fiir Lastkompensation (unterscheidet sich von CV6)

138 | 0-255 Lastkompensation Koeffizient auf die minimale Geschwindigkeit (CV2)

139 | 0-255 Lastkompensation Koeffizient am Durchschnittsgeschwindigkeit von CV137

140 | 0-255 Lastkompensationskoeffizienten auf die maximale Geschwindigkeit (CV5)

141 | 14 0-255 ABC Detektionsempfindlichkeit — Setzt die ABC-Erkennungsschwelle in
Schritten von 0,1 V
z.B: wert =14 => Schwellenwerterkennung ABC = 1,4V

142 | 10 0-255 Abschaltzeit im Pendelmodus (Push-Pull) in Sekunden — siehe Kapitel. 12.3

143 | 15 0-255 Die interne Fahrstufe in der ABC - Langsamfahrstrecke
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144

10

0-255

SPP Startverzogerung nach dem Einschalten, in Schritten von 1 sek.

145

85

0-255

Die Spannungsschwelle in den Schienen, bei der Motor in den analogen Modus 1
startet, in Schritten von 0,1 V — siehe Kapitel. 14.1
z.B: wert CV161=85 => schwelle=8.5V

146

65

0-255

Die Spannungsschwelle in den Schienen, bei der Motor in analogen Modus 1
anhilt, in Schritten von 0,1 V — siehe Kapitel. 14.1
z.B: wert CV161=65 => schwelle=6.5V

147

160

0-160

Die Spannungsschwelle in den Schienen, bei der Motor im Analogmodus1 die
Hochstgeschwindigkeit erreicht, in Schritten von 0,1 V — siehe Kapitel. 14.1
z.B: wert CV147=160 => schwelle=16V

148

1-63

Beschleunigungsrate riickwirts (komplementér zu CV3)
=0: der Beschleunigungsrate von CV3 wird in beide Richtungen verwendet

149

0-63

Verzogerungsrate riickwirts (komplementéir zu CV4)
=(: der Verzogerungsrate von CV4 wird in beide Richtungen verwendet

150

Verzogerungsrate riickwirts im CBD-Modus mit fester Verzogerung, siehe
Kapitel. 12.1.1

=0: Die Verzogerungsrate vorwirts in CV64 wird verwendet

=1-15: Bremsweg riickwirts = (wert CV150) x ( Mindestbremsweg )

151

0-255

Bremsweg Verzogerung riickwérts im CBD-Modus (mit fester Verzogerung)

= 0: Die Bremsweg Verzégerung vorwirts in CV65 wird verwendet

Um den Bremsweg in kleinen Mengen zu erhohen, erhohen Sie den Wert dieser
CV. Das Bremsen riickwérts wird um (CV151-Wert) * 8ms verzogert

152

10

0-255

Smart Power Pack Einschaltverzogerung in sekunden
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153 |0 0-255 Bremsweg vorwirts im CBD-Modus mit variable Verzégerung
= 0: CBD-Modus mit fester Verzogerung wird verwendet
154 | 0 0-15 Wartungsmodus konfigurieren (siehe Kapitel. 16):
Bit0 = 0 (0): Die Wartungsfunktion ist nicht aktiv
=1 (1): Die Wartungsfunktion ist aktiv
Bitl = 0 (0): Uberwindung der Wartungsintervall (IM) wird in CV30, bit3 nicht
gemeldet
=1 (2): Uberwindung der IM wird durch CV30, bit3 signalisiert
Bit2 = 0 (0): Uberwindung der IM wird nicht von FL / RL signalisiert
=1 (4): Uberwindung der IM wird durch eine niederfrequente
Wechselfrequenz von FL / RL signalisiert
Bit3 = 0 (0): Uberwindung der IM um 50% wird von FL / RL nicht signalisiert
=1(8): Uberwindung der IM wird durch eine hoherer Wechselfrequenz von
FL / RL signalisiert
155 | 40 0-255 Wartungsintervall (IM), ausgedriickt in Stunden
156 0-59 Anzahl der Minuten seit der letzten bestitigten Wartung
157 0-255 Betriebsstunden, niedrigeres Byte (siehe Kapitel. 16)
158 0-255 Betriebsstunden, oberes Byte (siehe Kapitel. 16)
159 0-255 Anzahl der Stunden, die letzte Wartung bestitigt wurde, das niedrigere Byte
160 0-255 Anzahl der Stunden, die letzte Wartung bestitigt wurde, das hohere Byte
161 |0 0-255 Bremsweg riickwirts im CBD-Modus mit variable Verzogerung (kompl. zu CV153)
=0: Die Bremsweg vorwirts in CV153 wird verwendet
162 | 100 0-255 Der Schwellenwert fiir die CBD-Auslosung im DC-Sektor bei Verwendung von

Seite 85 von 102




Lokommander 11 Version
Bedienungsanleitung firmware 3.5.191 0.1.22

SPP, in Schritten von 0,1 V — siehe Kapitel. 14.3
Spannung in den Schienen > Schwellenwert => kontrollierte Gleichstrombremsung
Spannung in den Schienen < Schwellenwert => SPP lauf zeit

163 | 15 0-255 Die interne Fahrstufe in der ABC - Langsamfahrstrecke
164 | 255 0-255 Geschwindigkeit im Analogmodus 2 (siche Kapitel. 14):
=0: Analogmodus 1 ausgewihlt
= 1-255: Analogmodus 2 ausgewéhlt
165 | 255 0-255 Mapping der bestitigen Impuls an den Ausgingen
166 | 0O 0-255 Ausginge mit FOf gesperrt (FO vorwirts) — siehe Kapitel. 13
(*) Bit 0 = 0(0): FL durch FO (vorwirts) nicht gesperrt

= 1(1): FL durch FO (vorwirts) gesperrt

Bit 1 = 0(0): FR durch FO (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(2): FR durch FO (vorwirts) gesperrt

Bit 2 = 0(0): Aux1 durch FO (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(4): Auxl durch FO (vorwirts) gesperrt

Bit 3 =0(0): Aux2 durch FO (vorwiérts) nicht gesperrt
= 1(8): Aux2 durch FO (vorwirts) gesperrt

Bit 4 = 0(0): Aux3 durch FO (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(16): Aux3 durch FO (vorwirts) gesperrt

Bit 5 = 0(0): Aux4 durch FO (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch FO (vorwirts) gesperrt

Bit 6 = 0(0): Aux5 durch FO (vorwiérts) nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch FO (vorwirts) gesperrt

Bit 7=0(0): Aux6 durch FO (vorwirts) nicht gesperrt
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= 1(128): Aux6 durch FO (vorwirts) gesperrt

167 |0 0-255 Ausginge mit FOr gesperrt (FO riickwirts)

(*) Bit 0 = 0(0): FL durch FO (riickwérts) nicht gesperrt
= 1(1): FL durch FO (riickwiérts) gesperrt

Bit 1 = 0(0): FR durch FO (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(2): FR durch FO (riickwérts) gesperrt

Bit 2 = 0(0): Aux1 durch FO (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(4): Auxl durch FO (riickwirts) gesperrt

Bit 3 =0(0): Aux2 durch FO (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(8): Aux2 durch FO (riickwirts) gesperrt

Bit 4 = 0(0): Aux3 durch FO (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(16): Aux3 durch FO (riickwirts) gesperrt

Bit 5 =0(0): Aux4 durch FO (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch FO (riickwirts) gesperrt

Bit 6 = 0(0): Aux5 durch FO (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch FO (riickwirts) gesperrt

Bit 7=0(0): Aux6 durch FO (riickwérts) nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch FO (riickwérts) gesperrt

168 | 0O 0-255 Ausginge mit F1f gesperrt (F1 vorwirts)
(*) Bit 0 = 0(0): FL durch F1 (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(1): FL durch F1 (vorwirts) gesperrt
Bit 1 = 0(0): FR durch F1 (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(2): FR durch F1 (vorwirts) gesperrt
Bit 2 = 0(0): Aux1 durch F1 (vorwirts) nicht gesperrt
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= 1(4): Auxl durch F1 (vorwirts) gesperrt

Bit 3 =0(0): Aux2 durch F1 (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(8): Aux2 durch F1 (vorwirts) gesperrt

Bit 4 = 0(0): Aux3 durch F1 (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(16): Aux3 durch F1 (vorwirts) gesperrt

Bit 5 = 0(0): Aux4 durch F1 (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F1 (vorwirts) gesperrt

Bit 6 = 0(0): Aux5 durch F1 (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F1 (vorwirts) gesperrt

Bit 7=0(0): Aux6 durch F1 (vorwirts) nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F1 (vorwirts) gesperrt

169
()

0-255

Ausginge mit F2 gesperrt

Bit 0 = 0(0): FL durch F2 nicht gesperrt
= 1(1): FL durch F2 gesperrt

Bit 1 = 0(0): FR durch F2 nicht gesperrt
= 1(2): FR durch F2 gesperrt

Bit 2 = 0(0): Aux1 durch F2 nicht gesperrt
= 1(4): Auxl durch F2 gesperrt

Bit 3 =0(0): Aux2 durch F2 nicht gesperrt
= 1(8): Aux2 durch F2 gesperrt

Bit 4 =0(0): Aux3 durch F2 nicht gesperrt
= 1(16): Aux3 durch F2 gesperrt

Bit 5=0(0): Aux4 durch F2 nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F2 gesperrt
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Bit 6 =0(0): Aux5 durch F2 nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F2 gesperrt

Bit 7=0(0): Aux6 durch F2 nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F2 gesperrt

170
™)

0-255

Ausgidnge mit F3 gesperrt

Bit 0 = 0(0): FL durch F3 nicht gesperrt
= 1(1): FL durch F3 gesperrt

Bit 1 = 0(0): FR durch F3 nicht gesperrt
= 1(2): FR durch F3 gesperrt

Bit 2 = 0(0): Aux1 durch F3 nicht gesperrt
= 1(4): Auxl durch F3 gesperrt

Bit 3 =0(0): Aux2 durch F3 nicht gesperrt
= 1(8): Aux2 durch F3 gesperrt

Bit 4 =0(0): Aux3 durch F3 nicht gesperrt
= 1(16): Aux3 durch F3 gesperrt

Bit 5=0(0): Aux4 durch F3 nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F3 gesperrt

Bit 6 = 0(0): Aux5 durch F3 nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F3 gesperrt

Bit 7=0(0): Aux6 durch F3 nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F3 gesperrt

171
*)

0-255

Ausginge mit F4 gesperrt
Bit 0 =0(0): FL durch F4 nicht gesperrt
= 1(1): FL durch F4 gesperrt
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Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
= 1(4):
Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):

FR durch F4 nicht gesperrt
FR durch F4 gesperrt

Aux1 durch F4 nicht gesperrt
Aux1 durch F4 gesperrt
Aux?2 durch F4 nicht gesperrt
Aux2 durch F4 gesperrt

Aux3 durch F4 nicht gesperrt

= 1(16): Aux3 durch F4 gesperrt

Bit 5 = 0(0):

Aux4 durch F4 nicht gesperrt

= 1(32): Aux4 durch F4 gesperrt

Bit 6 = 0(0):

Aux5 durch F4 nicht gesperrt

= 1(64): Aux5 durch F4 gesperrt

Bit 7 = 0(0):

Aux6 durch F4 nicht gesperrt

= 1(128): Aux6 durch F4 gesperrt

172
)

0-255

Ausginge mit F5 gesperrt

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
= 1(4):
Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):

FL durch F5 nicht gesperrt
FL durch F5 gesperrt

FR durch F5 nicht gesperrt
FR durch F5 gesperrt

Aux1 durch F5 nicht gesperrt
Aux1 durch F5 gesperrt
Aux?2 durch F5 nicht gesperrt
Aux2 durch F5 gesperrt

Aux3 durch F5 nicht gesperrt

Seite 90 von 102




Lokommander 11

- Bedienungsanleitung firmware 3.5.191

Version
0.1.22

= 1(16): Aux3 durch F5 gesperrt

Bit 5=0(0): Aux4 durch F5 nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F5 gesperrt

Bit 6 = 0(0): Aux5 durch F5 nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F5 gesperrt

Bit 7=0(0):  Aux6 durch F5 nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F5 gesperrt

173
*)

0-255

Ausginge mit F6 gesperrt

Bit 0 = 0(0): FL durch F6 nicht gesperrt
= 1(1): FL durch F6 gesperrt

Bit 1 = 0(0): FR durch F6 nicht gesperrt
= 1(2): FR durch F6 gesperrt

Bit 2 = 0(0): Aux1 durch F6 nicht gesperrt
= 1(4): Auxl durch F6 gesperrt

Bit 3 =0(0): Aux2 durch F6 nicht gesperrt
= 1(8): Aux2 durch F6 gesperrt

Bit 4 =0(0): Aux3 durch F6 nicht gesperrt
= 1(16): Aux3 durch F6 gesperrt

Bit 5=0(0): Aux4 durch F6 nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F6 gesperrt

Bit 6 = 0(0): Aux5 durch F6 nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F6 gesperrt

Bit 7=0(0): Aux6 durch F6 nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F6 gesperrt
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174
™)

0-255

Ausginge mit F7 gesperrt

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
= 1(4):
Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):

FL durch F7 nicht gesperrt
FL durch F7 gesperrt

FR durch F7 nicht gesperrt
FR durch F7 gesperrt

Aux1 durch F7 nicht gesperrt
Aux1 durch F7 gesperrt
Aux?2 durch F7 nicht gesperrt
Aux2 durch F7 gesperrt

Aux3 durch F7 nicht gesperrt

= 1(16): Aux3 durch F7 gesperrt

Bit 5=0(0): Aux4 durch F7 nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F7 gesperrt

Bit 6 = 0(0): Aux5 durch F7 nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F7 gesperrt

Bit 7=0(0): Aux6 durch F7 nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F7 gesperrt

175
*)

0-255

Ausginge mit F8 gesperrt

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
= 1(4):

FL nu e durch F8 gesperrt
FL durch F8 gesperrt

FR nu e durch F8 gesperrt
FR durch F8 gesperrt

Aux1 nu e durch F8 gesperrt
Aux1 durch F8 gesperrt
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Bit 3 =0(0): Aux2 nu e durch F8 gesperrt
= 1(8): Aux2 durch F8 gesperrt

Bit 4 =0(0): Aux3 nu e durch F8 gesperrt
= 1(16): Aux3 durch F8 gesperrt

Bit 5=0(0): Aux4 nu e durch F8 gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F8 gesperrt

Bit 6 =0(0): Aux5 nu e durch F8 gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F8 gesperrt

Bit 7=0(0):  Aux6 nu e durch F8 gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F8 gesperrt

176
)

0-255

Ausginge mit F8 gesperrt

Bit 0 = 0(0): FL durch F9 nicht gesperrt
=1(1): FL durch F9 gesperrt

Bit 1 =0(0): FR durch F9 nicht gesperrt
= 1(2): FR durch F9 gesperrt

Bit 2 =0(0): Auxl durch F9 nicht gesperrt
=1(4): Auxl durch F9 gesperrt

Bit 3 =0(0): Aux2 durch F9 nicht gesperrt
= 1(8): Aux2 durch F9 gesperrt

Bit 4 =0(0): Aux3 durch F9 nicht gesperrt
= 1(16): Aux3 durch F9 gesperrt

Bit 5=0(0): Aux4 durch F9 nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F9 gesperrt

Bit 6 = 0(0): Aux5 durch F9 nicht gesperrt
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= 1(64): Aux5 durch F9 gesperrt
Bit 7=0(0):  Aux6 durch F9 nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F9 gesperrt

177
*)

0-255

Ausgidnge mit F10 gesperrt

Bit 0 = 0(0): FL durch F10 nicht gesperrt
= 1(1): FL durch F10 gesperrt

Bit 1 =0(0): FR durch F10 nicht gesperrt
= 1(2): FR durch F10 gesperrt

Bit 2 = 0(0): Auxl1 durch F10 nicht gesperrt
= 1(4): Auxl durch F10 gesperrt

Bit 3 =0(0): Aux2 durch F10 nicht gesperrt
= 1(8): Aux2 durch F10 gesperrt

Bit 4 =0(0): Aux3 durch F10 nicht gesperrt
= 1(16): Aux3 durch F10 gesperrt

Bit 5=0(0): Aux4 durch F10 nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F10 gesperrt

Bit 6 =0(0): Aux5 durch F10 nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F10 gesperrt

Bit 7=0(0):  Aux6 durch F10 nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F10 gesperrt

178
)

0-255

Ausginge mit F11 gesperrt

Bit 0 = 0(0): FL durch F11 nicht gesperrt
=1(1): FL durch F11 gesperrt

Bit 1 =0(0): FR durch F11 nicht gesperrt
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=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

FR durch F11 gesperrt

Aux1 durch F11 nicht gesperrt
Aux1 durch F11 gesperrt
Aux?2 durch F11 nicht gesperrt
Aux?2 durch F11 gesperrt
Aux3 durch F11 nicht gesperrt

= 1(16):Aux3 durch F11 gesperrt

Bit 5 =0(0):

Aux4 durch F11 nicht gesperrt

= 1(32):Aux4 durch F11 gesperrt

Bit 6 = 0(0):

Aux5 durch F11 nicht gesperrt

= 1(64):Aux5 durch F11 gesperrt

Bit 7 = 0(0):

Aux6 durch F11 nicht gesperrt

= 1(128):Aux6 durch F11 gesperrt

179
)

0-255

Ausginge mit F12 gesperrt

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

FL durch F12 nicht gesperrt
FL durch F12 gesperrt

FR durch F12 nicht gesperrt
FR durch F12 gesperrt

Aux1 durch F12 nicht gesperrt
Aux1 durch F12 gesperrt
Aux?2 durch F12 nicht gesperrt
Aux?2 durch F12 gesperrt

Aux3 durch F12 nicht gesperrt

= 1(16): Aux3 durch F12 gesperrt
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Bit 5=0(0): Aux4 durch F12 nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F12 gesperrt

Bit 6 =0(0): Aux5 durch F12 nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F12 gesperrt

Bit 7=0(0):  Aux6 durch F12 nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F12 gesperrt

180
)

0-255

Ausginge mit Flr gesperrt (F1 riickwirts)

Bit 0 = 0(0): FL durch F1 (riickwérts) nicht gesperrt
= 1(1): FL durch F1 (riickwiérts) gesperrt

Bit 1 =0(0): FR nu e durch F1 (riickwérts) nicht gesperrt
= 1(2): FR durch F1 (riickwirts) gesperrt

Bit 2 =0(0): Auxl1 durch F1 (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(4): Auxl durch F1 (riickwirts) gesperrt

Bit 3 =0(0): Aux2 durch F1 (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(8): Aux2 durch F1 (riickwirts) gesperrt

Bit 4 = 0(0): Aux3 durch F1 (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(16): Aux3 durch F1 (riickwirts) gesperrt

Bit 5 =0(0): Aux4 durch F1 (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(32): Aux4 durch F1 (riickwirts) gesperrt

Bit 6 = 0(0): AuxS5 durch F1 (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(64): Aux5 durch F1 (riickwirts) gesperrt

Bit 7=0(0): Aux6 durch F1 (riickwirts) nicht gesperrt
= 1(128): Aux6 durch F1 (riickwirts) gesperrt

181

0,1

Letzter Status speichern = 1: Speichern; = 0: Nicht speichern
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)
182 Letzter Status FL, FR
*)
183 Letzter Status F1 - F8
)
184 Letzter Status F9 - F16
*)
185 | 0 0-15 PWM (Dimmen) an den Ausgingen ein/ausschalten (Aux7 — Aux10):
*) Bit 0 = 0(0): Aux7 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(1): Aux7 Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
Bit 1 =0(0): Aux8 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(2): Aux8 Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
Bit 2 =0(0): Aux9 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(4): Aux9 Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
Bit 3 =0(0): Aux10 PWM signal am Ausgang mit Dimmen
= 1(8): Aux10 Dauersignal am Ausgang ohne Dimmen
o Mit (*) gekennzeichnete CV-s konnen nur in Firmware-Version 3.5.207 und hoher verwendet werden
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27. Anhang Bits und Bytes

Wenn Sie die Werte der Konfigurationsvariablen (CV) édndern
mochten, sollten Sie einige Uberlegungen zur Darstellung von Zahlen im
Bindrformat beibehalten. Im Bindrformat haben wir nur zwei Ziffern 0 und
1. Eine 8-Bit-Gruppe wird Byte genannt und reprisentiert eine Binérzahl
von 8 Bindrziffern. Die Konfigurationsvariablen CV sind Bytes, die im
nichtfliichtigen Speicher der Decoder gespeichert sind. Bits eines Bytes
sind von 0 bis 7 nummeriert. Bit 0 ist das niedrigstwertige Bit (LSB) und
hat den Dezimalwert 1 und das hochstwertige Bit7 (MSB) den Dezimalwert
von 128.

Einige Steuerstationen, die zum Andern von CVs verwendet werden,
zeigen den Wert an und lassen die Eingabe nur im Dezimalformat zu. In
diesem Fall ist es gut zu wissen, wie Sie den Wert eines Bits des gelesenen
Dezimalwerts finden oder wie Sie den Dezimalwert berechnen, den Sie in
den CV eingeben miissen, anhand der gewiinschten Bit-Konfiguration.

MSB LSB
Bitposition Bit7 Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl Bit0
Bitwert 128 64 32 16 8 4 2 1
Tabelle 7.

Wenn wir die Bit Konfiguration kennen und den Dezimalwert ermitteln
mochten, verwenden wir die folgende Berechnungsformel:

Dec. wert =B7*128+B6*64+B5*32+B4*16+B3*8+B2*4+B1*2+B0
wobei BO ... B7 den Wert des jeweiligen Bits (0 oder 1) darstellt

zum Beispiel: wenn B7=1, B5=1, B2=1, der Rest 0, ergibt das:
Dec. wert=1*128+0%64+1*32+0*16+0*8+1*4+0*2+0=
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=128+32+4=164

Wenn wir die Bitkonfiguration aus dem Dezimalwert herausfinden
mochten, machen wir das Gegenteil. Wir versuchen vom Dezimalwert
abzuziehen die Bitwerte, mit MSB beginnen, und behalten die Differenz fiir
die nidchste Abnahme bei, bis wir Null erhalten. Fiir mogliche Abnahmen
(bei positive Differenz) hat das Bit den Wert 1. Fiir die unmoglichen
Abnahme (wenn die Differenz negativ ist) verlassen wir die Operation (der
Wert des Bits ist Null) und fahren mit der nichsten Abnahme fort.

zum Beispiel: Wir mochten die Bitkonfiguration fiir den Dezimalwert
73 finden:

73 - 128 = -55 => Bit7=0
73- 64=9 => Bit6 = 1
9- 32=-23 => Bit5 =0
9- 16=-7 => Bitd = 0
9- 8=1 => Bit3 = 1
1- 4=-3 => Bit2 =0
1- 2=-1 => Bitl =0
1- 1=0 => Bit0 = 1

Das Cv-Tool ist ein kleines Hilfsprogramm, um den Wert von
Dezimalbits in bindre und umgekehrt zu konvertieren oder um den Wert
von erweiterten Adressen zu berechnen.
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=== Y Tool V101005 —

CV / Bit Value Calculator

| bitD value=2tothe powerofl = 1

bitl, value= 2 to the power of 1 = @
V| bit2, value=2tothepowerof2 = 4
7| bit3, value=2tothe powerof3 = 0
W bitd, value= 2tothe power ofd = 16
o Bit5, value= 2tothe power of 5 = 32

bit6, value = 2 to the powerof 8 = O

¥l bit7,value=2tothe powerof 7 = 178

CV Valise [0-255] 131
Long Address Calcufator

Long Address [0-10239] 31z

CVIT Walue  [192-231] 153

CVIB Value  [0-255] 56

Es kann von diesem Link heruntergeladen werden:

https://train-o-matic.com/downloads/software/cvTool.zip

Seite 100 von 102


https://train-o-matic.com/downloads/software/cvTool.zip

Lokommander 11 Version
Bedienungsanleitung firmware 3.5.191 0.1.22

Copyright © 2018 Tehnologistic SRL
Alle Rechte vorbehalten.
Die Informationen in diesem Dokument konnen sein
ohne vorherige Ankiindigung geindert

“train-O-matic” und das - logo sind

eingetragene Warenzeichen
der Tehnologistic SRL

www.train-O-matic.com

ABC Technology und RailCom sind
eingetragene Warenzeichen
der Lenz Elektronik

http://www.digital-plus.de

SUSI und das == logo sind eingetragene = Warenzeichen
der DIETZ ELEKTRONIK

http://www.d-i-e-t-z.de

Seite 101 von 102


http://www.train-o-matic.com/
http://www.digital-plus.de/
http://www.d-i-e-t-z.de/

Lokommander II Version
Bedienungsanleitung firmware 3.5.191 0.1.22

4 N

Tehnologistic SRL
Str. Libertatii 35A
407035 Apahida
Romania

(€ BL X

Seite 102 von 102



Dekoder DCC
do lokomotyw
Lokommander 11

Instrukcja obstugi uzytkownika

- wersja 0.1.22 -

TCEHNO
o

by iDaisTie




©Copyright 2018 Tehnologistic SRL

Wszelkie prawa zastrzezone

All rights reserved

Zadna cze$é tej publikacji nie moze by¢ reprodukowana ani

transmitowana w  jakikolwiek  sposob, elektroniczny  czy

mechaniczny, w tym powielana fotooptycznie, bez pisemnej zgody
Tehnologistic Ltd.

o

P

P

P

Techniczne zmiany zastrzezone

Prosze uwaznie przeczytac t¢ instrukcje przed rozpoczeciem
instalacji!!! Mimo, iz nasze produkty sg bardzo wytrzymate,
nieprawidlowe podigczenie kabli moze zniszczy¢ modut!

Podczas dziatania urzadzenia muszg by¢ spelnione
wszystkie okreslone parametry techniczne. Przed instalacja
nalezy w pelni rozwazy¢ warunki otoczenia. Urzadzenie nie
moze by¢ narazone na kontakt z wilgocig 1 bezposrednim
swiattem stonecznym.

Do instalacji i/lub montowania urzadzen moze byc¢
potrzebna lutownica, czemu nalezy poswigci¢ szczegdlna
uwage.

Podczas instalacji nalezy upewni¢ si¢, ze spdd urzadzenia

nie ma kontaktu z przewodzaca prad powierzchnig
(np. metalem)!



Lokommander II Wersja
Instrukcja obstugi uzytkownika oprogramowania sprz¢towego 0.1.22
3.5.195

Spis tresci

1. Wazne infOrmaci ......cooeerieriieriinieeieeie ettt ettt 4
2. Rozwinigcia SKIGtOW .......ccceeeieiiiiiieiiieciie e 5
3. Zawarto$C€ INSIUKCIT .eeuveeveeiieieeieeie ettt 5
4. Cechy SIOWNE ..o 6
5. Specyfikacje teChNICZNe ........cceeveeriiniiniiiiiicecececec e 7
6.  Ogdlny opis dekoderéw Lokommander IL...........c.ccccvevciveecieennennnenn. 8
7. Instalacja deKOdera .........ccceeveeiienienienieniieiece et 13
8. Uruchamianie .........c.cceceevueriirieieninieieneneeeetese e 15
9.  Ustawianie adresu dekodera ...........ccccoeviveievininieicnicneceecneeenn, 16
10. Sprawdzanie parametrow Jazdy..........ccocceeveereeiieneeneereeeeeeeeeane 18
10.1.  Liniowa regulacja predkosci w 3 punktach.........cccccooceenience, 18
10.2.  Tablica regulacji prgdkosci w 28 stopniach..........ccccceeeueneeee. 19
11.  Sterowanie SINIKIEM ........coooueiriiiiiiiiiiiieiiiei e 20
12.  Kontrolowane ZatrZymMania ..........ccoueeeereereeriieeeeeieeeeseeseeseeeeeeaees 25
12.1.  Stata droga hamowania (CBD)........cccceccveviieniieencieeieereeee, 25
12.1.1.  State zmniejszanie predKoSCi ......ceevveevieeveenirciiecirenieennen. 26
12.1.2. Zmienne zmniejszanie predKos$Ci.....ueeneernieeeneeenieenneen. 26

12.2.  Wykrywanie asymetrycznego sygnatu DCC (Lenz ABC) ..... 26
12.3.  Jazda wahadlowa (Push-pull) ........ccccceeeiiriiinriiiiieeee e 27
12.3.1.  Bez przystankéw posrednich .........ccccoeviiiniiiniiiinennnen. 27
12.3.2.  Z przystankami poSrednimi ........ccccceeeeeveereerienieeniiennenne 28

13, Wyjscia funKCYJNe .....c.cocuieiieiieiieiieieeie e 28
14. Dziatanie analogowe (DC) ......cooviiiriiiiiiieniieeieeeeeeeeee e 33
14.1.  Tryb analogowy 1 ....coooiiiiiiiiiiiiiiieie e 33
142, Tryb analogOWY 2 ..ccceieiiiiiiieeiteeiie ettt 34
14.3.  Kontrolowane zatrzymania w sektorze DC .............ccceeeuneenee. 34
15. Komunikacja dwukierunkowa (RailCom) ........ccccceevcueerviienniennnnenne. 35
16. Funkcje SPecjalne ..........ccoooueeieeiiiiiiieeie et 35
17. Konfiguracja automatycznego SPIZ€U .........ccecveerruveeruveesveessveesaneens 37
18.  Interfejs SUSI/LOCOWITE ....cc.cevuerruiriiierieeieeieeieeieeieeiee e 40
18.1.  Programowanie modutéw SUSI..........cccccoviniiniinniniininnenns 40
19. Uzywanie zewnetrznych kondensatoréw i Power Pack-6w.............. 42
20. Przywracanie ustawien fabrycznych dekodera........cc.oceeeveeeneennnnenn.. 44

Strona 3 z 91



Lokommander II Wersja
Instrukcja obstugi uzytkownika oprogramowania sprzgtowego O l . 22
3.5.195

21. Wtérne ustawianie adresu (blokowanie dekodera) .............ccueeu....... 45
22. Aktualizacja oprogramowania sprzgtowego (firmware) ................... 46
23. Specjalna wersja oprogramowania sprzetowego dla silnika 3V ....... 46
24, AKCESOTIA ....vevineeiiiiieieeietiet ettt st st s 48
25. Wsparcie teChNICZNE ........cocveeeriiiriieiieeeieeeiee et 48
26. Tabela parametréw konfiguracyjnych (CV) dekodera.............c........ 49
27, BIty 1 DAY ceeeeeeieiirieicieieeecrceeeee e 88
1. Wazne informacje
! Proszg¢ przeczyta¢ ponizszy rozdziat

Dekodery Lokommander II sg przeznaczone do uzywania wylgcznie
w modelach lokomotyw. Inne sposoby uzycia sg zabronione.

Kazde przylaczanie musi by¢ wykonywane bez podtagczonego
zrédta pradu. Nalezy upewni¢ si¢, ze podczas instalacji lokomotywa
nie jest zasilana, nawet przypadkowo.

Unikaj poddawania dekodera mechanicznemu uciskowi i uderzeniom.

Nie zdejmuj rurki termokurczliwej z dekodera (dotyczy modeli

wyposazonych w izolacje termokurczliwg).

Upewnij sig, ze ani dekoder Lokommander II, ani nieuzywane przewody
nie majg kontaktu elektrycznego z podwoziem lokomotywy (ryzyko
zwarcia). [zoluj konce nieuzywanych przewodow.

Nie lutuj kabli przedtuzajacych do ptytki drukowanej dekodera, chyba
7ze jest to niezbedne (potaczenia z modutami dzwigkowymi,
zasilaczami).

Zabronione jest owijanie dekodera dodatkowa tasma izolacyjna, gdyz

moze to spowodowac przegrzanie.

Przestrzegaj sposobu przytaczania przewodéw 1 elementéw
zewnetrznych  opisanego w  tej instrukcji. Nieprawidtowe
okablowanie/potaczenie moze spowodowac zniszczenie dekodera
Lokommander II.
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e Upewnij si¢, ze zadne przewody nie znajduja si¢ w mechanizmie

napedowym lokomotywy podczas ponownego sktadania jej.
e Jakiekolwiek zrédlo pradu musi by¢ zabezpieczone za pomoca

bezpiecznika lub elektronki, w celu unikni¢cia zagrozenia, ktére

moze

wynikngé w  trakcie zwarcia. Uzywaj wylacznie

transformatoréw 1  zasilaczy przeznaczonych do pociggéw
elektrycznych.
¢ Nie pozwalaj na uzywanie dekodera Lokommander II przez dzieci bez

nadzoru. Dekoder Lokommander II to nie zabawka.
¢ Nie uzywaj dekodera Lokommander II w wilgotnym Srodowisku.

2. Rozwiniecia skrotow

DCC

DC
NMRA
Ccv

PT

PoM
ABC
CBD

MSB
LSB
FL

RL
SPP
n.c.
BEMF
MI

standard cyfrowego sterowania (Digital Command Control)

prad staty (Direct Current)
National Model Railroad Association
parametr konfiguracyjny (Configuration Variable)

tor programowania (Programming Track)

programowanie bezposrednie (Programming On the Main)
funkcja automatycznego hamowania (Automatic Brake Control)
stata droga hamowania (Constant Braking Distance)

najwiecej znaczacy bajt (lub bit)(Most Significant Byte [or Bit])
najmniej znaczacy bajt (lub bit)(Least Significant Byte [or Bit])
przednie $wiatto (Front Light)

tylne §wiatto (Rear Light)

podtrzymanie napig¢cia (Smart Power Pack)

niepodtaczony (not connected)
sita przeciwelektromotoryczna (Back Electro-Motive Force)

okres miedzy konserwacjami (Maintenance Interval)

3. Zawartos¢ instrukcji

Gratulujemy zakupu dekodera Lokommander II. Ta instrukcja jest

podzielona na kilka rozdzialéw, ktére pokaza Ci, jak krok po kroku

zainstalowac i spersonalizowa¢ dekoder Lokommander II. Rozdziaty 4 i 5
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stanowig przeglad cech i parametréw dekoderéw. Rozdzial 6 zawiera
ogllny opis dekoderow. Rozdzial 7 szczegétowo opisuje instalacje
dekoderow w lokomotywach. Zapoznaj si¢ z typem silnika oraz interfejsu
wystepujacymi  w Twojej lokomotywie, zanim przeczytasz ten rozdzial.
Dekodery Lokommander II wspétpracuja z wigkszo$cia dostgpnych na rynku
uktadéw sterowania dla elektrycznych modeli lokomotyw.

Domys$lne warto$ci fabryczne dla parametrow konfiguracyjnych (CV)

znajdziesz w rozdziale 9. Mozesz zmieni¢ domyS$lne ustawienia Twojego
dekodera Lokommander II wedlug wlasnych preferencji. Rozdzialy 10-16

wyjasniaja zmienne konfiguracyjne 1 jak je spersonalizowaé. Zalecamy

przeczytanie rozdziatéw 10-12 odno$nie ustawiania adresu 1 parametréw
kontroli silnika w celu optymalngo spersonalizowania dekodera dla Twojej
lokomotywy.

Rozdziat 26 zawiera wszystkie CV dekoderéw.

4. Cechy glowne

e Dekoder zgodny ze specyfikacja NMRA w standardzie DCC

e  Tryby programowania PT lub PoM

e Dgzialanie w trybie analogowym (DC) z konfigurowalnymi
aktywnymi funkcjami

e Kroétkie adresy (1-127) i dlugie adresy (128-9999)

e 14, 28/128 stopni predkosci

e Maksymalny prad silnika 1000mA

e  Kompensacja obcigzenia i BEMF

e Predkos¢ ustawiona w 3 punktach (Vmin, Vmid, Vmax) lub w formie
tabularycznej

e Predkos¢ manewrowa (przetgczalna z F3, CV114)

® Przyspieszenie/zmniejszenie predkosci przez hamowanie (przetaczalne
zF4, CV11)5)

e Stata droga hamowania, aktywowana w ABC lub sektorze DC lub przy
zerowej predkosci
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Zredukowana predkos¢ jazdy w sektorze Wolnej Predkosci ABC

Jazda wahadtowa (Push-Pull)

Do 10 umozliwiajacych regulacje §wiatta wyj$¢ pomocniczych,
maksymalne nat¢zenie pradu 300 mA

Mapowanie wyjs¢ do funkcji FO, F1-F12

Zabezpieczenie przed zwarciem i nadpragdowe silnika i wy;j$¢
pomocniczych

Komunikacja dwukierunkowa RAILCOM

Interfejsy SUSI© i LocoWire©

Wyjscia dla Smart Power Pack (SPP ©)

Elektromagnetyczny rozdzielacz mozliwosci jazdy

Mozliwos$¢ aktualizacji oprogramowania przez programator, nawet
gdy dekoder jest zamontowany w lokomotywie

Zredukowane wymiary pozwalajg na uzycie w skali HO, TT i N

Specyfikacje techniczne

Napiecie zasilajace: 4-24 V, (napigcie DCC w torach)
Chwilowe uzycie bez aktywowanych wyjs¢: <10 mA
maksymalny prad kazdego wyjscia: 200 mA
maksymalny tagczny prad dekodera: 400 mA
Wymiary (bez przewodoéw i ziacza):

NEMG651: 14x9x3,3mm

NEMG652,PLUX12/16: 19,5x11x3mm

NEXT18: 14,2x9,2x3mm

MTC21: 20x15,3x5mm

PLUX22: 20,5x15x3,5mm
waga: 4-6 g

klasa ochrony: IPOO

Temperatura podczas dziatania: 0 + +60 °C
Temperatura podczas przechowywania: -20 + +60 °C
Wilgotno$¢: max 85 %
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6.

Dekodery Lokommander II

Ogolny opis dekoderéw Lokommander 11

sa przeznaczone do uzywania

w modelach skali N, TT, HO, HOe. Poszczegdlne modele r6znig si¢
wielkoscig, rodzajem ztacza, pradem dostarczanym do silnika
i liczbg dostgpnych wyj$¢ pomocniczych. Z punktu widzenia
sposobu dziatania i programowania sg identyczne.

Wersja NEXT18 ma 14.2x9.2x3mm

SPP

VCC
tadowanie

GND

_ ]
N ;

I
|
l
]
=]
o
I
I
i

LI
o
L IE
=}

i |

miRinatin

Lewa szyna
Silnik+

Aux2

SUSI-Dane/Aux4

GND

+ wspélny

Aux5

Tylne $wiatto

Prawa szyna

Lewa szyna
Przednie $wiatto
Aux6

+ wspolny
GND
SUSI-Clk/Aux3
Aux1

Silnik-

‘Prawa-szyna—

Lokommander II ze ztagczem NEXT18
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Wersja MICRO ma 14x9x3.3mm 1 moze wystgpowac

z 6-pin, prosto- lub  pelno-katnym  zilagczem  NEMO651

przylutowanym bezposrednio do ptytki, lub ze ztagczem NEMO651/
NEMG652 z przewodami.

Tylne $wiatlo

Przednie $wiatto
Lewa szyna
Prawa szyna
Silnik +

Silnik -

1l

s,
=]
1
I
1.
1
I
i

» oo vl Iy

[ ||
ririnnnn

TTOT

Tylne $wiatto

Przednie $wiatto

ol i
ook i )

=
[~
-

Lewa szyna
Prawa szyna
Silnik +
Silnik -

&.L
.

e 7 T L

GND

DATA

cx  |SUSI
vCC

vCC

Eadowanie SPP
GND

+ wspdlny (VCC)

Lokommander II MICRO
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Wersja PLUX16 ma 19.5x11x3mm 1 moze wystgpowac
z 15-pin ztgczem PLUX16, 11-pin zigczem PLUXI12 lub 6-pin
ztaczem NEM651 z przewodami.

Aux2
vCC Silnik-
Eadowanic s Prawa szyna
SPP GND Tylne $wiatto PLUX12
vines PLUX16
GND + wsp6lny NEMG652
DANE Auxl
SUSI| cLk ' Przednie $wiatto
vCe Lewa szyna
Silnik+
Silnik - || Przednie $wiatlo
PLUX 12 Sk + 1.4 wspsiny
Prawa szyna INDEX
Lewa szyna Tylne $wiatto
Auxl
Aux3
Aux2 Aved
SUSI-Dane | | SUSI-Clk
+ Wspélny GND
PLUXI6 Silnik - | | Przednie $wiatto
Silnik + | | + wspdlny
Prawa szyna | | INDEX
Lewa szyna | | Tylne $wiatto
Auxl || Aux3
Aux? | | Aux4
Silnik-
Prawa szyna
Tylne $wiatto
+ wspdlny Zicze
Auxl NEM652
Przednie $wiatto
Lewa szyna
Silnik +

Lokommander II ze ztaczem PLUX12/16 lub NEM652

Strona 10 z 91



Lokommander II Wersja

Instrukcja obstugi uzytkownika oprogramowania sprzgtowego O l . 22
3.5.

Wersja PLUX22 ma 14.2x9.2x3mm i1 moze wystepowac z 21-pin
ztaczami PLUX22 lub z 6-pin ztagczami NEM651 z przewodami.

Silnik-
VCC Prawa szyna
SPP [tadowanie Tylne $wiatto
GND + wspdlny
Auxl
Przednie $wiatto
GND Lewa szyna
SUSI [DANE : Silnik +
CLK FRscER: ===y Aux2

VCC e mii=l B A

Aux3  Aux8-1/0
SUSI-Dane  SUSI-Clk
+ wspélny GND
Silnik - Przednie $wiatto
Silnik +  + wspélny
Prawa szyna INDEX
Lewaszyna  pvine swiatto
Auxl
n.c.
Aux2

n.c.
Aux5 Aux4

Aux6 Aux6

Lokommander II ze ztagczem PLUX22
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Wersja dekodera MTC21 ma 20x15.3x5mm. Moze wystgpowac

z lub bez 4-pin ztacza SUSI (wersja ze ztaczem ma przyrostek S,
MTC21S).

+5V || Index
Aux3 ||n.c.
Aux2 ||n.c.

Auxl || Przednie $wiatto
+wspoIny || Tylne $wiatto
n.c. || SUSI-Dane
Silnik + | | SUSI-Clk
Silnik - || Aux4
GND || n.c.
Lewa szyna || n.c.
Prawa szyna | | n.c.

|
ul
ul
u
ul
ul
ul
ul
ul
u
ul

Lokommander II ze ztagczem MTC21

Z tabeli 1. mozesz odczyta¢ numer identyfikacyjny dla kazdego
wariantu Lokommandera II.

Format Zacze Numer katalogowy tOm Wymiary bez ztacza
MICRO NEMG651 proste 02010220 14x9x3,3mm
MICRO NEMG651 pod katem 02010221 14x9x3.3mm
MICRO Przewody + NEM651 02010222 14x9x3.3mm
MICRO Przewody + NEM652 | 02010223 14x9x3.3mm
NEXTI8 NEXTI18 02010216 14.2x9.2x3mm
PLUX22 PLUX22 02010217 14.2x9.2x3mm
PLUX22 Przewody + NEM652 | 02010218 14.2x9.2x3mm
PLUX16 LPUX16 02010211 19.5x11x3mm
PLUX16 PLUX12 02010210 19.5x11x3mm
PLUX16 Przewody + NEM652| 02010212 19.5x11x3mm
MTC21 MTC21 02010208 20x15.3x5mm
MTC21 MTC21 + SUST 02010209 20x15.3x5mm

Tabela 1.
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7. Instalacja dekodera

Przed instalacja dekodera cyfrowego,  szczegdlnie w starszych
modelach, dobrym pomystem jest upewnienie si¢, ze lokomotywa dziata
poprawnie w DC. Aby to zrobi¢, wykonaj nast¢pujace czynnosci:

- Wyczy$¢ kola i odbieraki pradu

- Sprawdz stan silnika, zmierz prad na biegu jalowym w silniku
zasilanym 5-10V, ktéry nie powinien przekracza¢ 200-300mA, jesli to
konieczne, wyczy$¢ szczotki i komutator.

- Sprawdz mechanizm napedowy. W razie potrzeby wyczys$¢ i nasmaruyj
osie oraz zg¢batki.

- Jezeli lokomotywa jest wyposazona w zar6wki, upewnij si¢, ze sa one
na napigcie 16V, w razie konieczno$ci wymien zarowki.

W  przypadku  lokomotyw przygotowanych  do  cyfryzacji,
instalacja dekoderéw ze zlaczami (PLUX, MTC, NEXTI18, MICRO-6,
NEM652) przebiega poprzez wyjecie modulu zaslepiajacego do dziatania
analogowego ze ziacza na ptycie gtéwnej. Do uwolnionego w ten
sposob ztagcza wid6z dekoder, stosujac si¢ do klucza (INDEX) do PLUX
i MTC lub, jezeli takie istnieja, instrukcji otrzymanych razem z lokomotywa.

Jezeli dekoder NEXT18 zostanie wlozony odwrotnie, kierunki jazdy

i $wiatet kierunkowych beda przeciwne do siebie, brak ryzyka uszkodzenia
dekodera.

Dekoder ze ztaczem NEMG651 jest odporny na odwrotne wlozenie, ale nie
bedzie dziatat.

Przy ztaczu NEM652, pin do ktérego podlgczony jest pomaranczowy
przewdd, zostanie wprowadzony do pinu 1 oznaczonego (czasami jako
*) na plycie podstawowej lokomotywy. Odwrotne podtaczenie nie
uszkadza dekodera, lokomotywa bedzie poruszaé si¢ w przeciwnym
kierunku, a $wiatla nie bedg dziataty.

W starszych lokomotywach, ktére nie sa przygotowane do cyfryzacji,

moze zosta¢ zainstalowany dekoder bez zlacza, posiadajacy jedynie
przewody.
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Kolory przewodéw maja duze znaczenie, potaczenia

zostaly przedstawione na ponizszym rysunku.

Pomaraficzowy | Silnik - Silnik + Silnik -
Czerwony Prawa szyna Aux2 RL Auxl FL
Zotty Tylne $wiatto RL
Niebieski Wspélny+ oswietlenia
Zielony Auxl o c1
Bialy Przednie $wiatto FL ]
Czarny Lewa szyna :_g L1 L2
Szary Silnik + ©
Fioletowy Z. ;‘
g
Q
=
E
;3
£
o
[=%

Czerwony

| . . Lewa szyna

anbe

Najpierw ustal, w ktérg stron¢ lokomotywa porusza si¢ do przodu.
Roztacz potaczenia pomiedzy silnikiem a odbierakami pradu, zachowujac
wspélzalezno§¢ miedzy wyjsciami silnika a lewa/prawg szyna.
Jezeli na wyjSciach znajduje si¢ kondensator C1, to ztym pomysiem
jest przekraczanie 47nF. Jezeli nie wystgpuja dlawiki, usuf réwniez
kondensator C1. Nalezy si¢ go pozby¢ réwniez w przypadku, gdy
kondensatory =~ zamontowane s3  pomigdzy  wyjsciami  silnika
a metalowa ostong silnika. Przylutuj czerwone/czarne przewody do
odbierakéw pradu kota, a pomaranczowe/szare przewody do wyjs¢
silnika, zwracajac uwage na kierunek jazdy (prawa/ lewa).

Kierunek jazdy
do przodu

B Prawa szyna

Oswietlenie lub inne dodatkowe wyjscie AUX powinno zostaé
podtaczone pomig¢dzy niebieski (Wspdlny +) przewdéd a przewod
odpowiadajacy pozadanemu wyjsciu (FL, RL, Auxl, Aux2, itd.). Jezeli
ci odbiorcy sa spolaryzowani, na przyktad LEDy, zwré¢ uwage na
polaryzacje. Pozytywna
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koficowka (anoda) powinna zosta¢ przylaczona do +Wspdlnego,
yjemna (katoda) do pozadanego wyjscia. Nalezy obowigzkowo
podiaczy¢ LEDy do rezystora ograniczajgcego prad do 1-33K,
w zalezno$ci od pozadanego maksymalnego natezenia $wiatta.

8. Uruchamianie

Przed zataczeniem pradu do centralki sterowania cyfrowego,
sprawdz poprawno$¢ polaczen wykonanych przy instalacji dekodera,
upewnij si¢, ze nie ma zwar¢ ani wadliwych polaczen. Skontroluj,
czy podlagczone przewody nie majag kontaktu z kotami zebatymi
ani ich ruchomymi cze$ciami.

Przy pierwszym wilaczeniu dekoderéw zalecane  jest
zresetowanie ustawien poprzez wprowadzenie wartosci 8§ w CV8, w
celu upewnienia si¢, ze zaczynamy z fabrycznymi wartoSciami
parametréw konfiguracyjnych.

Ustaw adres lokomotywy w CVI1, gdzie wartos¢ fabryczna
to 3, lub ustaw rozszerzony adres, tak jak opisano w rozdziale 10.

Jezeli chcemy uzy¢ adresu zlozonego, zalecane jest wprowadzenie go
dopiero wtedy, gdy wszystkie pozostale adresy zostaly ustawione
i przetestowane na adresach podstawowych.

Podczas pisania/odczytywania CV-6w na torze
programowania  dekoderéw,  potwierdzaj  centralce  sterowania
wykonanie otrzymanych poleceh poprzez emitowanie impulséw

(potwierdzajacych). Podczas impulsu konieczne jest zwickszenie zuzycia
pradu przez dekoder do ponad 100mA. Zazwyczaj dokonuje si¢ tego,
zasilajac lokomotywe, jednak moga wystapi¢ sytuacje, gdzie nie jest to
mozliwe lub zuzycie pradu przez lokomotywe jest ponizej wymaganej
warto$ci. W  tych przypadkach CV165 moze  skonfigurowac
jedno lub  wigcej z pierwszych 8 wyjs¢, aby to one wyslaly
impuls potwierdzajacy. Przy wybranym wyjéciu (wyjsciach) musi by¢
podiaczony odbiornik (rezystor) o wartosci wymaganej do osiagnigcia
pradu 100mA.
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9. Ustawianie adresu dekodera

Dekoder Lokommander II moze by¢ uzywany z krétkimi adresami (1-127)

Iub dtugimi adresami (1-9999). Ustawieniem fabrycznym jest: krotkie
adresowanie (bit 5 CV29 to 0), z adresem 3 (CV1=3).

Adres mozna zmienic umieszczajac dekoder na Torze
Programowania (PT) i zmieniajac warto§¢ CV1, zgodnie z instrukcjami
Centralki Sterowania.

Jezeli potrzebne jest diugie adresowanie, trzeba zmieni¢ tryb

adresowania w konfiguracji CV dekodera (bit 5 CV29). Zmiana warto$ci bitu5
CV29 na 1 aktywuje tryb dlugiego adresowania, i dekoder odpowie dtugiemu

adresowi okre§lonemu w CV17 i CVI18. Bit5 ma warto$¢ dziesictng 32,
wigc zmiana bitu5 na binarng 1 jest réwnoznaczna z dodaniem 32 do
dziesietnej wartoSci CV29 (CV29 ma warto$¢ fabryczng 10, aktywacja bitu 5
oznacza dodanie 32 do tej wartosci, 10+32=42, nowa warto§¢ CV29 bedzie
wynosi¢ 42).

Dtugie adresy beda obliczane za pomoca ponizszego algorytmu
(w naszym przyktadzie bedziemy rozpatrywac dtugi adres 2000)

-podziel pozadany dtugi adres na 256 (w naszym przyktadzie
2000/256=7, reszta = 208)

-dodaj 192 do wyniku i zaprogramuj t¢ liczbe w CV17 (7+192=199,
zaprogramuj warto$¢ 199 w CV17)

-zaprogramuj wartos¢ reszty z dzielenia w CV 18 (zaprogramuj wartos¢
208 w CV18)

Po zaprogramowaniu CV29, CV17 i CV18 do wspomnianych wartosci,
mozna mie¢ dostep do dekodera za pomocg adresu 2000. Aby przetaczyc
z powrotem na krétkie adresowanie, trzeba dezaktywowac bit5 CV29.

Jezeli napiszemy CV1, adres zlozony automatycznie zostanie

o usunigty, a adres rozszerzony zostanie automatycznie wylaczony!

Kalkulator do ustawiania dtugich adreséw jest dostgpny na stronie:
www.kolejowemodele.pl
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Adres do jazdy zlozonej (dwie lub wiecej lokomotyw)

Dekoder Lokommander II moze uzywa¢ zaawansowanych funkcji
jazdy ztozonej. Aby aktywowac t¢ funkcje, trzeba ustawi¢ adres w CV19.
Jezeli zawarto$¢ CV19 rézni sie od 0, dekoder bedzie wykonywat funkcje
zdefiniowane w CV21 i CV22 tylko jesli sa one transmitowane do
ztozonego adresu. Wszystkie pozostate funkcje beda wykonywane, jesli sa
przesytane do adresu bazowego (zdefiniowanego w CV1 lub CV17/18).

Funkcje okreslone w CV21(F8-F1), CV22(0,0, F12-F9, FOR, FOF) nie
beda wykonywane, jesli sg transmitowane do adresu bazowego. Dla warto$ci
0 bitu, funkcja bedzie aktywna tylko z adresem indywidualnym, dla warto$ci
1 funkcja bedzie aktywna tylko z adresem ztozonym.

Dla przyktadu, jezeli chcemy uzy¢ FO w obu kierunkach i F3, F4

z adresem zlozonym, zapiszemy w CV21=12 (00001100) i w CV22=3
(00000011).

Jazda wielokrotna jest przydatna, gdy chcemy uruchomi¢ dwa lub
wiecej silnikbw w tej samej lokomotywie (to oznacza kilka
dekoderéw), jak réwniez przy sterowaniu wielokrotnym, gdy chcemy,
by niektére funkcje zostaly wykonane indywidualnie dla kazdego
dekodera, a inne catosciowo dla wszystkich dekoderow.

Polecenia dotyczace predkosci i kierunku beda przesylane do
wszystkich dekoder6w w obrebie tego samego zlozenia. W ten sposéb
swiatta czotowe (lokomotyw) i tylne wagonéw moga by¢ wiaczane
i wylaczane na podstawie komend kierunkowych przesylanych do adresu
ztozonego, podczas gdy $wiatla wewnetrzne w réznych wagonach moga

by¢ wlaczane i wyltaczane na podstawie ich indywidualnych adreséw
bazowych.

Tylko funkcje FO, F1-F12 moga by¢ uzywanie w trybie ztozonym.
Ustawienia stopni predkosci w CV29 musza pokrywac si¢
z ustawieniami stopni predkos$ci stacji sterowania zaréwno dla
bazowych jak i ztozonych adreséw.
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10. Sprawdzanie parametrow jazdy

W tym rozdziale opiszemy rozwazania dotyczace ustawiania mimalnej,
sredniej oraz maksymalnej predkosci, wskazniki przyspieszania
i zwalniania lokomotywy:

CV2: predkos¢ lokomotywy na najnizszym stopniu predkosci

CV5: predkos¢ lokomotywy na najwyzszym stopniu predkosci

CV6: predkos¢ lokomotywy przy Sredniej predkosci

CV3: wskaznik przyspieszenia

CV4: wskaznik zwalniania

Dla optymalnej kontroli maszyny zaleca si¢ uzycie 128 stopni predkosci
(w DCCQC). Jezeli nie jest to mozliwe, dekodery akceptuja rdwniez polecenia
DCC z 28 lub 14 stopniami predkosci, lecz w tym wypadku regulacja
predkosci bedzie mniej ptynna przy wiekszych skokach.

Predko$¢ maszyny jest wewnetrznie ustawiona na 255 stopni.

Wspétzaleznos¢ pomigdzy stopniami DCC a wewnetrznymi stopniami
mozna wykona¢ na dwa sposoby.

10.1. Liniowa regulacja predkosci w 3 punktach

Minimalna predkos¢ CV2 i maksymalna predkos¢ CV5 sg granicami,
w §rodku ktérych mozemy regulowaé¢ predko$¢ maszyny pomigdzy
pierwszym a ostatnim stopniem predkosci DCC. Predkos¢ maszyny jest
okreslana liniowo wzdluz dwéch protych linii ograniczonych przez
Vmin-V$r i odpowiednio VS$r-Vmax. Zazwyczaj pierwszy prosty
odcinek wybierany jest z mniejszym nachyleniem, aby mie¢ dobra
kontrolg przy niskich predkosciach. Mozna to osiggngé wybierajac
warto$¢ V$r mniejszg niz $rednia arytmetyczna warto$ci minimalnej
i maksymalnej predkosci (V$r<(Vmin+Vmax)/2). Jezeli VS§r jest
ustawiona na 0, wtedy zostanie uzyta $rednia warto$¢ minimalnej
1 maksymalnej predkosci (CV2+CV5)/2 i dwa proste odcinki potacza
si¢, formujgc pojedynczy odcinek.
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Wewngtrzny
stopien
predkosci

0-255 2404
=20 1

Vmax o+
180 1

160 1

fdd +

120 +

g +
B0 4
Vér #
404
Vmin | | | |
a 2 42 8 &4 105 128 Stopien
predkosci DCC
(0-126)

10.2. Tablica regulacji predkosci w 28 stopniach

Ustawianie predkosci lokomotywy jest oparte na tabeli zawartej w obszarze
CV, gdzie pierwszy stopien odpowiada CV67, a ostatni-CV94. Wybierajac

warto$ci w tabeli, mozna ustawi¢ rézne ksztalty krzywej kontroli predkosci
lokomotywy.

Jezeli chcesz osiggna¢ udang regulacje oraz zréznicowanie predkosci
w zaleznosci od kierunku jazdy, mozesz uzy¢ CV66 dla kierunku w przéd
i CV95 w tyl. Przy wartosci poczatkowej O te CV nie majg zadnego efektu.
Przy innych warto$ciach predko$¢ mierzona przez warto§¢ CV/128. Jezeli
w CV66 (95) zapiszemy 128, to predko$¢ réwniez si¢ nie zmieni. Dla
warto$ci ponizej 128 wiasciwa predkos¢ si¢ zmniejszy, dla wigkszych warto$ci
si¢ zwigkszy.

Aby osiggna¢ realistyczne zachowanie modeli kolejkowych mozemy okresli¢
wskazniki przyspieszenia i zwalniania. W CV3 mozemy zmieni¢ przyspieszenie,
a z CV4 spowolnienie maszyny. Jezeli chcemy mie¢ rézne przyspieszenia lub
zwolnienia w zaleznosci od kierunku jazdy, to w CV148-149 mamy mozliwo$¢
ustawienia ich dla kierunku jazdy w tyl. Jesli maja warto$¢ fabryczng zero, to
dla obu kierunkow, w przéd i w tyl, zostanie wykorzystana wartos$¢
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przyspieszenia/zwalniania CV3-4. Dla przykladu, jesli w CV148
wprowadzimy warto§¢ rézna od zero, bedzie to przyspieszenie
w odwrotnym kierunku, a CV3 bedzie przyspieszeniem w kierunku
w przdéd.

11. Sterowanie silnikiem

Dekodery z rodziny Lokommander wprowadzity petle kontroli silnika
PID, ktéra uzywa wytworzonej sily elektromotorycznej (BEMF).
Powszechnie jest to znane jako "kompensacja obcigzenia" aktywowane lub

dezaktywowane z bitu 0 CV60 (warto$¢ fabryczna bitu0 = 1, kontroler PID
jest aktywny).

Silnik jest podiaczony do jednej z przekatnych mostka-H (zrobionego z 4
tranzystorow FET), zasilanie biegnie przez druga przekatna.
Polecenie tranzystoréw jest dostarczane przez mikrokontroler w dekoderze,
uzywajacy pulsu o statej czestotliwo$ci modulacji szerokosci (PWM)
ze zmiennym cyklem pracy. Czestotliwo$¢ sygnalu PWM wynosi 16/32
kHz i moze by¢ ustawiona w bicie 7 CV60. Warto$¢ fabryczna bitu7
= 0, odpowiadajaca czestotliwosci 32kHz. Silnik jest kontrolowany
za pomocg pulséw PWM niezaleznie od tego, czy regulator PID jest
aktywny czy nie.

Regulator PID jest wdrozony zgodnie z ponizszym diagramem blokowym:

Pozadana = Proporcjonalny
predkos¢ T+ o
». Err » Catkujacy -0 = Punkt mocy Sll;-nk
+- A+ Mostek H

* Roézniczkujacy

Obecna predko$é Pomiar
BEMF
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Sygnatl wyjsciowy (pozadana predkos¢) jest stale pordwnywany z obecng
predkosciag, w ten sposOb powstata warto$¢ uchybu (Err) jest przetwarzana
przez regulator PID, wptywajacy na punkt kontroli silnika i modyfikujacy
sygnat wspdlczynnika wypetnienia PWM, dzieki czemu uchyb (réznica
pomiedzy pozadang a obecng predkoscia) jest jak najmniejszy.

Aby okresli¢ aktualng predkos$¢, moc silnika jest zakl6cana na krétkie
okresy czasu (silnik dziata wtedy jak generator), w ktérych mierzone jest
napiccie BEMF. To napiecie jest wprost proporcjonalne do predkosci
silnika, i porownywane do pozadanej predkosci w celu uzyskania
wartosci uchybu.

Okres zaktécenia mocy silnika jest nazywany oknem BEMF. Zbyt czgste

uzywanie okna BEMF réwniez ma minusy - silnik bedzie tracit moc. Z tego
punktu widzenia wskazany jest niezbyt czgsty, tak krétki jak to mozliwe,
pomiar BEMF silnika. Jednak budowa silnika sprawia, ze potrzebne jest
troch¢ czasu, aby zmierzy¢ okno BEMF, wiec nie mozna go tez
zbyt minimalizowac.

Pakiet pwm Pakiet pwm

okno BEMF

.......................... ----$rednia
-~ warto$¢

I
| | czas pomiaru
| | .

Impuls na skutek indukcyjnosci silnika

Gdy moc jest zaklécana, na skutek indukcyjnosci silnika, w jego
terminalach pojawia si¢ puls, ktéry naraza na niepowodzenie pomiar
napiegcia BEMF. W efekcie pomiar BEMF zostanie dokonany po
op6znieniu BEMF. Szeroko$¢ tego impulsu (posrednio réwniez wymagany
czas oczekiwania) zalezy od budowy silnika. W wydajnych silnikach
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(5 lub wigcej biegunéw) ten puls ma stosunkowo niewielka szeroko$é
w poréwnaniu do silnikéw starszej generacji (3 bieguny).

Podczas pomiaru BEMF do silnika nie jest dostarczana energia elektryczna.
Na skutek obcigzenia mechanicznego (zg¢batki, masa lokomotywy, wagony, itd.)
silnik bedzie tracit predkos¢, co mozemy zaobserwowac jako pochylenie w dét
linii na poprzedniej ilustracji. Aby uzyska¢ prawidlowa warto§¢ BEMF (lub
obecnej predkosci), pomiary muszg zosta¢ przeprowadzone kilka razy i by¢
zapisane.

Réwniez liczba pakietéw PWM, po ktérych zostaje wprowadzone okno
BEMF, moze by¢ zmienna.

Ustawienia fabryczne gwarantuja poprawne dziatanie w wigkszosci
aplikacji, lecz dla optymalnego dzialania w danej lokomotywie zalecamy

wykonanie ustawien opisanych ponizej.

Algorytm kontroli silnika w dekoderach I Generacji moze by¢ wybrany
z CV9. Warto$§¢ domys$lna to 3, z ta wartoscia dekoder dziata optymalnie
z wigkszo$cig modeli lokomotyw, zapewniajac ptynng jazd¢ bez przeskokéw na
wszystkich stopniach predkosci (zalecamy uzywanie 128 stopni predkosci dla
optymalnej BEMF / kompensacji obcigzenia). Standardowym warto$ciom
(CV9 = 0 do 8) odpowiada zestaw wewnetrznych parametrow kontrolnych, do

ktérych, w standardowym trybie, uzytkownik nie ma dostgpu. Wartosci 0,1,2 sa
zalecane dla lokomotyw o niskiej inercji (silniki Faulhaber, mate lokomotywy,

itd.). Wartosci 6,7 i 8 moga by¢ uzywane w lokomotywach o wysokiej inercji
(ciezkie lokomotywy, duze silniki). Wartosci 3,4 1 5 sg uzywane dla pozostatych
silnikéw.

Wybierajac zestaw standardowy, uzytkownik ma dostep tylko do

wspolczynnikéw regulatora PID (CV61,62,63) i nowego zestawu parametréw
wprowadzonych w drugiej generacji: wspétczynnika wagowego kompensacji
obcigzenia (CV137,138,139,140). W praktyce te wagowe wspotczynniki moga
zadecydowa¢ o sile kompensacji obcigzenia w zaleznosci od predkosci
lokomotywy. Charakterystyka kompensacji obcigzenia jest wyznaczana przez
dwa odcinki z ujemnym nachyleniem, pierwszy pomiedzy Vmin (CV2) a Vsr
(CV137), drugi pomiedzy Vsér (CV137) a Vmax (CV5), jak zostato to pokazane
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na ponizszym rysunku.

CV138 ustawia wspoélczynniki kompensacji obcigzenia przy minimalnej
predkosci (okreslonej w CV2), a CV140 przy maksymalnej predkosci (okreslonej
w CV5). Przy $redniej predkosci CV137 (ktéra jest rézna od Sredniej predkosci
w CV6) pomiarowa jest ustawiana przez CV139. Maksymalna pomiarowa jest
osiggana przy wartosci 255 CVéw 138/139/140.

W praktyce przy wysokich predko$ciach kompensacja obcigzenia nie ma juz
tak duzego znaczenia jak przy niskich (i bardzo niskich) predkosciach, wiec
CV140 moze by¢ pominigty bez sprawiania probleméw w dziataniu lokomotyw.

Dobre efekty eksperymentowania z warto$ciami wspéiczynnikéw kompensacji
obcigzenia CV138 i zmieniania $redniej predkosci (CV137) i wspéiczynnika
pomiarowego CV139 moga by¢ osiagni¢te nawet w problematycznych silnikach

przy uzywaniu standardowych algorytméw kontroli (np. 3, CV9 = 3),
bez modyfikowania parametréw PID (CV61,62,63).

Wspdtczynnik
240

omiarow
P Y 220

Warto$¢ CV138 290 *—1 __|

180 T —

Wartosé CV139 " ) F
140
120

100 l

80 Il
Wartosé CV140 60 i
[

40
20
0

O 20 40 B0 &0 100 120 140/160 180 200 220 240
Minimalna o . K |

. potozenie $redniej makKsymalna
predkos¢

redko$ci CV137 predkosc
cv2 pre Vs
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Jezeli chcesz manualnie uzyska¢ dostep do zestawu parametréw algorytmu
kontroli, ustaw CV9 = 9. W ten sposéb uzyskamy dostgp do nastgpujacych CV:

e (CVI128: liczba pakietéw PWM, po ktérych zostaje wprowadzone okno BEMF.
Warto$¢ fabryczna wynosi 1, jej zwigkszenie jest uzasadnione tylko dla

wigkszych silnikéw o wysokiej inercji. Zakres warto$ci numerycznych jest
ograniczony do max 4. Czas trwania pakietu PWM to okoto 8ms.

e (CVI130: opdéznienie pomiaru BEMF. Jego celem jest opdznienie pomiaru
BEMF po impulsie wygenerowanym przez przez indukcyjno$¢ silnika
po odlaczeniu od zrédta zasilania. Warto$¢ fabryczna wynosi 6. Zbyt
niska warto$¢ bedzie mie¢ negatywny wplyw na pomiar BEMF, "utonie"
on w impulsie silnika. W przypadku silnikéw dobrej jakosci,
wielopolowych (takich jak Faulhaber czy Maxon), gdzie indukcyjnosc¢
wirnika jest niewielka, to opdznienie moze zosta¢ zmniejszone. Silniki
stabej jakosci (takie jak 3-polowy  Piko, lokomotywy  kategorii
hobbystycznej) wymagaja diuzszego op6znienia do wykonania pomiaréw
BEMF na stabilnej/réwnej porcji wygenerowanego napigcia.

e (CVI129: Liczba mediacji podczas mierzenia BEMF. Warto$¢ fabryczna wynosi
6. W silnikach lepszej jakosci z licznymi polami liczba mediacji moze
zosta¢ zmniejszona. Zwigkszenie wartosci do ponad 10 mediacji jest
niepraktyczne.

e (CV64: ograniczenie btgdu PID, zapewnia ograniczenie cztonu calkujacego
w petli PID bez skracania jego czasu odpowiedzi. Zakres dopuszczonych

wartosci wynosi 1-10. Zbyt niska warto§¢ prowadzi do utraty mocy silnika
i rwacej jazdy, a zbyt wysoka moze skutkowaé niestabilno$cig petli PID
i nadmiernym hatasem silnika.

Ponizej prezentujemy tabele z warto§ciami zestawu parametréw zgodnie

z warto$ciami CV9. W 9. rzedzie zapisane s3 numeryczne zakresy akceptowane
podczas uzywania trybu 9. Ustawienie warto$ci poza zakresem nie spowoduje

probleméw, dekoder ogranicza wartosci wprowadzone w CVach do okreslonego
zakresu.
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CV9 CV128 CV129 CV130 obserwacje
liczba pakietow liczba mediacji opdznienie pomiaru
PWM BEMF BEMF

0 1 4 1

1 1 4 2

2 1 6 2

3 1 6 2 Ustawienie fabryczne
4 2 4 1

5 2 4 2

6 2 6 2

7 2 6 4

8 2 8 6

9 1-4 1-10 1-12

Tabela 2.

12. Kontolowane zatrzymania

12.1. Stala droga hamowania (CBD)

Zatrzymanie poprzez stalg droge hamowania pozwala lokomotywie,
W momencie otzymania polecenia, na zatrzymanie na staltym odcinku

drogi, niezaleznie od predkosci jazdy. Zatrzymanie moze by¢ wywolane
przez trzy czynniki:

¢ wjazd do sektora z asymetrycznym sygnatem DCC (ABC)-zob.
rozdziat 12.2.

¢ wjazd do sektora DC - zob. rozdziat Blad! Brak zrédia
referencyjnego..

¢ otrzymanie polecenia predkosci zero

Zatrzymanie z CBD po otrzymaniu polecenia o predkosci zero jest
aktywowane z CV27 Bit7 = 1.

Sa dwa sposoby na zatrzymanie na kontrolowanej odlegtosci:
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12.1.1. Stale zmniejszanie predkosci

Po otrzymaniu polecenia zatrzymania si¢, lokomotywa przebywa odlegtosé
obliczong przy obecnej predkosci, a nastepnie zatrzymuje si¢ za pomocg zwalniania
ustawionego w CV64 (CV150). Czas wykonania przy poczatkowej predkosci moze
zosta¢ uzupelniony zmiennym opdznieniem ustawianym w CV65 (CV151) za
pomoca wzoru Opdznienie = CV65 * 8ms.

12.1.2. Zmienne zmniejszanie predkosci

Po otrzymaniu polecenia zatrzymania si¢, lokomotywa zatrzyma si¢ za pomoca
obliczonego zwolnienia, opartego na predkosci w momencie otrzymania polecenia
i drogi zatrzymania ustawianej w CV153 (CV161). Jest to odlegtos¢ wzgledna,
bedaca wielokrotno$cig minimalnej drogi hamowania przy makymalnej predko$ci
uzyskanej przy zwolnieniu = 1

Jezeli CV153 wynosi zero (warto$¢ poczatkowa), wybierane jest zatrzymanie
przez stale zmniejszanie predkosci z CV64. Jezeli CV64 réwniez wynosi zero,
stala droga hamowania zostanie wylaczona. Jezei oba CV sa rézne od zera,

pierwszenstwo ma zatrzymanie przez zmienne zmniejszanie predosci ustawione
w CV153 (CV161).

Wszystkie parametry zatrzymania moga by¢ rézne w zalezno$ci od kierunku
jazdy. Stad istnieja dwa zestawy CV, jeden dla kazdego kierunku. Jezeli CV dla
kierunku w tyl, w nawiasie, wynosi zero, to dla obu kierunkéw zostanie uzyta
warto$¢ CV dla kierunku w przdd.

Zatrzymanie przez stala droge hamowania jest blokowane przez
"Jazda manewrowa" (F3) lub CBD-OFF (F5).

12.2. Wykrywanie asymetrycznego sygnalu DCC (Lenz ABC)

Asymetryczny sygnal DCC pozwala na precyzyjne zatrzymanie przed
semaforami lub na stacjach oraz niezatrzymywanie si¢ przy jezdzie
w przeciwnym kierunku. Za pomocag modutéw BMI1 czy BM2, ktére
obstuguja sygnal zwolnienia przed semaforem, dekoder lokomotywy
otrzymuje informacj¢ o stanie semaforu, zaleznie od kierunku jazdy. Moga
by¢ transmitowane dwie rézne informacje: "Stop" Iub "Zwolnij".
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Po otrzymaniu polecenia "Stop", lokomotywa zainicjuje procedure
kontrolowanego zatrzymania (Rozdziat 12.1), lub, jezeli jest ona wylaczona,
lokomotywa zatrzyma si¢ za pomocg zwalniania CV4(CV149). Po otrzymaniu

polecenia  "Zwolnij", predkos¢ zostanie zredukowana do  wartosci
ustawionej w CV143 (CV163).

Aktywacji ABC mozna dokonaé¢ z CV27:

e Bit0 = 1: Pozwala na wykrywanie sygnatu ABC, gdy prawa szyna jest
bardziej pozytywna

e Bitl = 1: Pozwala na wykrywanie sygnatu ABC, gdy lewa szyna jest
bardziej pozytywna

ABC zazwyczaj dziala tylko w jednym kierunku, ale dozwolona jest
aktywacja dla obu kierunkéw (za wyjatkiem jazdy wahadlowej Push-pull).

Czutos¢ wykrywania réznic napiecia ABC pomiedzy dwiema szynami moze
by¢ zmieniona z CV141. Jezeli poczatkowa warto$¢ nie przynosi dobrych efektéw
w wykrywaniu ABC, optymalna warto$¢ moze zosta¢ ustalona eksperymentalnie
w zakresie 8-16. Zbyt niska warto§¢ powoduje niepozadane, bledne wykrycia,
a zbyt wysoka sprawi, ze wykrycia beda nieefektywne lub wrecz niemozliwe.

12.3. Jazda wahadlowa (Push-pull)

Cecha "Push-pull" pozwala ci na powtarzalne krazenie po trasie
pomiedzy dwiema stacjami koncowymi. Zatrzymania i zmiany kierunku
jazdy sa wykonywane w momencie otrzymania polecen ABC na stacjach
koncowych. Polecenia DCC maja wplyw tylko na predkos¢ jazdy
i ewentualnie aktywne funkcje. Mozesz wybrac¢ jeden z dwoch wariantéw:

12.3.1. Bez przystankow posrednich

Funkcja "push-pull" bez przystankéw posrednich wymaga dwdch
osobnych sekcji na koncach trasy, ktére beda generowaé sygnat ABC

"Stop", odpowiadajacy kierunkowi, z ktérego nadjezdza lokomotywa
(prawa szyna bardziej pozytywna). Lokomotywa wjezdzajaca na koncowe
stacje sekcji, zmienia kierunek na przeciwny (rOwniez Swiatet
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kierunkowych) i, po chwili przerwy, rusza w nowym kierunku. Aktywacji
dokonuje sie z Bitu4 (CV122) = 1. Z CV142 mozna zmieni¢ czas przerwy,
w stopniach wynoszacych 1 sekundg¢. Na trasie moga réwnoczesnie
wystepowac sektory ABC "Zwolnij", gdzie lokomotywa zwolni.

12.3.2. Z przystankami posSrednimi

Funkcja "Push-pull" z przystankami po$rednimi wymaga dwoch
osobnych sekcji na koncach trasy, ktére beda generowaé sygnat ABC
"Zwolnij", odpowiadajacy kierunkowi, z ktérego nadjezdza lokomotywa.
W sektorach posrednich, w ktérych ma nastapi¢ zatrzymanie, bedzie
aktywowany sygnat ABC "Stop", odpowiadajacy kierunkowi, z ktdérego
nadjezdza lokomotywa. Zatrzymanie po$rednie trwa, dopdki nie zniknie
sygnal ABC "Stop". Aktywacji dokonuje si¢ z Bitu5 (CV122) = 1.

Z CV142 mozna zmieni¢ czas przerwy (na stacjach koncowych), wyrazony
w sekundach.

Dla dziatania Push-pull musi zosta¢ aktywowane wykrywanie sygnatu
ABC dla jednego kierunku w CV27 (zobacz Rozdziat13.2).

{ Aktywacja ABC dla obu kierunkéw jest niedozwolona,
doprowadzi to do btednego dziatania trybu "Push-pull"!
Réwnoczesna aktywacja Bitu4 i Bitu5 (CV122) jest niedozwolona!

Rekomendowana jest aktywacja jednej z metod stalej drogi
hamowania, aby mie¢ pewnos¢, ze lokomotywa zatrzyma si¢ w tym samym
miejscu za kazdym razem, niezaleznie od predkosci jazdy.

13. Wyjscia funkcyjne

Wyjscia funkcyjne moga kierowaé dzialaniem rdéznych odbiornikéw,
takich jak LEDy, zaréwki, generator dymu, elokromagnetyczne sprzegi, itd.
Dekodery Lokommander II majg 2 rodzaje wyj$¢: mocy lub logiczne. Wyjscia
mocy majg tranzystor uziemiajacy (-) wyjscie podczas aktywacji. Stad
odbiorcy podiaczeni sg pomigdzy wyjsciem a +Vcec (wspdlnym). Kiedy wyjscia
logiczne sg aktywne
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w innym wypadku sa uziemione. Wyjscia logiczne nie moga przekroczy¢
maksymalnego pragdu S5SmA, w przeciwnym razie istnieje ryzyko
zniszczenia  dekodera. Wyjscie logiczne moze by¢ uzywane do
sterowania 1-2 LEDami z opornikami ograniczajagcymi prad, lub poprzez
zewngtrzny tranzystor do sterowania wigkszym obcigzeniem.

Aby zwigkszy¢ liczbe wyjs¢, mozna wylaczy¢ interfejs SUSI (CV122
Bit0 = 0) i odpowiadajace mu piny mogg by¢ uzywane jako 2 wyj$cia logiczne.
Zgodnie z ustawieniami fabrycznymi sa one skonfigurowane jako wyjscia

logiczne. Aby uzy¢ ich dla interfejsu SUSI, bity 0 i 1 CV122 musza by¢
ustawione na 1.

Niektére z dekoderéw maja wigksza ilo§¢ wyj$¢ niz te dostgpne ze
ztaczem. Trzeba do nich przylutowa¢ dodatkowe przewody na oznaczonych
pinach, przedstawionych na rysunkach w rozdziale 6.

W tabeli 3 podkresliliSmy liczbg i rodzaj wyj$¢ dostgpnych w réznych

typach dekoderéw.
FLRL | AUX1 |AUX2 | AUX3| AUX4| AUX5 | AUX6 | AUX7 | AUX8 | AUX9| AUXIO0

MICRO | P |P O.p O,p O,p O,p O,L.S O,L,S
NEXTI18 | P |P P P LS LS

MTC21 | P |P P P L L LS LS

Plux12 [ P |P P P OLS| OLS

Pluxl6 | P [P P P LS LS

Plux22 | P |P P P P P P P P P LS LS

P — wyjscie mocy

L — wyjscie logiczne

O — wyjscie opcjonalne, do ktérego mozna uzyska¢ dostep poprzez przylutowanie
dodatkowych przewodéw

S — wyjscie dzielone z SUSI
Tabela 3.

Dla dekoderé6w =z maksymalnie 8 wyjSciami, uzyliSmy

uproszczonego mapowania, lekko réznigcego s¢ od standardu
NMRA, ktére oferuje wiekszg elastycznos¢ (kazda funkcja moze
kontrolowa¢ kazde wyjscie).

Strona 29 z 91



Lokommander II Wersja
Instrukcja obstugi uzytkownika oprogramowania sprzgtowego O 1 . 22
3.5.195
CV ‘Wartos¢ AUX AUX AUX AUX AUX AUX FR FL
nr. fabryczna 6 5 4 3 2 1
Fof 33 1 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
3 as | e |6 |an | ® ) @ | m®
For 34 2 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
’ as | ey |6 |an | ® ) @ | o
FIf 35 | Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64) (32) (16) (8) ) ) @)
Flr W | Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64) (32) (16) (8) &) ) @)
P 36 2 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
as | e |6 |an | ® ) @ | o
R 37 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
: as | e |6 |an | ® @ @ | o
F4 38 g Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64) (32) (16) (8) (4) 2) 9]
Fs 39 16 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64) (32) (16) (8) (4) ?2) 9]
N Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
A 32 as | en @ | as | ® @ o o
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
S b4 as e | e | as | ® ) o o
N Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
R 128 a | e |6 |as | ® %) o o
F9 » 0 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
: as | e |6 |as | ® ) @ o
. Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
Flo |+ 0 as | e |6 |as | ® @ o o
Fl1 45 0 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64) (32) (16) (8) “ ?2) (1)
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
FI2 | 4 0 as | en | [as | ® @ o o
Tabela 4.
Dla dekoder6w PLUX22 z 10 wyjSciami, uzyliSmy
standardowego mapowania NMRA.
CV Warto§¢ AUX AUX AUX AUX AUX AUX AUX AUX AUX AUX FR FL
nr. fabryczna 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1
Fof 33 1 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
-~ (128) (64) (32) (16) ®) [©) 2 [€5)
For 34 2 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64) (32) (16) @®) (4) (©) @
FIf 35 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64 (32) (16) 8) “@ 2) @
P 36 8 Bit7 Bit6 Bit5S Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64 (32) (16) (8) “ 2) @
R 37 16 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
7 (128) (64 (32) (16) ) “) [©))] [€9)
F4 38 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64) (32) (16) (8) (4) 2) (1)
Fs 39 8 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64 (32) (16) (8) “ 2) @
F6 20 16 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64 (32) (16) (8) “ 2) (€8]
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
o4 32 as | ey [ @ | ao | ® @ @ )
N Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
B * b4 a | e |6 | ao | ® &) @ 0
Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
43
b 16 @ (a6 | ® @ @ )
N Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
4
Flo| 4 32 @ |6 | ® @ @ )
N Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
4
iy s b4 @ a6 | ® @ @ )
N Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
A
Fiz| 4 126 @ a6 | ® @ @ )
Flr W 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
(128) (64) (32) (16) ®) “ 2) @
Tabela 5.
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Mapowanie w szarych polach jest niemozliwe. Ustawien mozna
dokonywaé¢ w zakresie bialych pdl (ustawienia fabryczne sg zaznaczone na
zielono).

Funkcje FO (f = do przodu, r = odwrotnie), F1 (f = do przodu,
r = odwrotnie), F2 i F3 moga kontrolowa¢ tylko FL, FR i wyjscia

AUX1,2,3,4,5,6. Dla zgodnosci z NMRA, CV35 to F1 dla kierunku do
przodu (do przodu) i CV47 dla kierunku odwrotnego (odwrotnie). Funkcje

F4,5,6,7,8 moga kontrolowa¢ tylko AUX2,3,4,5,6,7,8 1 9 wyj$¢. Funkcje
F9,10,11,12 moga kontrolowa¢ tylko wyjscia AUX 5,6,7,8,9 1 10.

Wspdtczynnik PWM 12 wyjs¢ jest ustawiony w CV48-59 (zobacz
Rozdziat 26).

Z CV112 mozemy ustawi¢ czas uruchamiania (Fade-IN), odpowiednio
w CVI113 czas zanikania (Fade-OUT) sygnalu PWM dostarczanego do

wyj$¢. Te czasy moga by¢ ustawione w stopniach wynoszacych 8ms
i oznaczaja czas, w ktérym wspoétczynnik wypetnienia wyjscia PWM
wzrasta od 0 do 255, lub na odwr6t. Jezeli CV48-59 ustali wspdtczynnik
wypelnienia mniejszy niz maksymalna warto§¢ 255, czasy wzrostu
i spadania proporcjonalnie skrécg si¢. Te dwa parametry sg wspdlne dla
wszystkich wyjé¢. Ta funkcja jest przydatna, gdy chcemy symulowac
powolne wlaczanie si¢ zaréwek.

Jezeli chcemy, by wyjécie bylo kierowane staltym sygnalem (bez
zmiennego wspéiczynnika wypetnienia PWM), mozemy w CV117(CV185)
ustawi¢ warto$¢ 1 w bicie odpowiadajacym danemu wyjsciu(wyjsciom).
W wersjach Lokommandera II z wigcej niz 8 wyj$ciami, state kierowanie
wyjsciami 9-12 moze by¢ ustawione z CV185 bity 0-3.

Zaczynajac z wersja oprogramowania 3.5.207, funkcje FO (f/r), F1 (f/r)
i F2-F12 mogg zosta¢ skonfigurowane do blokowania jednego lub wigcej
wyjscia(wyjs¢) FL, FR, AUX1, ... AUX 6.
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CvV Wartosé AUX AUX AUX AUX AUX AUX R L

nr. | fabryczna 6 5 4 3 2 1
N 7 S i I
o I N A i il B i
T I O A el i i
PR I N A i e S
0 N N 0 i i i A
N N I A Nl S
N NI Nl
N N I S Ml S
I I N A i e S
0 I O A i e S
o | 176 0 ?féé) zaéi;? gig 23113 Bit3 (8) | Bit2 (4) ?Zi)tl zi)mo
F10 | 177 0 gi;;) ?61}1? gig 313 Bit3 (8) | Bit2 (4) gi)tl gi)to
F11 | 178 0 gi;;) ?Gi}t? gig ?11:3 Bit3 (8) | Bit2 (4) gi)tl gi)to
F12 | 179 0 gi;;) ?61}1? gig 313 Bit3 (8) | Bit2 (4) gi)tl gi)to
Fir | 180 0 ?féé) zaéi;? 2331; ﬁig)t Bit3 (8) | Bit2 (4) ?Zi)tl zi)mo

Tabela 6.

Zgodnie z tabelg 6, jezeli chcemy, by funkcja blokowata jedno
z wyjs$¢, odpowiadajacy wyjsciu bit musi zosta¢ ustawiony na 1
w CV odpowiadajacemu funkcji. Funkcje FO 1 F1 moga blokowac
wyjscia FL, FR, AUXI, ... AUX6 w zaleznosci od kierunku jazdy.
CV 166/168 ustawiaja blokowanie niektérych wyjs¢, jesli
lokomotywa porusza si¢ w przéd, odpowiednio w CV 167/180
ustawiane jest blokowanie niektérych wyjs¢, jesli lokomotywa
porusza si¢ w odwrotnym kierunku.
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14. Dzialanie analogowe (DC)

Dekoder pozwala lokomotywie na dzialanie z klasycznymi regulatorami
predkosci, dostarczajagcymi  napigcie  stale  (DC). Istnieja  jego dwa
rodzaje: standardowe i impulsowe (PWM).

Aby wlaczy¢ dziatanie DC, konieczne jest wprowadzenie wartosci "1" w Bit2 /
CV29.

Z CV13 i CV14 mozemy okresli¢, ktéra funkcja ma by¢ aktywowana, jesli
uzywamy dekodera w trybie analogowym (napigcie DC). W ponizszej
tabeli znajdziemy znaczenie kazdego bitu tych dwéch CV. Jezeli bit ma warto$¢
1, ta funkcja bedze aktywna w trybie analogowym.

Bit7 | Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl Bit0
CV13 F8 F7 F6 F5 F4 F3 F2 F1
CV14 | Fl14 F13 F12 F11 F10 F9 RL FL
Tabela 7.

Sa dwa tryby dziatania analogowego (DC):
14.1. Tryb analogowy 1

Tryb 1 moze by¢ uzywany z zasilaczami, ktére dostarczajg stale,
standardowe napigcie. W zalezno$ci od napi¢cia szynowego, ustawiana
jest pozadana predkos$¢ i zostaje zapewniona kontrola silnika przez petle
PID. Mozesz osiagnag¢ ptynng jazd¢ nawet przy bardzo niskich
predkosciach, jak w trybie DCC. Na przyktad przy nagtej aplikacji
maksymalnego napiecia lokomotywa osiggnie maksymalng predkose
ze wskaznikiem przyspieszenia z CV3 (CV148).

Wspétzaleznos¢ pomiedzy napieciem w szynach a predkoscia jazdy jest
funkcja liniowa 3 CV:

e (CV145: prog startowy, silnik uruchamia sig, gdy napiecie szynowe
osiagnie te wartos¢
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e (CVI146: prég wylaczenia, silnik przestaje dziataé, gdy napiecie szynowe
spadnie ponizej tej wartos$ci, ktéra moze by¢ nizsza niz prog startowy.

e (CV147: maksymalna predko$¢, przy tym napigciu szynowym lokomotywa
osiggnie maksymalng predkosé

Wartos$ci zapisywane w tych CV nalezy obliczy¢ mnozac warto$¢
pozadanego napigcia przez 10. Dla przykiadu, dla maksymalnego napigcia
wynoszacego 14V, w CV146 nalezy napisac 140.

Ten tryb analogowy nie bedzie dziatal prawidlowo z zasilaczami impulsowymi(PWM)!

Aby wybra¢ tryb analogowy 1, nalezy napisa¢ warto$¢ zero w CV164.

14.2. Tryb analogowy 2

W tym trybie silnik jest kontrolowany przez impulsowy zasilacz (PWM)
napigcie o wysokiej czestotliwosci. Cykl pracy PWM jest staly i ustawiany przez
CV164. Dla maksymalnej wartosci jaka jest 255, praktycznie cale napigcie
z szyn jest dostarczane do silnika. Jezeli ustawiona jest nizsza warto$¢, napigcie
dostarczane do silnika bedzie nizsze, niz na szynach (co pozwala na uzycie
silnikéw o nizszym napigciu znamionowym). Aby wybra¢ tryb 2, nalezy
wprowadzi¢ warto§¢ rézng od zera w CV164. Tylko tego trybu
mozna uzywacz kontrolerami predkosci pulsujace;j.

14.3. Kontrolowane zatrzymania w sektorze DC

Prad staly moze by¢ uzywany réwniez w potaczeniu z DCC, w celu
uzupetnienia o sekcje hamowania DC. W ten sposéb jesli zasilana DCC lokomotywa
dojedzie do sektora DC, zatrzyma sig, jesli spetnione zostang ponizsze warunki: Bit4
lub BitS w CV27 ma wartos¢ "1", CV29 Bit2 = 0, i napigcie szynowe jest wyzsze
niz prég ustawiony w CV162.

Prég ustawiony w CV162 (warto§¢ fabryczna 100 => 10V) jest przydatny
podczas uzywania zasilacza réwnocze$nie z funkcja hamowania DC.
Wigc jesli napigcie zasilania jest ponizej progu, jesteSmy w trybie SPP
i lokomotywa zatrzyma si¢ po uptywie czasu ustawionego w CV123. Jezeli
napigcie przekroczy prog, aktywowana jest funkcja hamowania DC i lokomotywa
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zatrzyma si¢ na kontrolowanej drodze (zobacz rozdziat 12.1)

15. Komunikacja dwukierunkowa (RailCom)

"RailCom" oznacza, ze transfer informacji pod protokotem DCC nie
przebiega tylko do dekodera, lecz réwniez w drugg strong. Tym samym dekoder
moze wysyla¢ wiadomosci, takie jak potwierdzenie odebrania polecen, adres,
aktualng predko$¢, temperature wewnetrzng, prad, i inne informacje.

Zasady dzialania RailCom sg oparte na wprowadzaniu przez centralke
DCC na koncu kazdego pakietu DCC, ktory przerywa zasilanie i tworzy zwarcie
w dwoéch liniach. W tych oknach dekodery wysylaja kilka bajtéw danych,
ktére sa odbierane przez detektor podiaczony pomigdzy lokomotywa a
centralkg DCC lub przez samg centralk¢ DCC (jezeli jest zdolna do odbierania
informacji railcom).

Pakiet danych jest dzielony na dwa kanaly. Na pierwszym kanale
transmitowany jest adres (krotki, dtugi, lub ztozony) dekodera. Na drugi kanat
dostarczane sa CV oblugujace odpowiedzi POM (wyniki czytania, zapisywania).

Komunikacje¢ RailCom mozna dezaktywowa¢ z CV29-Bit3 (0-RailCom

nieaktywny, 1-RailCom aktywny). Kanaty 1 i 2 mozna uaktywni¢ w CV28 Bitl
i Bit2.

16. Funkcje specjalne

Wywolujac nasze funkcje specjalne, mozemy uzyska¢ informacje o:

e Temperaturze wewn¢trznej dekodera
e jakosci uzyskiwanego sygnatlu DCC

liczbie godzin i minut dzialania

® znacznik czasu (godzina), kiedy byta przeprowadzona ostatnia konserwacja
lokomotywy
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Aby wartos$ci tych parametréw byly zapisywane w pamigci trwalej
(eeprom) dekodera, trzeba wlaczy¢ te funkcje w obszarze CV, do
ktérego ma dostep uzytkownik. Bit7 / CV122 wiacza lub wylacza funkcje
zapisywania (bit7 = 0, funkcja zapisywania wyltaczona, bit7 = 1, funkcja
zapisywania wlaczona). Zapisywania chwilowych warto$ci mozna dokonaé,
wywotujac funkcje F5 ze stacji kontroli (lub Programatora tOm).

Bez wywotania F5 (Wlacz (On), potem Wylacz (Off)), wartosci
. w odpowiadajacych CV nie beda aktualizowane!

Temperatura wewnetrzna (zapisana) dekodera moze by¢ odczytana
z CV133. Temperatura jest podana w stopniach Celsjusza.

Wskaznik Jakodci Sygnatu DCC (QoS = Jako$¢ Sygnatu (Quality of
Signal)) moze by¢ odczytany z CV135. Odczytywana warto$¢ jest podana
w procentach (w zakresie 0-100%). Najnizsza warto$¢ QoS wykryta przez
dekoder podczas ostatniego odczytu jest napisana w CV136. Aby zresetowac
warto$¢ minimalng, wprowadz w CV136 warto$¢ 100 [%]. (przed odczytem
wywolaj funkcje zapisywania poprzez FS Wiacz, FS Wylacz).

Liczba godzin i minut dziatania moze by¢ odczytana z CV156, 157 1 158,
skad:
e Liczba minut dziatania jest warto$cig odczytywang z CV156
e Liczba godzin dziatania jest sumg wartosci odczytywanej z CVI157
przemnozonej przez 256 i warto$ci odczytywanej z CV158. (przed odczytem
wywolaj funkcje zapisywania poprzez F5 Wiacz, FS Wylacz).

Okres konserwacji

Dekoder moze przetrzymywac znacznik czasu konserwacji lokomotywy

i moze zasygnalizowa¢ przekroczenie ustawionej liczby godzin od
ostatniej konserwacji.

Ta funkcja moze by¢ aktywowana i konfigurowana w CV154 (zobacz
Rozdziat 26). Okres migdzy konserwacjami jest okreSlony w godzinach
w CVI155. Warto$¢ fabryczna wynosi 40 godzin. Wartos¢ moze by¢
zmieniona przez uzytkownika w zakresie 0-255. Po zresetowaniu dekodera
wartos¢ CV155 bedzie wynosi¢ 40 (godzin).
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Czas, w ktérym byla potwierdzona ostatnia konserwacja, moze by¢
odczytany z CV159 i 160, gdzie:

Godziny = (Warto$¢ CV159) + 256 * (Wartos¢ CV160)

Aby potwierdzi¢ konserwacje¢, nalezy uzy¢ tak zwanego pseudo
programowania: wprowadzi¢ warto$¢ 128 w CV8 (nie jest to rOwnoznaczne
ze zresetowaniem dekodera!). W wyniku tego dziatania znacznik czasu
konserwacji zostaje zapisany, i naliczany od niego jest nowy okres migdzy
konserwacjami.

Jezeli  przekroczenie okresu migdzy konserwacjami  zostato
zasygnalizowane przez ustawienie CV30 bit 3, to po potwierdzeniu

konserwacji, nalezy zresetowa¢ CV30 (do 0). CV30 nie jest

- ——

automatycznie zerowany przez procedurg potwierdzenia konserwacji.

17. Konfiguracja automatycznego sprzegu

Dekoder Lokommander II pozwala na uzycie kazdego fizycznego wyjscia
na rzecz dziatania elektromagnetycznych sprzegéw. Jezeli wybrane jest
wyjscie logiczne, konieczne jest uzycie zewngtrznego Wwzmacniacza,
gdyz wyjscie dostarcza prad niewystarczajacy do uruchomienia sprzegu.
Sprzegi Krois® i Roco® wymagaja zrodta sygnatu o wysokiej
czestotliwosci PWM, w celu uniknigcia przepalenia zwojéw sprzegéw.
Automatyczna funkcja rozsprzegania dostarcza sygnal polecenia do dekodera.

o Automatyczna funkcja rozsprzggania moze by¢ aktywowana tylko
w nieruchomej lokomotywie.

Automatyczna funkcja rozsprzegania jest funkcja fizyczng (nie
logiczng jak manewrowanie predkoscia, dezaktywacja przyspieszania
i zwalniania, itd.), a jej konfiguracja przebiega nastepujaco:

Wybierz funkcje F, ktéra bedzie uzyta do automatycznej funkcji
rozsprz¢gania (moze to by¢ funkcja uzywana dla innych polecen, na

przyktad dzwigku).
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Dla wybranej funkcji z CV 33-47 tworzymy przydzial
(mapowanie) fizycznego wyjscia, do ktérego podtaczony jest sprzeg
automatyczny, do tej funkcji (dla przyktadu, jezeli wybierzemy
funkcje F8 do automatycznego rozsprz¢gania 1  Sprzeg
elektromagnetyczny jest podiagczony do fizycznego wyjscia
Aux2 / fioletowy przewdd, w CV43 wprowadzimy wartos¢ 8, co
oznacza, ze kiedy aktywowana jest funkcja F8, fizyczne wyjscie
Aux2 bedzie wigczane).

Przy rozsprzgganiu elektromagnetycznym trzeba
okreslic w CV118, na ktérych wyjsciach stosowana jest funkcja
rozsprzggania. Dla Aux2 2z przykladu powyzej, zapiszemy
w CV118 wartos¢ 4 (w CVI118 okre§l numer wyjscia: dla FL
wartos$¢ 1, dla RL wartos¢ 2, dla Aux1 wartos¢ 3, dla Aux2 wartos¢
4 ... dla Aux8 wartos¢ 10).

7. CV124 mozemy wybra¢ uzywany typ sprzegu (DC lub PWM)
jak nastepuje: Bit0-0: wyjscie HF PWM; BitO-1: wyjscie
state. Z Bitul-CV124 mozemy wybra¢ tryb kontroli silnika
podczas rozsprz¢gania. Tym  samym,  bitl-0:  silnikowi
beda natychmiastowo wydawane polecenia, wykonywany bedzie
naglty ruch; bitl-1: silnik bedzie kontrolowany za pomocg
petli PID z przyspieszaniem i zwalnianiem zgodnie z CV3-4.
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T1

I o

Gdy juz zmapowaliSmy F logiczna do fizycznego wyjscia, mozemy zmienié¢
parametry  konfiguracyjne w celu zoptymalizowania automatycznego

rozsprzegania.  Nieruchoma  lokomotywa  (po  zatrzymaniu)  bedzie

miata ustawienie kierunku zgodnie z rysunkiem powyzej. Maksymalna
predko$¢ jazdy podczas automatycznej funkcji rozsprz¢gania jest ustawiana w
CVI121 (warto$¢ 0 oznacza, ze odczepianie nie bedzie wykonywane,
aktywowany zostanie tylko sprzeg  elektromagnetyczny). Podczas
wywotywania funkcji, lokomotywa uruchomi sprzegg elektryczny i pojedzie
przez czas Tl w kieunku przeciwnym do kierunku ustawionego przed
wywotlaniem funkcji. Dlugo$¢ drogi moze by¢ kontrolowana przez predkose
jazdy (CV121) i czas ruchu wstecz (CV119). Po tym manewrze lokomotywa
zatrzyma si¢, zmieni kierunek jazdy (ktéry bedzie taki sam jak przed
wywolaniem funkcji) 1 bedzie jechaé przez czas trwania T2,
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po ktérym zatrzyma si¢ i wylaczy sprzegi elektryczne. Aby bezpo$rednio
okresli¢ odlegtos¢ jazdy mamy 2 parametry, predko$¢ jazdy (CV121) i czas T2
(CV120). Za pomocg tych 2 parameteréw mozemy bezposrednio zmniejszy¢
lub zwigkszy¢ odlegto$¢ przebywana podczas jazdy. Funkcje aktywowane
przed wywolaniem funkcji rozsprzegania pozostaja aktywne
podczas rozsprzggania.

Funkcja rozsprzggania jest wywotywana, kiedy funkcja zostaje
aktywowana (ON) i wylaczana po kompletnym cyklu, nawet jesli funkcja
F nie zostala dezaktywowana. Aby ponownie wlaczy¢ funkcje, zostanie
wystane polecenie OFF, a po nim polecenie ON.

Wazna jest biegunowos$¢ przewodéw elektromagnetycznych sprzggdéw.
Jezeli sg nieprawidtowo podtaczone, ruch (sita no$na) jest odwrécony!

18. Interfejs SUSI/ Locowire

Mozesz podiaczy¢ do interfejsu SUSI / Lokowire kazdy modut
dzwigku lub wyjscie funkcyjne, zgodne ze specyfikacjami
interfejsu. W tym celu w gornej czesci dekodera wystepuja
4 styki (zob. rysunki w Rozdziale 6). Dla wersji ze ztaczami
Plux16, Plux22, MTC21 i NEXTIS8, te punkty podiaczen sa
dostgpne wsréd pindw zlgcza, 1 nie sg konieczne dodatkowe
przewody. Te zestyki maja wzglad na kolejnos¢ / znaczenie
odpowiednio interfejséw SUSI 1 Lokowire. Zalecamy uzycie
przewoddéw o okreslonych kolorach

Uwaga! Nieprawidtowe podigczenie modutu SUSI / Lokowire

o

moze spowodowac uszkodzenie modutu SUSI / Lokowire

18.1. Programowanie moduléw SUSI

Tak jak dekodery lokomotyw, moduty dzwickowe SUSI moga by¢é
programowane poprzez zmiang kilku parametréw operacyjnych. Wartosci tych
parametréw sg przechowywane w parametrach konfiguracyjnych (CV) w zakresie
od CV897 do CV1024. Modut dzwigkowy SUSI jest programowany poprzez

Strona 40 z 91



Lokommander II Wersja
Instrukcja obstugi uzytkownika oprogramowania sprzgtowego O 1 . 22
3.5.195

dekoder Lokommander II. W zaleznosci od numeru CV, dekoder
Lokommander II zidentyfikuje, czy ten CV powinien by¢ napisany czy
przeczytany z modutu SUSI podiaczonego do interfejsu dekodera. W celu
zaprogramowania réznych parametréw konfiguracyjnych modutu SUSI,
odsylamy do jego instrukcji obstugi.

Programowanie CV modutéw SUSI moze zosta¢ dokonane w trybie
PT lub PoM. Poniewaz niektére systemy cyfrowe pozwalajg na pisanie i
czytanie CV tylko w zakresie 1-255, w dekoderze Lokommander II
zostal wprowadzony specjalny mechanizm dla tych systeméw
cyfrowych, z pomocg ktérego dwa CV zapewniaja dostep do CV
modutéw SUSI. CV126 jest uzyty jako index, a CV127 jest uzyty jako
CV transportowy. Dlatego w CV126 =zapisujemy réznice pomigdzy
adresem CV, do ktérego chcemy uzyska¢ dostgp, a 800. Czytajac lub
zapisujac CV127, czytamy lub zapisujemy CV z adresem 800 + CV126.

Przykiady:

e  Jesli checesz zapisa¢ warto$¢ 1 w CV897 modutu SUSI, musisz zapisaé
97 (897-800 = 97) w CV126 i wartos¢ 1 w CV127. Po wprowadzeniu
wartosci 1 w CV127, dekoder Lokommander II wytransmituje
polecenie interfejsu SUSI do modutu dzwigkowego (lub dekodera
funkcyjnego), zeby napisal wartos¢ 1 w CV 897.

. Jesli chcesz przeczyta¢ zawarto§¢ CV 902 z modutu SUSI
podiaczonego do interfejsu dekodera Lokommander II, wprowadz
wartos¢ 102 (902-800 = 102) w CV126, i odczytaj warto§¢ CV127. Ta
warto$¢ jest taka sama, jak warto$¢ zawarta w CVC 902 modutu

dzwiekowego (lub dekodera funkcyjnego) podiaczonego do dekodera
Lokommander II.

Interfejs Lokowire nie wymaga programowania parametrow

konfiguracyjnych. Dekoder Lokommander II jest dystrybuowany
z fabrycznie skonfigurowanym interfejsem SUSI (CV122 - bitl = 1). Aby

aktywowac¢ interfejs Lokowire, ustaw CV122 - bitl = 0.
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19. Uzywanie zewnetrzych kondensatorow i Power pack-ow

W uktadach niektérych modeli, na skutek zabrudzenia szyn i obecno$ci
réznych substancji na torach, stycznos$¢ szyn z kotami nie jest idealna. Powoduje to
przerwy w dostawie pradu i brak ptynnej jazdy, szczegdlnie przy niskiej
predkosci. Mozna wyeliminowaé te niedogodnos$ci  przez uzycie
kondensatoréw  buforowych (220 uF / 25V lub dla lepszych rezultatéw
wyzsze, lecz nieprzekraczajace 2200 uF) lub nieprzerywajacych zasilaczy SPP.

Dekoder Lokommander II posiada 3 styki na jednej ze stron PCB stuzace

do podiagczenia tych urzadzen. Umiejscowienie 3 stykéw, do ktérych nalezy

poditaczy¢ przewody, mozna okres$li¢ z rysunkéw réznych rodzajow dekoderéw
w Rozdziale 6.

Instalowanie tych urzadzen wymaga sprzg¢tu lutowniczego wysokiej

- jakosci i do$wiadczenia. Nasza gwarancja nie pokrywa szkod
powstatych na skutek niepoprawnej ingerencji 1 lutowania

Kondensatory tadowane sa poprzez opornik 100 ohm,
ograniczajacy  dostarczany prad, dzigki czemu cyfrowe
systemy kontroli nie be¢da odbiera¢ pradu dostarczanego do
kondensatora jako zwarcia. Dioda jest zaprojektowana tak, by
dostarcza¢ wymagang moc lub maksymalny dostepny prad do
wewnetrznych obwodéw dekodera z pominigciem napigcia na
torach. Dioda 1 opornik s3 komponentami  zewn¢trznymi,
niedotagczonymi  do  dekodera Lokommander II. Potaczenia
powinny by¢ wykonane zgodnie z rysunkami z Rozdzialu
6. Czarny przewod powinien by¢ przylutowany do GND, a
czerwony do Vcc (dwa piny z grupy 3 padéw przeznaczonych dla
SPP). Po podiaczeniu mozemy uzy¢ rurki termokurczliwej lub
tasmy izolacyjnej dla izolacji.
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100-120 Ohm, %4 W

-

pol + -
e

GND

pol- 1N4001 Iub odpowiednik

Odlagcz / wusun kondensatory buforowe przed programowaniem

-

dekoderéow. Uzywanie kondensatorow buforowych uniemozliwia

programowanie CV dekoderéw

Nieprzerywajace zasilacze SPP (Smart Power Pack lub odpowiednik)
likwiduja te niedogodno$¢, pozwalajac na zaréwno pisanie, jak i czytanie
CVéw w tradycyjny sposéb, bez konieczno$ci usuwania ich. Wylaczanie
zrédta SPP podczas programowania dokonywane jest automatycznie przez
Lokommander II przez trzeci przewdd (Ladowanie).

Aby podtagczy¢é moduty SPP, uzyj 3 zestykéw zlokalizowanych
na jednym z bokéw Lokommandera II, jak mozna zauwazy¢ na rysunkach
w rozdziale 6. Szczegbty podiaczania mozna znalez¢ w instrukcji obstugi SPP.

Zrédia SPP dziataja tylko w trybie cyfrowym, w trybie analogowym sa

nieaktywne (zobacz konfiguracje CV29). W celu uniknigcia bardzo
wysokiego zuzycia pradu na skutek cigglego tadowania nieprzerywajacych
zrédet podczas zasilania uktadu modelu kilkoma SPPami, istnieje opdznienie
uruchomienia. Oznacza to, ze w CV152 mozemy ustawi¢ czas w sekundach,
po ktérym uruchomiony zostaje modut SPP od momentu, gdy do Sciezki
dostarczona jest moc. Kiedy kilka dekoderéw uzywanych jest na tej same;j
Sciezce, ten czas bedzie rézny dla kazdego dekodera, aby unikngé
réwnoczesnego uruchamiania wszystkich SPP6w. Moduty SPP pozwalajg
lokomotywom na dziatanie do 4 sekund bez pragcu DCC z szyn (w pelni
natadowane, zaleznie od rodzaju lokomotywy). Ten czas jest ustawiany
w CV123, w stopniach co 16ms (warto$¢ fabryczna 16, warto§¢_CV * 16ms
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=0.25 sekundy). Po uptynieciu tego czasu przy braku sygnatu DCC, nawet jesli

SPP nie jest catkowicie roztadowany, lokomotywa zatrzyma si¢ awaryjnie (jest to

$rodek bezpieczefnstwa). Ruch zostanie przywrdcony jedynie po pojawieniu sig¢
sygnatu DCC.

Zauwaz, ze kiedy zasilasz lokomotywe¢ za pomoca SPP,
fadowanie kondensatoréw nieprzerywajacym zasilaczem moze

o konsumowa¢ prad o okoto 300 mA przez maksymalnie 2
minuty. Dla dalszych szczeg6téw, prosze przeczytaé instrucje
nieprzerywajacego zasilacza SPP.

20. Przywracanie ustawien fabrycznych dekodera

Mozesz zresetowaé¢ dekoder, przywracajagc mu ustawienia fabryczne,
w dowolnym momencie. Uzywajac jakiejkolwiek stacji kontroli DCC, wystarczy
wprowadzi¢ jakakolwiek warto$§¢ numeryczna (inng od 128) w CV8, w wyniku
czego wszystkie CV beda miaty warto$¢ fabryczng (zobacz kolumne Warto$é
Fabryczna w tabeli CV). Dekodery moga by¢ réwniez zresetowane
poprzez uzycie Programatora tOm; dla tego samego wyniku, wcisnij przycisk
"Zresetuj CV" (Reset CVs) w zaktadce Oprogramowanie sprzetowe (Firmware).

Istniejg 2 CV, ktére stanowig wyjatki, ich zawarto§¢ nie jest usuwana

w przypadku resetowania. Sg to CV105 i CV106, przeznaczone do przechowywania
konkretnych informacji uzytkownika (numer seryjny, identyfikator, numer
inwentaryzacyjny, itd.). Ich zawarto$¢ zostanie zmieniona tylko przez bezposrednie
napisanie, resetowanie dekodera nie zmodyfikuje ich zawartosci.

Aktualizacja  oprogramowania  sprzgtowego  wprowadzi ~ warto$ci

- -

fabryczne w CV105 i CV106. Aby zachowa¢ ich warto$ci, stwérz kopie
zapasowa CV przed aktualizacja oprogramowania sprzgtowego (za
pomoca Programatora tOm)

Przy resetowaniu dekodera Lokommander II, CV

podiaczonych modutéw SUSI nie zostang zresetowane.
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21. Wtérne ustawianie adresu (blokowanie dekodera)

Podczas uzywania kilku dekoderéw w tej samej obudowie
lokomotywy, warto jest uzy¢ adresowania wtdérnego, ktére pozwoli na
wybranie dekodera przy wydawaniu polecenia. W ten sposéb kazdy
z dekoderéw, ktére sg w tej samej obudowie (lokomotywy), moze by¢
programowany na Torze Programowania bez konieczno$ci wyjmowania
go. Adresy wtdrne nalezy zaprogramowa¢ w CV16 zanim dekodery
(w naszym przypadku listwa o$wietleniowa Shine Maxi Digi 02
z dekoderem poktadowym) zostang zamontowane w tej samej obudowie.

Zakres adreséw wtérnych wynosi 1-7 (warto$¢ 0 oznacza, ze adresowanie

wtdrne nie jest uzywane). Pozwala to na uzywanie maksymalnie 7 dekoderow
w tej samej obudowie wagonu czy lokomotywy.

Jeeli wartos¢ CV16 jest rézna od zera, dekodery beda akceptowaty
polecenia programowania tylko jesli adres wtérny dekodera, ktéry ma by¢

programowany, jest uprzednio zaprogramowany w CV15, i jest ma taka sama

warto$¢ jak CV16 (ktéra powinna by¢ taka sama jak CV16 dekodera
w poleceniu).

UWAGA: nawet CV16 moze by¢ programowany tylko wtedy,

kiedy w CV 15 jest zaprogramowana prawidtowa wartos¢

Przy uzywaniu adresowania wtérnego warto jest pamictaé, ze jedynym
CV, ktéry moze by¢ odczytywany i zapisywany bez znania adresu wtérnego
jest CV15. Z tego powodu wartosci, z ktérych mozna korzystac, sa ograniczone
do zakresu 1-7. Jezeli zapomnisz adresu wtérnego dekodera, mozesz go znalez¢
w ciaggu 7 iteracji.

Taki sposéb dostgpu/programowania CV dekodera jest uzyteczny
w przypadku szynobuséw czy zestawéw potaczonych na state, ktére majg
wbudowane wigcej dekoderéw i wysoce niedogodnym byltoby programowanie
ich w tradycyjny sposéb (na Torze Programowania wszystkie dekodery
miatyby zaprogramowane te same warto$ci CV, co zazwyczaj nie jest pozadane).
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Dzigki przypisaniu adreséw wtérnych kazdemu dekoderowi szynobusu lub
zespolu wagondéw, kiedy umiescisz je na Torze Programowania, programowany
bedzie tylko dekoder, dla ktérego CV15 = CV16. W ten sposéb mozemy
programowac kilka dekoderéw niezaleznie od siebie, nawet jesli znajdujg si¢ na
torze programowania w tym samym czasie.

22. Aktualizacja oprogramowania sprzetowego (firmware)

Mozesz zaktualizowa¢ oprogramowanie operacyjne (zwane sprzgtowym
[firmware]) dekodera Lokommander II w kazdym momencie. Nowe wersje
oprogramowania sprzgtowego sg tworzone, aby wyeliminowa¢ btedy w dziataniu

dekoderéw lub wprowadzi¢ nowe funkcje. Taka aktualizacja moze by¢ wykonana
przez ciebie, bez wyjmowania dekodera z lokomotywy, poprzez Programator
tOm. Pliki aktualizacyjne Programatora tOm dla oprogramowania operacyjnego

i sprzgtowego mozna pobra¢ ze strony train-O-matic. Wskazéwki odnosnie
przeprowadzenia aktualizacji znajdziesz w instrukcji obstugi Programatora tOm.

Mozesz znalez¢ wersje¢ oprogramowania sprz¢towego odczytujac ponizsze
CV:

CV253 wersja oprogramowania sprzgtowego (3)
CV254 podwersja oprogramowania sprzgtowego (5)
CV254 wbudowana wersja, wyzszy bajt (0)

CV256 wbudowana wersja, nizszy bajt (200)

Dla uzytkownikéw dekoderéw ze starszymi wersjami oprogramowania
sprzetowego, niektére funkcje zawarte w tej instrukcji moga by¢ niedostgpne.

23. Specjalnia wersja oprogramowania sprzetowego dla silnika 3V

Ta specjalna wersja oprogramowania sprzgtowego Lokommandera II jest
przydatna dla modeli kolejkowych, w ktérych, z ré6znych powodéw (rozstaw
toréw, fizyczne wymiary), niemozliwe jest uzywanie standardowych silnikow,
jedynie silnikéw nisko-napigciowych.

Aby zagwarantowa¢ panowanie nad silnikiem 3V, w oprogramowaniu
sprzetowym Lokommandera II zostaly wprowadzone modyfikacje oraz uzycie
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dodatkowego sprzetu. Dzigki przeczytaniu Rozdziatu 12 (w instrukcji
obstugi Lokommandera II) mozemy zrozumie¢ zasady kontroli silnika.
Latwo zauwazy¢, ze pomiar napigcia elektromotorycznego (BEMF) jest
wykonywany w regularnych odstgpach czasu. Dla silnika 3V to
napiecie jest znacznie nizsze. Aby pokona¢ t¢ niedogodnos¢, uzyliSmy
zewnetrznego  wzmacniacza. Odczytu  wzmocnionego napigcia
dokonuje si¢ na jednym z wyjs¢ logicznych (AUX6) dekodera, ktére w
oprogramowaniu jest skonfigurowane dla wejsScia analogicznego.
Réwniez polecenia separatora napiecia BEMF sg wykonywane za
pomocg innego wyjscia logicznego (AUXS).

Silnik 3-volt jest rOwniez zasilany pulsami PWM o 12-16 V ze
zmiennym cyklem pracy, tak jak standardowe silniki. Oprogramowanie

sprzgtowe ogranicza wspdlczynnik wypelnienia, aby zapobiec
przepaleniu silnika 3V. Aby ograniczy¢ prady szczytowe, ktére moga
si¢ pojawi¢ w silniku 3V podczas dostarczania sygnalu PWM, do
silnika podtaczone sg szeregowo dwa rezystory.

Wyjscie AUX2 jest przeznaczone dla polecen SPP (pakietu
zewnetrznego kondensatora).

Do kontroli §wiatet i wyj$¢ pomocniczych pozostaja mniej niz 3
wyjscia. Dla dekodera ze zlaczem NEXTI1S8, wyjécia FL, RL,
AUX1 i AUX3-AUX4 (tylko jesli interfejs SUSI nie jest uzywany
pozostaja dostepne dla §wiatet.

To specjalne oprogramowanie sprzgtowe moze by¢ uzywane
w Lokommanderze II jednego z ponizszych rodzajéw: NEXTI18,
MTC21, PLUX22.

Dekodery dostarczane razem z tym specjalnym oprogramowaniem
sprzetowym moga by¢ uzywane tylko dla celow kontroli nad silnikiem
3V i tylko z dofaczonymi obwodami sprzetowymi. Poprzez aktualizacje
mozesz wréci¢ do uzywania zwyktej wersji dla silnikéw 12-16V.
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24. AKkcesoria

* Programator tOm jest interfejsem na PC uzywanym do
programowania dekoderéw mobilnych DCC.

* shine FDT, shine LT, shine micro s3 modutami LED dla
oswietlenia lokomotywy i wagonoéw

* shine mini / midi / maxi digi / ana sa to LED sticki dla
wewnetrznego oswietlenia wagonow

* TD Maxi, TD Roco to dekodery dla urzagdzehn na makiecie

Dla szczegétéw odnosnie akcesoridw i kompletnej listy
produktéw kolejkowych odwiedz strong: www.train-o-matic.com/

25. Wsparcie techniczne

Jezeli masz jakiekolwiek pytania lub sugestie odno$nie

produktéw  train-o-matic, mozesz do nasz napisaC na
support@train-o-matic.com

Z checig przyjmiemy pozytywng lub negatywnag krytyke.
Nieustannie pracujemy nad optymalizacja oprogramowania
sprzetowego, dodajac nowe funkcje 1 poprawiajac btedy, ktére wcigz

moga si¢ pojawic.
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26. Tabela parametrow konfiguracyjnych (CV) dekodera

W tabeli na nastgpnych stronach wypisane sa wszystkie CV dekoderéw Lokommander II. Zalecamy
zmienianie CV tylko jesli jeste§ pewien funkcji przez nie pelnionych i wynikéw twoich dziatan.

Nieprawidtowe ustawienia CV mogg negatywnie wplywa¢ na dziatanie dekodera lub wywotywac
nieprawidlowe odpowiedzi na polecenia transmitowane do dekodera. Kolumna “CV” zawiera numer CV,

kolumna “Warto$¢ Fabryczna” zawiera "wyjSciowg" wartos¢ CV (po zresetowaniu dekodera, wszystkie
CV beda miaty warto$¢ zgodng z ta kolumna), kolumna "Zakres Warto$ci" zawiera zakres mozliwych do
uzycia wartosci dla kazdego CV, a kolumna "Opis" zawiera nazwg (jesli jest ustalona nazwa) i informacje

o funkcji CV, jak i réwniez odwotania do powigzanego rozdziatu

cV Wartos$¢ \?Vazirtzséci Opis
Fabryczna

1 3 0-127 Krétki Adres Dekodera, 7 bitéw

2 3 1-255 | Vmin predko$¢ minimalna

3 5 0-63 Wskaznik Przyspieszenia, 0=Najszybsze przyspieszenie

4 5 0-63 Wskaznik Zwolnienia, 0=Najwieksze zwolnienie

5 00 1-255 | Vmax predko§¢ maksymalna

6 60 0-255  |V&r =[25%-75%]Vmax
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7 105 - Wersja Oprogramowania (tylko do odczytu)

8 78 - ID Producenta/RESET (do odczytu 78 = train-O-matic, kazda zapisana
wartos¢, poza 128, zresetuje dekoder do wartos$ci fabrycznych)

9 3 0-9 Algorytm Kontroli Silnika, 0-8
Okreslony przez uzytkownika = 9 (zob. rozdziat 12 i CVy 128-130)

13 |0 0-255 |Tryb Analogowy, Naprzemienny Tryb Funkcji Status F1-F8

Bit 0=0(0): F1 nieaktywna w trybie Analogowym
=1(1): FI aktywna w trybie Analogowym

Bit 1 =0(0): F2 nieaktywna w trybie Analogowym
=1(2): F2 aktywna w trybie Analogowym

Bit 2 =0(0): F3 nieaktywna w trybie Analogowym
=1(4): F3 aktywna w trybie Analogowym

Bit 3 =0(0): F4 nieaktywna w trybie Analogowym
= 1(8): F4 aktywna w trybie Analogowym

Bit 4 =0(0): F5 nieaktywna w trybie Analogowym
= 1(16): F5 aktywna w trybie Analogowym

Bit 5 =0(0): F6 nieaktywna w trybie Analogowym
= 1(32): F6 aktywna w trybie Analogowym

Bit 6 = 0(0): F7 nieaktywna w trybie Analogowym
= 1(64) F7 aktywna w trybie Analogowym

Bit 7=0(0): F8 nieaktywna w trybie Analogowym
= 1(255): F8 aktywna w trybie Analogowym
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14 | 3= 0-255 | Tryb Analogowy, Naprzemienny Tryb Funkcji. Status FOf, FOr,
F9-F14
1+ Bit 0 = 0(0): FOf nieaktywna w trybie Analogowym
=1(1): FOf aktywna w trybie Analogowym
2 Bit 1 =0(0): FOr nieaktywna w trybie Analogowym
=1(2): FOr aktywna w trybie Analogowym
Bit 2 = 0(0): F9 nieaktywna w trybie Analogowym
=1(4): F9 aktywna w trybie Analogowym
Bit 3 =0(0): F10 nieaktywna w trybie Analogowym
=1(8): FI10 aktywna w trybie Analogowym
Bit4 =0(0): F11 nieaktywna w trybie Analogowym
=1(16): F11 aktywna w trybie Analogowym
Bit 5 =0(0): F12 nieaktywna w trybie Analogowym
= 1(32): F12 aktywna w trybie Analogowym
Bit 6 = 0(0): F13 nieaktywna w trybie Analogowym
= 1(64) F13 aktywna w trybie Analogowym
Bit 7=0(0): F14 nieaktywna w trybie Analogowym
= 1(255): F14 aktywna w trybie Analogowym
15 |0 0-7 LockValue (Warto$é Blokowania): Wprowadz warto$é pasujaca do Lock ID w CV16,

aby odblokowaé programowanie CV. Zadne dziatania ani ACK nie beda przeprowadzane

przez dekoder, kiedy LockValue ré6zni si¢ od LockID. W tej sytuacji dozwolone jest tylko
zapisywanie CV15.
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16| 0 0-7 LockID: Aby zapobiec przypadkowemu programowaniu, uzywaj unikalnych
numeréw ID dla dekoderéw z tym samym adresem.

17| 192 192-255  |Adres Rozszerzony, Wysoki Bajt

18] 3 0-255 | Adres Rozszerzony, Niski Bajt

191 O 0-127 | Adres Ztozony
Jesli CV #19 > 0: Predkos¢ i kierunek jest definiowany przez ten adres ztozony
(nie indywidualny adres w CV #1 or #17+18); funkcje sg kontrolowane przez
adres ztozony lub indywidualny, zobacz CV #21 + 22.

21| O 0-255  |Funkcje zdefiniowane ponizej b¢dg kontrolowane przez adres ztozony.

Bit 0 = 0(0): F1 kontrolowana przez adres indywidualny
=1(1): .... przez adres zlozony

Bit 1 =0(0): F2 kontrolowana przez adres indywidualny
=1(2): .... przez adres zlozony

Bit 2 = 0(0): F3 kontrolowana przez adres indywidualny
=1(4): .... przez adres zloZzony

Bit 3 =0(0): F4 kontrolowana przez adres indywidualny
=1(8): .... przez adres ztozony

Bit 4 = 0(0): F5 kontrolowana przez adres indywidualny
=1(16): .... przez adres zlozony

Bit 5 = 0(0): F6 kontrolowana przez adres indywidualny
=1(32): .... przez adres zloZzony

Bit 6 = 0(0): F7 kontrolowana przez adres indywidualny
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= 1(64): .... przez adres zlozony
Bit 7=0(0): F8 kontrolowana przez adres indywidualny
= 1(255): .... przez adres ztozony
22 |0 0-63 Funkcje zdefiniowane ponizej beda kontrolowane przez adres ztozony.
Bit 0 = 0(0): FO (do przodu) kontrolowana przez adres indywidualny
=1(1): .... przez adres ztozony
Bit 1 =0 (0): FO (do tytu) kontrolowana przez adres indywidualny
=12): .... przez adres ztozony
Bit 2 =0(0): F9 kontrolowana przez adres indywidualny
=1(4): .... przez adres ztozony
Bit 3 =0(0): F10 kontrolowana przez adres indywidualny
= 1(8): .... przez adres ztozony
Bit 4 =0(0): F11 kontrolowana przez adres indywidualny
=1(16): .... przez adres ztozony
Bit 5 =0(0): F12 kontrolowana przez adres indywidualny
=1(32): .... przez adres ztozony
27 51= 0-7 Konfiguracja Automatycznego Zatrzymywania Dekodera
Bit0 = 0(0) Wytacz Auto Stop w obecnosci asymetrycznego sygnatu DCC, ktdry jest
bardziej pozytywny na prawej szynie
1+ = 1(1) Wiacz Auto Stop w obecno$ci asymetrycznego sygnatu DCC, ktéry jest

bardziej pozytywny na prawej szynie
Bitl = 0(0) Wytacz Auto Stop w obecnosci asymetrycznego sygnatu DCC, ktéry jest
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bardziej pozytywny na lewej szynie

2+ = 1(2) Wiacz Auto Stop w obecno$ci asymetrycznego sygnatu
DCC, ktéry jest bardziej pozytywny na lewej szynie
Bit2 — nieuzywany
Bit3 — nieuzywany
Bit4 = 0(0) Wylacz Auto Stop w obecno$ci odwrdconej polaryzacji DC
16+ = 1(16) Wiacz Auto Stop w obecnosci odwréconej polaryzacji DC
Bit5 = 0(0) Wylacz Auto Stop w obecno$ci odwréconej polaryzacji DC
32 = 1(32) Wiacz Auto Stop w obecnos$ci odwréconej polaryzacji DC
Bit6 — nieuzywany
Bit7 = 0(0) Wylacz Auto Stop w obecno$ci hamowania do predkosci zero
= 1(128) Wiacz Auto Stop w obecno$ci hamowania do predkosci zero
28 0-3 Konfiguracja RailCom
Bit 0 = 0(0): CHI Emisja Adresu Wylaczona
=1(1): CH1 Wmisja Adresu Witaczona
Bit 1 =0 (0): CH2 Transmisja danych Wylaczona
= 1(2): CH2 Transmisja danych Wiaczona
29 | 10= 0-63 Kpnfiguracja D?nych
Bit 0 = 0(0): Kierunek lokomotywy normalny
= 1(1): Kierunek lokomotywy odwrécony
Bit 1 =0(0): FL kontrolowane przez bit 4 w instrukcjach Predkosci i Kierunku
2+ = 1(2): FL kontrolowane przez bit 4 w grupie funkcyjnej jednej instrukcji
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Bit 2 = 0(0): Konwersja Zrédta Zasilania NMRA Tylko Cyfrowe (tylko DCC)
= 1(4): Konwersja Zrédta Zasilania Wtaczona (DC + DCC)

Bit 3 = 0(0): Dwukierunkowa Komunikacja wylagczona
= 1(8): Dwukierunkowa Komunikacja wtaczona.

Bit 4 = 0(0): predko$¢ ustawiana tabelg przez parametry konfiguracyjne #2.#5, i #6
= 1(16): predkos¢ ustawiana tabelg przez parametry konfiguracyjne #66-#95

Bit 5 =0(0): jedno-bajtowe adresowanie (krétkie adresowanie)
= 1(32): dwu-bajtowe adresowanie (rozszerzone/dtugie adresowanie)

Bit 6 - Nieuzywany
Bit 7 - Nieuzywany

30

0-15

Informacje o btedach:
=0 - Nie wystapit zaden btad.
=1 (Bit0) - wystapita Ochrona przed Zwarciem w Silniku
=2 (Bitl) - wystagpita Ochrona przed Zwarciem w Wyjs$ciu Aux
=4 (Bit2) - wystapito przegrzanie
= 8 (Bit3) - Zostat przekroczony okres pomiedzy konserwacjami
Jezeli wystapil btad, warto§¢ musi by¢ usunigta poprzez zaprogramowanie “0” w CV30

33

0-255

F0O, Mapowanie ruchu do przodu
Bit 0 = 0(0): Wyjsciel nieaktywne przy FO do przodu
= 1(1): Wyjsciel aktywne przy FO do przodu
Bit 1 =0(0): Wyjscie2 nieaktywne przy FO do przodu
= 1(2): Wyjscie2 aktywne przy FO do przodu
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35.
Bit 2 = 0(0): Wyjscie3 nieaktywne przy FO do przodu

=1(4):
Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):
= 1(1):
Bit 5 = 0(0):
=1(2):
Bit 6 = 0(0):
=1(4):
Bit 7 = 0(0):
= 1(8):

Wyjscie3 aktywne przy FO do przodu
Wyjscie4 nieaktywne przy FO do przodu
Wyjscie4 aktywne przy FO do przodu
Wyijscie5 nieaktywne przy FO do przodu
WyjscieS aktywne przy FO do przodu
Wyjscie6 nieaktywne przy FO do przodu
Wyjscie6 aktywne przy FO do przodu
Wyjscie7 nieaktywne przy FO do przodu
Wyjscie7 aktywne przy FO do przodu
Wyjscie8 nieaktywne przy FO do przodu
Wyjscie8 aktywne przy FO do przodu

34

0-255

FO, Mapowanie ruchu do tytu

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):

Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):

Wyjsciel nieaktywne przy FO do tytu
Wyjsciel aktywne przy FO do tytu
Wyjscie2 nieaktywne przy FO do tytu
Wyjscie2 aktywne przy FO do tytu
Wyjscie3 nieaktywne przy FO do tytu
Wyjscie3 aktywne przy FO do tytu
Wyjscie4 nieaktywne przy FO do tytu
Wyjscie4 aktywne przy FO do tytu
Wyjscie5 nieaktywne przy FO do tytu
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Instrukcja obstugi uzytkownika oprogramowania sprzgtowego 0 1 22
3.5.

= 1(1): Wyjscie5 aktywne przy FO do tytu

Bit 5 = 0(0): Wyjscie6 nieaktywne przy FO do tylu

= 1(2): Wyjscie6 aktywne przy FO do tytu

Bit 5 = 0(0): Wyjscie7 nieaktywne przy FO do tylu

= 1(4): Wyjscie7 aktywne przy FO do tytu

Bit 6 = 0(0): Wyjscie8 nieaktywne przy FO do tylu

= 1(8): Wyjscie8 aktywne przy FO do tytu

35

1

4 dla PLUX22

0-255

F1, Mapowanie ruchu do przodu
Bit 0 = 0(0):Wyjsciel nieaktywne przy F1 d.p.
= 1(1):Wyjsciel aktywne przy F1 do przodu
Bit 1 = 0(0):Wyjscie2 nieaktywne przy F1 d.p.
= 1(2):Wyjscie2 aktywne przy F1 do przodu
Bit 2 = 0(0):Wyjscie3 nieaktywne przy F1 d.p.
= 1(4):Wyjscie3 aktywne przy F1 do przodu
Bit 3 = 0(0):Wyjscie4 nieaktywne przy F1 d.p.
= 1(8):Wyjscie4 aktywne przy F1 do przodu
Bit 4 = 0(0):Wyjscie5 nieaktywne przy F1 d.p.
= 1(1):Wyjscie5 aktywne przy F1 do przodu
Bit 5 = 0(0):Wyjscie6 nieaktywne przy F1 d.p.
= 1(2):Wyjscie6 aktywne przy F1 do przodu
Bit 6 = 0(0):Wyjscie7 nieaktywne przy F1 d.p.
= 1(4):Wyjscie7 aktywne przy F1 do przodu

35
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Instrukcja obstugi uzytkownika oprogramowania sprzgtowego 0 1 22
3.5.

Bit 7 = 0(0):Wyjscie8 nieaktywne przy F1 d.p.
= 1(8):Wyjscie8 aktywne przy F1 do przodu

36

1

8 dla PLUX22

0-255

F1, Mapowanie ruchu do tylu
Bit 0 = 0(0):Wyjsciel nieaktywne przy F1 d.t.
= 1(1):Wyjsciel aktywne przy F1 d.t.
Bit 1 = 0(0):Wyjscie2 nieaktywne przy F1 d.t.
= 1(2):Wyjscie2 aktywne przy F1 d.t.
Bit 2 = 0(0):Wyjs$cie3 nieaktywne przy F1 d.t.
= 1(4):Wyjscie3 aktywne przy F1 d.t.
Bit 3 = 0(0):Wyjscie4 nieaktywne przy F1 d.t.
= 1(8):Wyjscie4 aktywne przy F1 d.t.
Bit 4 = 0(0):Wyjscie5 nieaktywne przy F1 d.t.
= 1(1):Wyjscie5 aktywne przy F1 d.t.
Bit 5 = 0(0):Wyjscie6 nieaktywne przy F1 d.t.
= 1(2):Wyjscie6 aktywne przy F1 d.t.
Bit 6 = 0(0):Wyjscie7 nieaktywne przy F1 d.t.
= 1(4):Wyjscie7 aktywne przy F1 d.t.
Bit 7 = 0(0):Wyjscie8 nieaktywne przy F1 d.t.
= 1(8):Wyjscie8 aktywne przy F1 d.t.

36

37

2
16

PLUX22

dla

0-255

Mapowanie F2
Bit 0 = 0(0): Wyjsciel nieaktywne przy F2
= 1(1): Wyjsciel aktywne przy F2

37
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Instrukcja obstugi uzytkownika oprogramowania sprzgtowego 0 1 22
3.5.

Bit 1 =0(0):
=1Q):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):
=1(1):
Bit 5 =0(0):
=1Q):
Bit 6 = 0(0):
=1(4):
Bit 7 = 0(0):
=1(8):

Wyjscie2 nieaktywne przy F2
Wyjscie2 aktywne przy F2
Wyjscie3 nieaktywne przy F2
Wyjscie3 aktywne przy F2
Wyjscie4 nieaktywne przy F2
Wyjscie4 aktywne przy F2
WyjscieS nieaktywne przy F2
Wyjscie5 aktywne przy F2
Wyjscie6 nieaktywne przy F2
Wyjscie6 aktywne przy F2
Wyjscie7 nieaktywne przy F2
Wyjscie7 aktywne przy F2
Wyjscie8 nieaktywne przy F2
Wyjscie8 aktywne przy F2

38

4
4 dla PLUX22

0-255

Mapowanie F3

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
= 1(4):
Bit 3 = 0(0):

Wyjsciel nieaktywne przy F3
Wyjsciel aktywne przy F3
Wyjscie2 nieaktywne przy F3
Wyjscie2 aktywne przy F3
Wyjscie3 nieaktywne przy F3
Wyjscie3 aktywne przy F3
Wyjscie4 nieaktywne przy F3

38
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Instrukcja obstugi uzytkownika oprogramowania sprzgtowego 0 1 22
3.5.

=1(8):
Bit 4 = 0(0):
=1(1):
Bit 5 =0(0):
=12):
Bit 6 = 0(0):
=1(4):
Bit 7 = 0(0):
=1(8):

Wyjscie4 aktywne przy F3
Wyjscie5 nieaktywne przy F3
Wyjscie5 aktywne przy F3
Wyjscie6 nieaktywne przy F3
Wyjscie6 aktywne przy F3
Wyjscie7 nieaktywne przy F3
Wyjscie7 aktywne przy F3
Wyjscie8 nieaktywne przy F3
Wyjscie8 aktywne przy F3

39

8

8 dla PLUX22

0-255

Mapowanie F4

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(Q2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):
=1(1):
Bit 5 = 0(0):
=1(Q2):

Wyjsciel nieaktywne przy F4
Wyjsciel aktywne przy F4
Wyjscie2 nieaktywne przy F4
Wyjscie2 aktywne przy F4
Wyjscie3 nieaktywne przy F4
Wyjscie3 aktywne przy F4
Wyjscie4 nieaktywne przy F4
Wyjscie4 aktywne przy F4
Wyjscie5 nieaktywne przy F4
WyjscieS aktywne przy F4
Wyjscie6 nieaktywne przy F4
Wyjscie6 aktywne przy F4

39
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Instrukcja obstugi uzytkownika oprogramowania sprzgtowego 0 1 22
3.5.

Bit 6 = 0(0):
=1(4):
Bit 7 = 0(0):
=1(8):

Wyjscie7 nieaktywne przy F4
Wyjscie7 aktywne przy F4
Wyjscie8 nieaktywne przy F4
Wyjscie8 aktywne przy F4

40

16
16 dia

PLUX22

0-255

Mapowanie F5

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=12):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):
= 1(1):
Bit 5 =0(0):
=12):
Bit 6 = 0(0):
=1(4):
Bit 7 = 0(0):
=1(8):

Wyjsciel nieaktywne przy F5
Wyjsciel aktywne przy F5
Wyjscie2 nieaktywne przy F5
Wyjscie2 aktywne przy F5
Wyjscie3 nieaktywne przy F5
Wyjscie3 aktywne przy F5
Wyjscie4 nieaktywne przy F5
Wyjscie4 aktywne przy F5
Wyjscie5 nieaktywne przy F5
Wyjscie5 aktywne przy F5
Wyjscie6 nieaktywne przy F5
Wyjscie6 aktywne przy F5
Wyjscie7 nieaktywne przy F5
Wyjscie7 aktywne przy F5
Wyjscie8 nieaktywne przy F5
Wyjscie8 aktywne przy F5

40

41

32

0-255

Mapowanie F6

41
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Instrukcja obstugi uzytkownika oprogramowania sprzgtowego 0 1 22
3.5.

32 dia
PLUX22

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
= 1(4):
Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):
=1(1):
Bit 5 = 0(0):
=1(2):
Bit 6 = 0(0):
= 1(4):
Bit 7 = 0(0):
=1(8):

Wyjsciel nieaktywne przy F6
Wyjsciel aktywne przy F6
Wyjscie2 nieaktywne przy F6
Wyjscie2 aktywne przy F6
Wyjscie3 nie aktywne przy F6
Wyjscie3 aktywne przy F6
Wyjscie4 nieaktywne przy F6
Wyjscie4 aktywne przy F6
Wyjscie5 nieaktywne przy F6
Wyjscie5 aktywne przy F6
Wyjscie6 nieaktywne przy F6
Wyjscie6 aktywne przy F6
Wyjscie7 nieaktywne przy F6
Wyjscie7 aktywne przy F6
Wyjscie8 nieaktywne przy F6
Wyjscie8 aktywne przy F6

42

64
64 dia

PLUX22

0-255

Mapowanie F7

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):

Wyjsciel nieaktywne przy F7
Wyjsciel aktywne przy F7
Wyjscie2 nieaktywne przy F7
Wyjscie2 aktywne przy F7
Wyjscie3 nieaktywne przy F7

42
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= 1(4): Wyjscie3 aktywne przy F7

Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):
= 1(1):
Bit 5 = 0(0):
=1(2):
Bit 6 = 0(0):
=1(4):
Bit 7 = 0(0):
=1(8):

Wyjscie4 nieaktywne przy F7
Wyjscie4 aktywne przy F7
Wyjscie5 nieaktywne przy F7
Wyjscie5 aktywne przy F7
Wyjscie6 nieaktywne przy F7
Wyjscieb aktywne przy F7
Wyjscie7 nieaktywne przy F7
Wyjscie7 aktywne przy F7
Wyjscie8 nieaktywne przy F7
Wyjscie8 aktywne przy F7

43

128

16 dia
PLUX22

0-255

Mapowanie F8

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 = 0(0):
=1(Q2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):
=1(1):

Wyjsciel nieaktywne przy F8
Wyjsciel aktywne przy F8
Wyjscie2 nieaktywne przy F8
Wyjscie2 aktywne przy F8
Wyjscie3 nieaktywne przy F8
Wyjscie3 aktywne przy F8
Wyjscie4 nieaktywne przy F8
Wyjscie4 aktywne przy F8
Wyjscie5 nieaktywne przy F8
WyjscieS aktywne przy F8

43
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Bit 5 =0(0): Wyjscie6 nieaktywne przy F8

=1(2):
Bit 6 = 0(0):
=1(4):
Bit 7 = 0(0):
=1(8):

Wyjscie6 aktywne przy F8
Wyjscie7 nieaktywne przy F8
Wyjscie7 aktywne przy F8
Wyjscie8 nieaktywne przy F8
Wyjscie8 aktywne przy F8

44

0

32 dla
PLUX22

0-255

Mapowanie F9

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 =0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 =0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):

Wyjsciel nieaktywne przy F9
Wysciel aktywne przy F9
Wyjscie2 nieaktywne przy F9
Wyjscie2 aktywne przy F9
Wyjscie3 nieaktywne przy F9
Wyjscie3 aktywne przy F9
Wyjscie4 nieaktywne przy F9
Wyjscie4 aktywne przy F9
Wyjscie5 nieaktywne przy F9

= 1(16):Wyjscie5 aktywne przy F9

Bit 5 = 0(0):

Wyjscie6 nieaktywne przy F9

= 1(32):Wyjscie6 aktywne przy F9
Bit 6 = 0(0): Wyjscie7 nieaktywne przy F9

= 1(64): Wyjscie7 aktywne przy F9
Bit 7 = 0(0): Wyjscie8 nieaktywne przy F9

44
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= 1(128): Wyjscie8 aktywne przy F9

45

0

64 dia
PLUX22

0-255

Mapowanie F10
Bit 0 = 0(0): Wyjsciel nieaktywne przy F10
= 1(1): Wyjsciel aktywne przy F10
Bit 1 = 0(0): Wyjscie2 nieaktywne przy F10
= 1(2): Wyjscie2 aktywne przy F10
Bit 2 = 0(0): Wyjscie3 nieaktywne przy F10
= 1(4): Wyjscie3 aktywne przy F10
Bit 3 = 0(0): Wyjscie4 nieaktywne przy F10
= 1(8): Wyjscie4 aktywne przy F10
Bit 4 = 0(0): Wyjscie5 nieaktywne przy F10
= 1(16):WyjscieS aktywne przy F10
Bit 5 = 0(0): Wyjscie6 nieaktywne przy F10
= 1(32):Wyjscie6 aktywne przy F10
Bit 6 = 0(0): Wyjscie7 nieaktywne przy F10
= 1(64):Wyjscie7 aktywne przy F10
Bit 7 = 0(0): Wyjscie8 nieaktywne przy F10
= 1(128): Wyjscie8 aktywne przy F10

45

46

0
128

PLUX22

dla

0-255

Mapowanie F11

Bit 0 = 0(0): Wyjsciel nieaktywne przy F11
= 1(1): Wyjsciel aktywne przy F11

Bit 1 = 0(0): Wyjscie2 nieaktywne przy F11

46

Strona 65 z 91




Lokommander II Wersja

Instrukcja obstugi uzytkownika oprogramowania sprzgtowego 0 1 22
3.5.

= 1(2): Wyjscie2 aktywne przy F11
Bit 2 = 0(0): Wyjscie3 nieaktywne przy F11
= 1(4): Wyjscie3 aktywne przy F11
Bit 3 = 0(0): Wyjscie4 nieaktywne przy F11
= 1(8): Wyjscie4 aktywne przy F11
Bit 4 = 0(0): Wyjscie5 nieaktywne przy F11
= 1(16):Wyjscie5 aktywne przy F11
Bit 5 = 0(0): Wyjscie6 nieaktywne przy F11
= 1(32):Wyjscie6 aktywne przy F11
Bit 6 = 0(0): Wyjscie7 nieaktywne przy F11
= 1(64):Wyjscie7 aktywne przy F11
Bit 7 = 0(0): Wyjscie8 nieaktywne przy F11
= 1(128):Wyjscie8 aktywne przy F11

47

0

4 dla PLUX22

0-255

Mapowanie F12

Bit 0 = 0(0): Wyjsciel nieaktywne przy F12
= 1(1): Wyjsciel aktywne przy F12

Bit 1 = 0(0): Wyjscie2 nieaktywne przy F12
= 1(2): Wyjscie2 aktywne przy F12

Bit 2 = 0(0): Wyjscie3 nieaktywne przy F12
= 1(4): Wyjscie3 aktywne przy F12

Bit 3 = 0(0): Wyjscie4 nieaktywne przy F12
= 1(8): Wyjscie4 aktywne przy F12

47
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Bit 4 = 0(0): Wyjscie5 nieaktywne przy F12
= 1(16):Wyjscie5 aktywne przy F12
Bit 5 = 0(0): Wyjscie6 nieaktywne przy F12
= 1(32):Wyjscie6 aktywne przy F12
Bit 6 = 0(0): Wyjscie7 nieaktywne przy F12
= 1(64):Wyjscie7 aktywne przy F12
Bit 7 = 0(0): Wyjscie8 nieaktywne przy F12
= 1(128): Wyjscie8 aktywne przy F12

48 255 0-255 | Wyjscie I Intensywnosc swiata, [1-255]
49 255 0-255 | Wyjscie 2 IntensywnoS$¢ Swiatla, [1-255]
50 255 0-255 | Wyjscie 3 Intensywnos¢ $§wiatla, [1-255]
51 255 0-255 | Wyjscie 4 Intensywnos$¢ swiatla, [1-255]
52 255 0-255 | Wyjscie 5 Intensywno$¢ Swiatla, [1-255]
53 255 0-255 | Wyjscie 6 Intensywnos$¢ §wiatla, [1-255]
54 255 0-255 | Wyjscie 7 Intensywno$¢ $wiatla, [1-255]
55 255 0-255 Wyjscie 8 Intensywno$¢ Swiatta, [1-255]
56 255 0-255 | Wyjscie 9 Intensywnos$¢ §wiatta, [1-255]
57 255 0-255 | Wyijdcie 10 Intensywno$¢ §wiatla, [1-255]
60 0.1, PID Silnika i Kontrola PWM

128, Bit 0= 0(0): Kontrola PID Wytaczona

129 = 1(1): Kontrola PID Wlaczona
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Tnstrukc obshugi uzytkownika oprogramowana spragtoviego 0.1.22
Bit7 = 0(0): Czestotliwos¢ PWM Silnika 32kHz
= 1(128): Czgstotliwos¢ PWM Silnika 16kHz
61 |80 0-255 | PID P state
62 |120 0-255 |PID I stale
63 |40 0-255 |PID D state
64 |1 0-15 Hamowanie, 0-Brak hamowania, 1-15 Wskaznik hamowania, Warto$¢ wptywa na Stata
Droge Hamowania,
1-Warto$¢ Najkrétszej Drogi Hamowania przy maksymalnej Predko$ci, Zwigksz warto$¢
aby zwigkszy¢ droge hamowania, Droga=Warto$¢ x Najkrétsza Droga
65 |0 0-255 | OpéznienieHamowania, 0-Brak Opdznienia, Aby niewiele zwickszyé droge zatrzymania,
zwigksz warto§¢, OpdéznienieHamowania = Warto$¢ * 8ms (ms)
Dodatkowa Droga = Predko§¢Max * OpdznienieHamowania
Np: 200ms(opdznienie)=8(ms)*25(wartos$¢)
67 |2 1-255 | Tabela Predkosci Warto$¢ 1 Progu
94 1240 1-255 | Tabela Predkoéci Warto$¢ 28 Progu
95 11 1-10 limit uchybu PID
105 |0 0-255 DANE uzytkownika
106 |0 0-255 | DANE uzytkownika
112 |50 1-127 | Efekt Blakniecia Swiatet WEACZONY (opéznienie wiaczone). np.:1=8ms. 15=120ms 125=1000ms
113 |25 1-127 | Efekt Blakniecia Swiatet WYEACZONY (opéznienie wytaczone)
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3.5.
114 | 4 0-255 Predko$¢ manewrowa, Mapowanie funkcji F1-F8, F3 fabryczne
115 | 8 0-255 | Wylacz Przyspieszenie Spowolnienie, Mapowanie funkcji, F4 fabryczne
116 | 16 0-255 Wylacz Stale Hamowanie, Mapowanie funkcji, FS fabryczne
117 | 0 0-255 | Brak efektu(Zanikania) przy AUX, kontynuacja sygnatu, Mapowanie Wy;j$¢
Bit 0 = 0(0): FL moze gasna¢ i zanika¢ (sygnat PWM)
= 1(1): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy FL
Bit 1 =0(0): RL moze gasng¢ i zanika¢ (sygnat PWM)
= 1(2): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy RL
Bit 2 = 0(0): AUX1 moze gasna¢ i zanika¢ (sygnat PWM)
= 1(4): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy AUX1
Bit 3 =0(0): AUX2 moze gasnac i zanika¢ (sygnal PWM)
= 1(8): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy AUX2
Bit 4 = 0(0): AUX3 moze gasna¢ i zanika¢ (sygnal PWM)
= 1(16): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy AUX3
Bit 5 = 0(0): AUX4 moze gasna¢ i zanika¢ (sygnal PWM)
= 1(32): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy AUX4
Bit 6 = 0(0): AUXS moze gasna¢ i zanika¢ (sygnal PWM)
= 1(64): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy AUXS
Bit 7 = 0(0): AUX6 moze gasna¢ i zanika¢ (sygnat PWM)
= 1(128): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy AUX6
118 | O 0-12 Mapowanie Wyj$¢ Elektrycznych Sprzegéw. Tylko jedno z wyj$é moze by¢

skonfigurowane jako Wyjscie ESprzegu
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3.5.

CV118 =0, Zadne z AUX niewybrane dla dziatania Esprzegu
CV118 =1, FL wybrane dla dziatania Esprzegu

CV118 =2, RL wybrane dla dziatania Esprzegu

CV118 =3, AUX1 wybrane dla dziatania Esprzegu

CV118 =12, AUX10 wybrane dla dziatania Esprzegu

=1(1):
Bit 1 =0(0):
=1(2):
Bit2 =0(0):
=1(4):
Bit3 =0(0):
=1(8):

119 | 50 0-255 | Elektryczny Sprzeg, Czas_dziatania = Warto$¢*8ms, np: 400ms=50*8ms
120 | 50 0-255 | Rozdzielanie, Czas ruchu Lokomotywy=Warto$¢*8ms, np: 400ms=50*8ms
121 | 50 0-255 | Rozdzielanie predkosci jazdy Lokomotywy
122 | 71 0-255 | Konfiguracja:

Bit 0 =0(0): piny SUSI uzywane jako Wyjscia PWM (AUX)

piny SUSI uzywane jako SUSI CLK/SUSI DANE lub Locowire
Interfejs Locowire aktywny

Interfejs SUSI aktywny

Brak transmisji L.adunku? przez SUSI

Transmisja Ladunku przez SUSI aktywna

Wazenie PWM Silnika WYLACZONE

Wazenie PWM Silnika z odchyleniem napi¢cia szynowego

Bit 4,5=00(0): Brak dziatania Push-Pull
= 10(16) dziatanie Push-Pull bez przystankéw posrednich aktywne
=01(32) dziatanie Push-Pull z przystankami posrednimi aktywne
= 11(48) Niedozwolone, nalezy unikac!
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3.5.

Bit 6 =0(0): FL/RL nieaktywne podczas aktualizacji oprogramowania sprzgtowego
= 1(64): Podczas aktualizacji oprogramowania sprz¢gtowego wyjsia FL/RL migaja
Bit7 =0(0): Brak zapisywania
= 1(128): Wtacz zapisywanie QoS i Temperatury do Eeprom
125 116 U-255 Uplynigcie limitu czasu SPP (Smart Power Pack)=16ms*Warto$¢ Np: =16ms*16=256ms
124 10 0-1 Tryb Esprzegu
CV124 =0, Wyjscie PWM
CV124 =1, Cale Wyjscie na wybranym w CV118 AUX
126 | 102 0-255 | SUSI transport CV, SUSI CV=800+Warto$¢
127 0-255 | SUSI transport DANYCH, Dane pisane do CV=800+cv126
128 | 1 1-4 Jezeli CV9 = 9, tryb uzytkownika Okres PWM
129 | 6 1-10 Jezeli CV9 =9, tryb uzytkownika $rednia Bemf
130 | 6 1-12 Jezeli CV9 = 9, tryb uzytkownika opéznienie Bemf
133 Odczyt temperatury czipu. Najpierw odczyt funkcji F5 musi by¢ Wlaczony
i Wylaczony
134 | 100 60-120 | LimitTemperatury, 850 C ochrony Temperatury
135 0-100% | Obecna wartoé¢ QoS (Quality of Service)(Jako$ci Sygnatu) (tylko po zapisaniu przez F5,
jesli funkcja jest wlaczona w CV122 bit 7. Tylko do Odczytu
136 0-100% Najgorsza warto$¢ QoS (Quality of Service)(Jakosci Sygnatu) (tylko po zapisaniu przez F5, jesli
funkcja jest wiaczona w CV122 bit 7. Tylko do Odczytu
137 [ 60 0-255 Vsrednia dla Kompensacji Obciazenia ($rednia predkos¢ dla Kompensacji Obciazenia)
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138 [ 150 0-255 | Kompensacja Obcigzenia przy Vmin
139 | 100 0-255 Kompensacja Obciazenia przy Vsredniej (moze by¢ rézna od Vsr)
140 | 80O 0-255 Kompensacja Obcigzenia przy Vmax
1411 14 0-50 Czuto$¢ ABC, progi wykrywania ABC co 0.1V (14 => prég 1,4V)
142 ] 10 0-255 | Czas oczekiwania kiedy nieruchoma w trybie wahadtowym, w sekundach
143 | 15 0-255 | Predkos¢ do przodu, kiedy niska predkos¢ ABC jest uruchomiona dla kierunku do przodu
144 | 50 0-255 | opéznienie startu ABC po wiaczeniu
145 | 85 0-255 | prég napieciowy rozpoczecia DC, w stopniach co 0,1V (85 => 8,5V)
146 | 65 0-255 | prég napieciowy zatrzymania DC, w stopniach co 0,1V (65 => 6,5V)
147 | 160 0-160 | prég napieciowy maksymalnej predkoéci DC, w stopniach co 0.1V (160 => 16V)
148 | O 1-63 Wskaznik Przyspieszenia Do Tyhu: 0 = uzycie wartoéci CV3
149 1 O 0-63 Wska7znik Spowolnienia Do Tyt 0 = uzycie wartodci CV4
150 | 0 0-15 CBD Hamowanie Do Tytu, 0-uzycie wartosci CV64, 1-15 wartosci Hamowania Do Tytu, Warto$¢
wplywa na Stata Droge Hamowania przy ruchu do tytu,
1-Warto$¢ Najkrétszej Drogi Hamowania przy maksymalnej Predkosci, Zwigksz warto$¢ aby
zwigkszy¢ droge hamowania, Droga=Warto$¢ x Najkrétsza Droga
15110 0-255 CBD OpéznienieHamowania do tytu reverse, 0-uzycie wartosci CV65, Aby niewiele zwigkszy¢
drogg zatrzymania, zwigksz warto$¢, OpéznienieHamowania = Warto$¢ * 8ms (ms)
Dodatkowa Droga = Predko$s¢Max * OpdznienieHamowania
Np: 200ms(op6znienie)=8(ms)*25(wartosc¢)
152 | 10 0-255 | Op6znienie startu SPP (Smart Power Pack) w sekundach, fabrycznie 10s
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153 | 0 0-255 | CBD Hamowanie_droga do przodu
154 |0 0-15 Konfiguracja Konserwacji
Bit0 = 0 (0): funkcja konserwacji wylaczona
=1 (1): funkcja konserwacji wlaczona
Bitl =0 (0): przekroczenie OmK nie jest sygnalizowane w CV30, bit3
=1 (2): przekroczenie OmK jest sygnalizowane w CV30, bit3
Bit2 = 0 (0): przekroczenie OmK nie jest sygnalizowane przez FL/RL
= 1(4): przekroczenie OmK jest sygnalizowane przez FL/RL witaczajace si¢
naprzemiennie z niskg czestotliwoscig
Bit3 = 0 (0): przekroczenie OmK o 50% nie jest sygnalizowane przez FL/RL
= 1(8): przekroczenie OmK o 50% jest sygnalizowane przez FL/RL wtaczajace
si¢ naprzemiennie z wysoka czg¢stotliwoscia
155 | 40 0-255 | Okres miedzy Konserwacjami OmK (w godzinach)
156 0-59 Minuty pracy
157 0-255 | Godziny pracy niski bajt
158 0-255 | Godziny pracy wysoki bajt
159 0-255 | Godziny od ostatniej konserwacji niski bajt
160 0-255 | Godziny od ostatniej konserwacji wysoki bajt
161 | 0 0-255 | CBD Hamowanie_droga do tytu
162 | 100 0-255 | prég napieciowy hamowania DC — zob. rozdziat Btad! Brak zrédta

referencyjnego.
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Vce > préog  => hamowanie DC
Vcec <prég => przekroczenie limitu czasu SPP

163 | 15 0-255 | Predkos$¢ do tytu, kiedy niska predko$¢ ABC jest uruchomiona dla kierunku do tytu
164 | 255(64) 0-255 | Warto$¢ PWM Silnika dla DC-tryb2

165 | 255 0-255 | wykonywanie potwierdzenia CV mapowania wyj$é - zobacz rozdziat 8

166 | 0 0-255 | Blokowanie wyjs¢ przez FOf (FO ruch do przodu) — zob. rozdziat Btad!

Brak zrédla referencyjnego.

Bit 0 =0(0): FL. nieblokowane przez FO (do przodu)
=1(1): FL  blokowane przez FO (do przodu)

Bit 1 =0(0): FR nieblokowane przez FO (do przodu)
=1(2): FR  blokowane przez FO (do przodu)

Bit 2 =0(0): Aux1 nieblokowane przez FO (do przodu)
= 1(4): Auxl blokowane przez FO (do przodu)

Bit 3 =0(0): Aux2 nieblokowane przez FO (do przodu)
= 1(8): Aux2 blokowane przez FO (do przodu)

Bit 4 = 0(0): Aux3 nieblokowane przez FO (do przodu)
= 1(16): Aux3 blokowane przez FO (do przodu)

Bit 5 =0(0): Aux4 nieblokowane przez FO (do przodu)
=1(32): Aux4 blokowane przez FO (do przodu)

Bit 6 =0(0): Aux5 nieblokowane przez FO (do przodu)
= 1(64): Aux5 blokowane przez FO (do przodu)

Bit7=0(0): Aux6 nieblokowane przez FO (do przodu)
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3.5.195

= 1(128): Aux6 blokowane przez FO (do przodu)

167

0-255

Blokowanie wyj$¢ przez FOr (FO ruch do tytu) — zob. rozdziat Blad! Brak

zrodla referencyjnego.

Bit 0 =0(0): FL  nieblokowane przez FO (do tytu)
=1(1): FL  blokowane przez FO (do tytu)

Bit 1 =0(0): FR  nieblokowane przez FO (do tytu)
=1(2): FR  blokowane przez FO (do tytu)

Bit 2 = 0(0): Auxl nieblokowane przez FO (do tytu)
=1(4): Auxl blokowane przez FO (do tytu)

Bit 3 = 0(0): Aux2 nieblokowane przez FO (do tytu)
= 1(8): Aux2 blokowane przez FO (do tytu)

Bit 4 = 0(0): Aux3 nieblokowane przez FO (do tytu)
=1(16): Aux3 blokowane przez FO (do tytu)

Bit 5 =0(0): Aux4 nieblokowane przez FO (do tytu)
=1(32): Aux4 blokowane przez FO (do tytu)

Bit 6 =0(0): Aux5 nieblokowane przez FO (do tytu)
= 1(64): Aux5 blokowane przez FO (do tytu)

Bit 7=0(0): Aux6 nieblokowane przez FO (do tytu)
= 1(128): Aux6 blokowane przez FO (do tytu)

168

0-255

Blokowanie wyjs¢ przez F1f (F1 ruch do przodu) — zob. rozdziat Blad! Brak zrédia
referencyjnego.
Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F1 (do przodu)
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=1(1):

Bit 1 =0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):
=1(8):
Bit 4 = 0(0):

FL blokowane przez F1 (do przodu)

FR nieblokowane przez F1 (do przodu)
FR blokowane przez F1 (do przodu)
Aux1 nieblokowane przez F1 (do przodu)
Aux1 blokowane przez F1 (do przodu)
Aux2 nieblokowane przez F1 (do przodu)
Aux2 blokowane przez F1 (do przodu)
Aux3 nieblokowane przez F1 (do przodu)

= 1(16): Aux3 blokowane przez F1 (do przodu)

Bit 5 = 0(0):

Aux4 nieblokowane przez F1 (do przodu)

=1(32): Aux4 blokowane przez F1 (do przodu)

Bit 6 = 0(0):

Aux5 nieblokowane przez F1 (do przodu)

= 1(64): Aux5 blokowane przez F1 (do przodu)

Bit 7 = 0(0):

Aux6 nieblokowane przez F1 (do przodu)

= 1(128): Aux6 blokowane przez F1 (do przodu)

169

0-255

Blokowanie wyjs¢ przez F2 —  zob. rozdziat Blad! Brak zrédia

referencyjnego.
Bit 0 =0(0): FL nieblokowane przez F2
= 1(1): FL blokowane przez F2
Bit 1 =0(0): FR nieblokowane przez F2
= 1(2): FR blokowane przez F2
Bit 2 = 0(0): Aux1 nieblokowane przez F2
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3.5.195

= 1(4): Aux] blokowane przez F2

Bit 3 =0(0): Aux2 nieblokowane przez F2
= 1(8): Aux2 blokowane przez F2

Bit 4 =0(0): Aux3 nieblokowane przez F2
= 1(16): Aux3 blokowane przez F2

Bit 5=0(0): Aux4 nieblokowane przez F2
= 1(32): Aux4 blokowane przez F2

Bit 6 = 0(0): Aux5 nieblokowane przez F2
= 1(64): Aux5 blokowane przez F2

Bit 7=0(0): Aux6 nieblokowane przez F2
= 1(128): Aux6 blokowane przez F2

170

0-255

Blokowanie wyjsc przez F3 — zob. rozdziat biad:! Brak zrodia
referencyjnego.
Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F3
= 1(1): FL blokowane przez F3
Bit 1 = 0(0): FR nieblokowane przez F3
= 1(2): FR blokowane przez F3
Bit 2 = 0(0): Auxl nieblokowane przez F3
= 1(4): Auxl1 blokowane przez F3
Bit 3 = 0(0): Aux2 nieblokowane przez F3
= 1(8): Aux2 blokowane przez F3
Bit4 = 0(0): Aux3 nieblokowane przez F3
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3.5.195

= 1(16): Aux3 blokowane przez F3

Bit 5 =0(0): Aux4 nieblokowane przez F3
= 1(32): Aux4 blokowane przez F3

Bit 6 = 0(0): AuxS5 nieblokowane przez F3
= 1(64): Aux5 blokowane przez F3

Bit 7=0(0):  Aux6 nieblokowane przez F3
= 1(128): Aux6 blokowane przez F3

171

0-255

Blokowanie wyjs¢ przez F4 — zob. rozdzial Blad! Brak zrédia

referencyjnego.

Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F4
= 1(1): FL blokowane przez F4

Bit 1 =0(0): FR nieblokowane przez F4
=1(2): FR blokowane przez F4

Bit 2 = 0(0): Auxl nieblokowane przez F4
= 1(4): Auxl blokowane przez F4

Bit 3 = 0(0): Aux2 nieblokowane przez F4
= 1(8): Aux2 blokowane przez F4

Bit4 = 0(0): Aux3 nieblokowane przez F4
= 1(16): Aux3 blokowane przez F4

Bit 5 =0(0): Aux4 nieblokowane przez F4
= 1(32): Aux4 blokowane przez F4

Bit 6 = 0(0): Aux5 nieblokowane przez F4
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= 1(64): Aux5 blokowane przez F4
Bit 7=0(0):  Aux6 nieblokowane przez F4
= 1(128): Aux6 blokowane przez F4

172 0-255 | Blokowanie wyjs$¢ przez F5 — zob. rozdziat Blad! Brak zrodia
referencyjnego.
Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F5
=1(1): FL blokowane przez F5
Bit 1 = 0(0): FR nieblokowane przez F5
= 1(2): FR blokowane przez F5
Bit 2 =0(0): AuxI nieblokowane przez F5
= 1(4): Auxl blokowane przez F5
Bit 3 =0(0): Aux2 nieblokowane przez F5
= 1(8): Aux2 blokowane przez F5
Bit 4 = 0(0): Aux3 nieblokowane przez F5
= 1(16): Aux3 blokowane przez F5
Bit 5 =0(0): Aux4 nieblokowane przez F5
= 1(32): Aux4 blokowane przez F5
Bit 6 = 0(0): AuxS5 nieblokowane przez F5
= 1(64): Aux5 blokowane przez F5
Bit 7=0(0):  Aux6 nieblokowane przez F5
= 1(128): Aux6 blokowane przez F5
173 0-255 | Blokowanie wyjs¢ przez F6 — zob. rozdzial Blad! Brak zrodla
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referencyjnego.

Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F6
=1(1): FL blokowane przez F6

Bit 1 =0(0): FR nieblokowane przez F6
= 1(2): FR blokowane przez F6

Bit 2 = 0(0): Aux1 nieblokowane przez F6
= 1(4): Aux]1 blokowane przez F6

Bit 3 =0(0): Aux2 nieblokowane przez F6
= 1(8): Aux2 blokowane przez F6

Bit 4 = 0(0): Aux3 nieblokowane przez F6
= 1(16): Aux3 blokowane przez F6

Bit 5 =0(0): Aux4 nieblokowane przez F6
= 1(32): Aux4 blokowane przez F6

Bit 6 = 0(0): Aux5 nieblokowane przez F6
= 1(64): Aux5 blokowane przez F6

Bit 7=0(0):  Aux6 nieblokowane przez F6
= 1(128): Aux6 blokowane przez F6

174

0-255

Blokowanie wyjs¢ przez F7 — zob. rozdzial Blad! Brak zrédia
referencyjnego.
Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F7
=1(1): FL blokowane przez F7
Bit 1 = 0(0): FR nieblokowane przez F7
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=1(2):
Bit 2 = 0(0):
= 1(4):
Bit 3 = 0(0):
= 1(8):
Bit 4 = 0(0):

FR blokowane przez F7

Aux1 nieblokowane przez F7
Aux1 blokowane przez F7
Aux?2 nieblokowane przez F7
Aux?2 blokowane przez F7
Aux3 nieblokowane przez F7

= 1(16): Aux3 blokowane przez F7

Bit 5 = 0(0):

Aux4 nieblokowane przez F7

= 1(32): Aux4 blokowane przez F7

Bit 6 = 0(0):

Aux5 nieblokowane przez F7

= 1(64): Aux5 blokowane przez F7

Bit 7 = 0(0):

Aux6 nieblokowane przez F7

= 1(128): Aux6 blokowane przez F7

175 1 0

0-255

Blokowanie wyj$¢ przez F8 — zob. rozdziat Blad! Brak zrédia
referencyjnego.

Bit 0 = 0(0):
=1(1):
Bit 1 =0(0):
=1(2):
Bit 2 = 0(0):
=1(4):
Bit 3 = 0(0):

FL nieblokowane przez F8
FL blokowane przez F8

FR nieblokowane przez F8
FR blokowane przez F8
Aux]1 nieblokowane przez F8
Aux1 blokowane przez F8
Aux2 nieblokowane przez F8
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3.5.195

= 1(8): Aux2 blokowane przez F8

Bit 4 =0(0): Aux3 nieblokowane przez F8
= 1(16): Aux3 blokowane przez F8

Bit 5 =0(0): Aux4 nieblokowane przez F8
= 1(32): Aux4 blokowane przez F8

Bit 6 = 0(0): Aux5 nieblokowane przez F8
= 1(64): Aux5 blokowane przez F8

Bit 7=0(0):  Aux6 nieblokowane przez F8
= 1(128): Aux6 blokowane przez F8

176 |0

0-255

Blokowanie wyjs¢ przez F9 — zob. rozdzial Blad! Brak zrédia
referencyjnego.
Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F9
= 1(1): FL blokowane przez F9
Bit 1 = 0(0): FR nieblokowane przez F9
= 1(2): FR blokowane przez F9
Bit 2 = 0(0): Auxl nieblokowane przez F9
= 1(4): Aux1 blokowane przez F9
Bit 3 =0(0): Aux2 nieblokowane przez F9
= 1(8): Aux2 blokowane przez F9
Bit 4 = 0(0): Aux3 nieblokowane przez F9
= 1(16): Aux3 blokowane przez F9
Bit 5 =0(0): Aux4 nieblokowane przez F9
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= 1(32): Aux4 blokowane przez F9

Bit 6 = 0(0): Aux5 nieblokowane przez F9
= 1(64): Aux5 blokowane przez F9

Bit 7=0(0):  Aux6 nieblokowane przez F9
= 1(128): Aux6 blokowane przez F9

177 | 0

0-255

Blokowanie wyjs¢ przez F10 — zob. rozdziat Blad! Brak zrodia

referencyjnego.

Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F10
= 1(1): FL blokowane przez F10

Bit 1 =0(0): FR nieblokowane przez F10
= 1(2): FR blokowane przez F10

Bit 2 = 0(0): Auxl nieblokowane przez F10
= 1(4): Auxl1 blokowane przez F10

Bit 3 = 0(0): Aux2 nieblokowane przez F10
= 1(8): Aux2 blokowane przez F10

Bit4 = 0(0): Aux3 nieblokowane przez F10
= 1(16): Aux3 blokowane przez F10

Bit 5 =0(0): Aux4 nieblokowane przez F10
= 1(32): Aux4 blokowane przez F10

Bit 6 = 0(0): AuxS5 nieblokowane przez F10
= 1(64): Aux5 blokowane przez F10

Bit 7=0(0):  Aux6 nieblokowane przez F10
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= 1(128): Aux6 blokowane przez F10

178 0-255 | Blokowanie wyjs$¢ przez F11 — zob. rozdziat Blad! Brak zrédia
referencyjnego.
Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F11
=1(1): FL blokowane przez F11
Bit 1 = 0(0): FR nieblokowane przez F11
=1(2): FR blokowane przez F11
Bit 2 = 0(0): Aux1 nieblokowane przez F11
= 1(4): Auxl blokowane przez F11
Bit 3 = 0(0): Aux2 nieblokowane przez F11
= 1(8): Aux2 blokowane przez F11
Bit 4 = 0(0): Aux3 nieblokowane przez F11
= 1(16): Aux3 blokowane przez F11
Bit 5 =0(0): Aux4 nieblokowane przez F11
= 1(32): Aux4 blokowane przez F11
Bit 6 = 0(0): Aux5 nieblokowane przez F11
= 1(64): Aux5 blokowane przez F11
Bit 7=0(0):  Aux6 nieblokowane przez F11
= 1(128): Aux6 blokowane przez F11
179 0-255 | Blokowanie wyjs$¢ przez F12 — zob. rozdziat Blad! Brak zrédia

referencyjnego.
Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F12
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= 1(1): FL blokowane przez F12
Bit 1 = 0(0): FR nieblokowane przez F12
= 1(2): FR blokowane przez F12
Bit 2 = 0(0): Aux1 nieblokowane przez F12
= 1(4): Aux]1 blokowane przez F12
Bit 3 =0(0): Aux2 nieblokowane przez F12
= 1(8): Aux2 blokowane przez F12
Bit 4 = 0(0): Aux3 nieblokowane przez F12
= 1(16): Aux3 blokowane przez F12
Bit 5 =0(0): Aux4 nieblokowane przez F12
= 1(32): Aux4 blokowane przez F12
Bit 6 = 0(0): AuxS5 nieblokowane przez F12
= 1(64): Aux5 blokowane przez F12
Bit 7=0(0):  Aux6 nieblokowane przez F12
= 1(128): Aux6 blokowane przez F12

180 |0 0-255 | Blokowanie wyjs¢ przez Flr (F1 do tylu) — zob. rozdziat Btad! Brak zrédia
referencyjnego.
Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F1 (do tytu)
= 1(1): FL blokowane przez F1 (do tytu)
Bit 1 = 0(0): FR nieblokowane przez F1 (do tytu)
= 1(2): FR blokowane przez F1 (do tytu)
Bit 2 = 0(0): Aux1 nieblokowane przez F1 (do tytu)

Strona 85 z 91



Lokommander II Wersja

Instrukcja obstugi uzytkownika oprogramowania sprzgtowego 0 1 22

3.5.195

=1(4): Auxl1 blokowane przez F1 (do tytu)
Bit 3 = 0(0): Aux2 nieblokowane przez F1 (do tytu)
= 1(8): Aux2 blokowane przez F1 (do tytu)
Bit 4 = 0(0): Aux3 nieblokowane przez F1 (do tytu)
= 1(16): Aux3 blokowane przez F1 (do tytu)
Bit 5 = 0(0): Aux4 nieblokowane przez F1 (do tytu)
= 1(32): Aux4 blokowane przez F1 (do tytu)
Bit 6 = 0(0): Aux5 nieblokowane przez F1 (do tytu)
= 1(64): Aux5 blokowane przez F1 (do tytu)
Bit 7=0(0): Aux6 nieblokowane przez F1 (do tytu)
= 1(128): Aux6 blokowane przez F1 (do tytu)

181

Zapisywanie ostatniego stanu funkcji i wyjs$¢: O - wylaczone, 1 - wiaczone

182

Zapisany status FL, RL

183

Zapisany status F1 - F8

184

Zapisany status F9 - F16

185

0-15

Brak efektu(Zanikania) na Wyjs$ciach, kontynuacja sygnatu, Aux7 ... Aux10
Bit 0 = 0(0): Aux7 moze gasnac i zanika¢ (sygnat PWM)
=1(1): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy Aux7
Bit 1 =0(0): Aux8 moze gasna¢ i zanikaé (sygnat PWM)
=1(2): kontynuacja sygnalu bez zanikania przy Aux8
Bit 2 =0(0): Aux9 moze gasng¢ i zanika¢ (sygnat PWM)
=1(4): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy Aux9
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Bit 3 =0(0): Aux10 moze gasnac i zanika¢ (sygnat PWM)
= 1(8): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy Aux10
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27. Bity i bajty

Jezeli chcemy modyfikowa¢ warto$ci parametréw konfiguracyjnych

(CV), warto mie¢ na uwadze kilka informacji odno$nie znaczenia liczb
w systemie binarnym. W systemie binarnym mamy tylko dwie cyfry O i 1.

Liczba binarna jest nazywana bitem. 8-bitowa grupa bedzie tworzyta bajt,
bedacy liczba binarng z 8 cyfr binarnych. Parametry konfiguracyjne, CV,
sg bajtami przechowywanymi w pamigci trwatej dekoderéw. Bity w bajcie
sg numerowane od 0 do 7. Bit 0, bedacy najmniej znaczacym (LSB), ma
warto$¢ dziesietng 1, a bit (7), ktéry jest najwiecej znaczacym (MSB), ma
warto$¢ dziesigtng 128.

Niektére centralki DCC uzywane do modyfikowania CV,
wyswietlajag warto§¢ i pozwalaja na wpisywanie tylko w formacie
dziesigtnym. W tym wypadku warto wiedzie¢, jak odnalez¢ stan bitu
z odczytu wartosci dziesigtnej, lub jak obliczy¢ wartos¢ dziesigtna, ktéra
musisz napisa¢ w CV, na podstawie pozadanej konfiguracji bitowej.
MSB LSB
Pozycja bitu | Bit7 | Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl | BitO
Warto§¢ bitu | 128 | 64 | 32 16 |8 4 2 1

Jezeli znamy konfiguracje bitowa i chcemy odnalezé warto$¢ dziesigtna,
uzywamy ponizszego wzoru kalkulacyjnego:

Dziesigtna=B7*128+B6%*64+B5*32+B4*16+B3*8+B2*4+B1*2+B0

gdzie BO ... B7 oznaczaja warto$¢ odpowiadajacego im bitu (0 lub 1).
Na przykiad, jesli B7 = 1, B5 = 1, B2 = 1, pozostate 0, otrzymamy:
Dec = 1*%128+0%64+1%32+0*16+0*8+1*4+0%2+0=

= 128+32+4=164
Jezeli chcemy odnalez¢ konfiguracje bitowa z warto$ci dziesigtnej,
wykonujemy przeciwienstwo. Prébujemy odja¢ od wartosci dziesigtnej wartosci
bitéw, poczynajac od MSB, i na otrzymanej réznicy wykonujemy kolejne
odejmowania, az uzyskamy wynik zero. Dla mozliwych odejmowan, dajacych
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wynik dodatni, bit bedzie miat wartos¢ 1. Dla niemozliwych
odejmowan, kiedy réznica jest ujemna, pomijamy dziatanie (warto$¢
bitu bedzie wynosi¢ zero) i kontunuujemy odejmowanie wartosci
kolejnych bitow.
Na przyktad, chcemy odnalez¢ konfiguracje bitowa dla wartosci
dziesigtnej 73:
73 -128 =-55 => Bit7=0

73- 64=9 => Bit6 =1
9- 32=-23 =>Bit5=0
9- 16=-7 =>Bit4 =0
9- 8=1 =>Bit3 =1
1- 4=-3 =>Bit2 =0
1- 2=-1 => Bitl =0
I- 1=0 =>Bit0 =1
Narzedzie CV

Narzgdzie CV jest niewielkim programem narzedziowym
stuzacym do konwertowania wartosci dziesi¢tnej bitOw na binarng
i vice versa lub do obliczania wartosci adreséw rozszerzonych.

Mozna go pobra¢ poprzez ponizszy adres:

www.kolejowemodele.pl
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CV /Bt Value Caloaiaton

¥ bitD,
bitl,
¥ bit2,
Bit3,
¥ htd,
4 b,
Bit 6,
7 Bit?,

OV Yahue

vl = 1 to the power of
vahae w 2 to the power of §
vnlise = 2 o the power of 2
vliat = 2 1o ihe pewer of 3
withast = J 1 Bhe posvees ol 4
vihgs = 310 the poswer of 5
yahwe = ] io the power of §
valige = to the power of T

[0-E55]

Leng Address Calowlrbes

Long Addres [0-10239]

CVIT Value  [E92-231]

V1A Value [0-255]

[l
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