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1. Wichtige Informationen

| Bitte lesen Sielieseprimaren Kapitel sorgfaltig durch!

1 Die Lokommader Decoders sind ausschlieBlich zur
Verwendung fur elektronische Lokommotive gemachiede
andere Verwendung ist streng verboten!

1 Vermeiden Sie es, Schlage oder mechanischen Druck
auf denDecoder auszutiben.

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

1 Stellen Sie sicher, dass weder deokommander Il-
Decoder noch die aoht verwendeten Kabel sicin elektrischen
Kontakt mit dem Fahrgestell der Lokommoti@keurzschlussgefahr)
befinden Isolieren sie die Enden der unbenutzten Kabel.

1 Verloten Sie keine Verlangerungskabel auf der
Decoderplatine, es sei denn, dies ist unbedingt erforderlich
(Anschlissean Soundmoda, Netzteil/ power pack)
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1 Es ist verboten, den Decoder in ein Isolierband zu
wickeln, da dies zu Uberhitzung fiihren kann.

1 Fuhren Sie die Verdrahtung zu und von externen
Komponenten, wien dieser Anleitung empfohlenEine falsche
Verdrahtung / Verbindung kann debokommander II-Decoder
beschadigen.

1 Stellen Sie sicher, dass sich beim Zusammenbau der
Lokomotive keine Kabel im Getriebsysten der Lokommotive
verfangen

1 Jede verwendete Stromquelle muss durch eine Siajperun
oder eine elektronische Sicherheitsvorrichtung geschitzt werden, um
maogliche Gefahren im Kurzschlussfall vermeiden zu koénnen.
Verwenden Sie nur solche Transformatoren oWferteiler, die
speziell fur elektrische Zigergeseheisind.

1 Lassen Sie nicht zu, dass Kinder deoskommanderll-
Decoder unbeaufsichtigt verwenddémkommanderl-Decoder sind
kein Spielzeug.

1 Verwenden Sid.okommandeirl-Decoder nicht in feuchter
Umgebung

2. Verwendete Abklrzungen

ABC - automatische Kontrolle der Bremsen (Automatic
Brake Control)
BEMF- erzeugteGegen EMK des Motor§Back ElectreMotive

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

DCC- Digitale Befehlssteuerun@igital Command Control)
DC - Gleichstrom (Direct Current)

FL - Licht vorne (Front Light)

RL - Licht hinten (Rear Light)

MSB - hochstwertige Bit oder Bytgdlost Significat Byte)
LSB - niederwertigstes Bit oder BytékseastSignificat Byte)
NMRA- National Model RailRoad Association
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NEM- Normen Europaischer Modellbahnen (MOROP)

PT - Programmierschierferogramming Track)

PoM- Programmierunguf dem Hauptglei@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 dieseBedienungsanleitun@

Herzlichen Glickwunsch zum Kauf eindsoskommanderll-
Decoders. Diese Gebrauchsanleitung wurde in mehrere Kapiteln
untergeteilt, die Ihnen Schritt fir Schritt zeigen werden, wie Sie
einenLokommandeill-Decoder installieren und anpassen kénnen. In
den vierten und fiinften Kapiteln schaffen winen Uberblick tber
die Funktionen und Parameter des Decoders. Kapitel 6 enthélt die
allgemeine Beschreibung des &ies Kapitel 7 bescteibt detailliert
den Einbau deBecodes in die Lokomotiven. Machen Sie sich mit
dem Motortyp und der Art der Schrtelle in der Lokomotive
vertraut, bevor Sie dieses Kapitel durcharbeiten. Idlkommander
[I-Decoder kbnnen mit den meisten Steuerungssystemen betrieben
werden, die fur elektrische Zugmodelle Ublich auf dem Markt
produziert werden. Kapitel 8 gibt einen éiblick tiber die digitalen
und analogen Systeme, in denen der Decoder betrieben werden kann,
und erlautert die mdglichen Besonderheiten. Sie kdnnen die
Standardeinstellungen lhreskommandeil nach eigenem Wunsch
andern. In den Kapiteln-97 werden die énfigurierbaren Parameter
erlautert und wie sie nach Ihrem Wunsch angepasst werden kdnnen.
Wir empfehlen lhnen, die-21 Kapitel zu lesen, um die Adressd
Motorsteuerungsparameter zu konfigurierend um den Decoder
fur Ihre Lokomotive anpassen zu k@m Kapitel 26 enthalt alle
Konfigurationsvariable und kann als Referenz verwendet werden.
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Hauptmerkmale

Gererischer DC@Mobildecoder, NMRA NEM und RCN
RailCommunityNormen kompatibel

PT oder PoMProgrammiermodus

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

Kurze (£127) und lange (128999) konfigurierbare Adressen

14, 28/128ahrstufen

Maximaler Motorstrom von 1000 mAastausgleich und BEMF

Geschwindigkeit kann man auf 3 Punkte (Vmin, @dmVmax)
oder in Tabellenform egestellt werden

Rangiergangumschaltbar von F3, CV114)

Anfahr- / Bremsverzdogerun@mschaltbar von F4, CV115)

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

Fahrt mit einem niedrigenGeschwindigkeit auf ABC Slow
Speed Abschnitt

Pendelsteuerung (pugtull Funktion)

bis zu 10 regulierbare Hilfsausgénge, maximaler Strom 300mA

Ausgénge auf Funktionen abbilden

Kurzschluss und Uberstromschutz fir Motorausgang und
Hilfsausgéange

RAILCOM Bidirektionale Kommunikation

SUSI© und LocoWireCSchnittstelle

Ausgéange fur Smart Power Pack (SPP ©)

Funktion zur Steerung von elektromagnetischen pfaungen
(Decoupling, Erkupplung)

Sperrfunktion der Konfigurationsvariablen (sekundare Adresse)

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

Die kleine Grél3en erméglichen den Einsatz auf der Skala HO, TT
(auch bei N)
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5. Technische Spezifikationen

T

= =4 -4 -4

E e

Versorgungsspannung:24 V, Spannung von den Schienen
(DCC)

Leistungsaufnahme ohne Ausgéange: <10 mA
Maximalstrom fiir jeden Ausgang: 200 mA

Minimalstrom fur den Decoder: 400 mA

GroRRe (Ohne Kable und Stecker):

o0 NEM®651: 14x9x3,3mm

o NEM652,PLUX12/16: 19,5x11x3mm
o0 NEXT18: 14,2x9,2x3mm
o MTC21. 20x15,3x5mm
o PLUX22: 205x15x3,5mm

Gewicht: TBD 46 g
Schutzklasse: IPOO
Betriebstemperatur: 0 + +60 °C
Lagertemperatur20 + +60 °C
Luftfeuchtigkeit: max 85%
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6. Allgemeine Beschreibung det.okommander Il
Decoder

Lokommander Il-Decoder sind fur die Verwendg bei
Eisenbahnmodellen in de@réRen N, TT, HO, HOe konzipiert. Die
verschiedenen Modelle unterscheiden sich durch ihre Grol3e, den
Steckverbindertyp, die Stromzufuhr zum Motor und die Anzahl der
verfugbaren Hilfsausgédnge. Was di@nktion und die Programme
betiifft, sie sind identisch.

9 Die NEXT18Version ist 14,2x9,2x3mm.

DOV, @ @npEn 0
an =0 1l
ay o
S 1
an of "
an () A
vce - Ig
spE | Charge =
GND

Schiene Linkg | Schiene links
Motor Links| | Licht vorne
Aux2 || Aux6
SUSHData/Aux4 | + gemeinsamer
GND||GND
+ gemeinsamg | SUSFCIk/Aux3
Aux5||Auxl
Licht hinten | Motor Rechts
Schiene Rech{ | Schiene Rechts

ap

AR

L

=
=
=
=)

FgrpPan
)

@b‘G‘DE E

Lokommander Il mit NEXT18Anschluss
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1 Die MICRO-Version hat eine Grol3e von 14 x 9 x 3,3 mm
und kann mit einem-poligen, geraden oder winkligen NEM651
Steckey oder NEM651Stecker oder-®oligem NEM652Stecker
mit angeschlossenen Drahten geliefert werden.

Auxa| f 0 Licht hinten
Aux3| B i Licht vorne
Aux2| | ¢ = Schiene Links
auxi | | Schiene Recht:
o Motor Links
Motor Rechts

=== Licht hinten
=== Licht vorne
J======Schiene Links
JJ=====Schiene Recht:
[J=====Motor Links

Motor Rechts

amp =1
L
Dae(l D AJ{—P

g i

<
]

‘“
200§ pa D

Motor Rechts
Schiene Recht

ap

b

1 Licht hinten
=] .
Iy +gemeinsame
A Auxl
10
%8 Licht vorne
o B )
= SchieneLinks
L Motor Links
NEM652
Anschluss

GND
DATA
CLK
VCC
VCC
Charge |SPP
GND

+ gemeinsamefVCC)

SUS|

Lokommander || MICRO
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1 Die PLUX16-Version ist 19,5 x 11 x 3 mm und kann mit
einem 15poligen PLUX16Steckermit PLUX12-Stecker oder
einem 8poligen NEM652Stecker geliefert werden.

Aux2
: = '!;I\E: E P @ Motor Rechts
SPP | Charg [ =R S_ch|en_e Rechts PLUX12
( Licht hinten PLUX16
+gemeinsamer NEM652
Auxl oben
DATA Licht vorne
SUSI CLK Schiene Links

VCC Motor Rechts

(|
" J] Motor Recht | Licht vorne
" Motor Links | | +gemeinsame|
PLux1z [l | schiene Recht | INDEX
Unterseite Bl | Schiene Linkg | Licht hinten
| Auxl | | Aux3
= = Aux2 | | Auxd
= SUSHData| | SUSFCIk
| Comun+| | GND
PLUX16 =l Motor Rechtq | Licht vorne
Unterseite | Motor Links| | +gemeinsamer
i8] | Schiene Recht | INDEX
= Schiene Linkg | Licht hinten
:: ] Auxl||Aux3
a = Aux2 | | Aux4
Motor Recht
Schiene Rech
Licht hinter
+gemeinsami NEM652
Auxl Anschluss
Licht vorne
Schiene Link
Motor Links

Lokommander Il mit PLUX12/16 oder NEM652Anschluss
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Version

1 Die PLUX22Version ist 14,2x9,2x3mm und ka mit 2%
poligen PLUX22 oder 8poligen NEM652Pin-Steckverbindern

geliefert werden.

SPP

SUSI|DATA

=]
=
=]
o
)
||
=]
&
=
o]
=]

Auxl

Aux2
Aux8

Motor Recht
Schiene Rechi
Licht hinten
+gemeinsame

Licht vorne
Schiene Links
Motor Links

Aux3
SUSIData
+gemeinsame
Motor Recht
Motor Links
SchieneRecht
Schienelinks
Aux1

Aux2

Aux5

Aux6

Aux8-1/0
SUSICIk
GND

Licht vorne
+gemeinsamer
INDEX
Licht hinten
nv.

nv.

Aux4

Aux6

Lokommandetl mit PLUX22-Anschluss
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1 Die MTC21-Version ist 20x15,3x5mm. Es kann mit oder
ohne 4poligen SUSIAnschluss geliefert werden (die
Anschlussversion hatas Suffix S, MTC21S).

GND
SP | Chargg
VCC
= | +5V || Index
= = Aux3||nv.
= | Aux2||nv.
(i | Aux1|| Licht vorne
= (Bl | +gemeinsame | Licht hinten
= ] nv.|| SUSFData
= | Motor Links || SUSFCIk
GND = = Motor Recht| | Aux4
sus |DATA i & GND||nV.
CLK = (31| Schiene Linkg| nv.
VCC = (8] | Schiene Rect|[n V.

Lokommandeitl mit MTC21-

In der folgenden Tabelle finden Sie den Identifikationscode flr
jedeLokommandetl Variante.

Format Anschlisse tOm Bestellcode Abmessungen ohne Stecke
MICRO NEM651gerade 02010220 14x9x3,3mm
MICRO NEM651Winkel 02010221 14x9x3,3mm
MICRO Dréhte + NEM651 02010222 14x9x3,3mm
MICRO Dréhte + NEM652 02010223 14x9x3,3mm
NEXT18 NEXT18 02010216 14,2x9,2x3mm
PLUX22 PLUX22 02010217 14,2x9,2x3mm
PLUX22 Dréhte + NEM652 02010218 14,2x9,2x3mm
PLUX16 LPUX16 02010211 19,5x11x3mm
PLUX16 PLUX12 02010210 19,5x11x3mm
PLUX16 Drahte + NEM652 02010212 19,5x11x3mm
MTC21 MTC21 02010208 20x15,3x5mm
MTC21 MTC21 + SUSI 02010209 20x15,3x5mm

Tabellel.
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7. Installation des Decoders

Vor der Installation eines Digitaldecodergisbesondere bei
alteren Modellen, ist es ratsam, sich selbst davon zu tUberzeugen, dass
die Lokomotive in Gleichstrom ordnungsgemal funktioniert. Es wird
empfohlen, die folgenden Vorgange auszufihren:

A Reinigung von Radern urBtromabnehmerkontakten

A Uberpriifung des Motorstatus, Messung des Leerlaufstroms
des mit 510 V gespeisten Motors, der 2800 mA nicht
Uberschreiten darf, ggf. Burstaind Kollektorreinigung.

A Uberpriifung des Getriebeswenn notig Achsen und
Zahnradereinigen und schmieren

A Wenn die Lokomotive mit einer Glilhlampenbeleuchtung
ausgestattet ist, Uberprifen Sie, ob sie der Spannung von
16 V standhalt, und ersetzen Sie gegebenenfalls die
Gluhlampen

Bei zur Digitalisierung vorbereiteten Lokomotiven wird die
Installation der mit dem St&verbinder (PLUX, MTC, NEXT18,
MICRO-6, NEM652) ausgestatteten Decoder durch Aestausch
des Motherboardloduls "Dummy" aus dem
Mutterplatinenanschluss gemacht. In dem auf diese Weise
freigegebenen Verbinder wird der tOm Decoder durch Folgen des
Schlisels (INDEX) an den PLUX und den MTC oder, falls
vorhanden, die mit der Lokomotive erhaltenen Anweisungen
eingeflgt.

Der NEXT18Stecker hat die Moglichkeit der Umkehrung. In
diesem Fall werden die Fahrtrichtung und die Richtungslichter
umgekehrt, ohne daser Decoder beschadigt werden kann.

Der Decoder mit NEM651 Anschluss ist zwar dieser
Umkehrung tolerant, aber funktioniert damit tberhaupt nicht.

Seitel4von 102



Lokommander Il Version
Bedienungsanleituniymware 3.5.191  0.1.22

Bei einem NEMG652 Anschlussmuss der orangefarbene Draht
mit Pin 1 des Steckverbinders der LokomotiveBasisplatine
UbereinstimmenDer ReverseEinsatzbeschadigt den Decoder nicht,
der Motor dreht siclanders mherumnd die Beleuchtung wird nicht
funktionieren.

Bei alteren Lokomotiven, die nicht fur die Digitalisierung bereit
sind, kann man einen Decod#ine einerSteckverbindemstallieren,
der nur Kabel enthalt. Die Farbe deéitzen hat eine wichtige
Bedeutung, dieVerbindungen missen, wie inder folgenden
Zeichnungdargestelltgenau eingehalten angeschlossen werden

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

gelb Licht hintenRL

blau +gemeinsamer filicht
grin Auxl

weill Licht vorne FL
schwarz Schiene links

grau Motor Links

lila

Richtung
Vorwarts

Bestimmen Sie zuerst die Vorwartsrichtung der Lokomotive. Die
Verbindungen zwischen dem Motor und den Kollektoren werden
geldst, wodurch die Korrelation zwischen den Motorklemmen und
der linken / rechten Schiene erhalten bleibt. Wenn vorhanden, darf
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der Kmndensator C1 an den Motorklemmen 47nF nicht Uberschreiten.
Wenn keine Entstorspulen vorhanden sind, entfallt auch der
Kondensator C1, und wenn zwischen den Motorklemmen und dem
metallischen Chassis des Motors Kondensatoren angebracht sind,
entfallen auch iése. Léten Sie die roten / schwarzen Drahte an den
Stromabnehmer an, und passen Sie auf, dass die orange / grauen
Drahte 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, Aux1, Aux2 usw.). Wenn diese
Verbraucher polarisiert sind (z. B. LEDs), achten Sie auf die Polaritat:
Die postive Klemme (Anode) wird am Common + angekoppelt und
die negative Klemme (Catod) am gewunschten Ausgang. Die LEDs
werden, notwendigerweise, mit einem Widerstand vo3K
verbunden, der die Strombegrenzung je nach gewlnschter maximaler
Lichtstarke vornimmt

8. Inbetriebnahme

Uberprifen Sie vor demAnschlieRen an die digitalen
Steuerstation diRichtigkeitder Anschliissder Decodetnstallation.
Stellen Sie sicher, dass keine Kurzschlisse oder fehlerhaften
Verbindungen vorhanden sind. Stellen Sie sichdass die
Verbindungsdrahte nicht mit den Zahnradern oder anderen
beweglichen Teilen in Kontakt kommen

Bei der ersten Inbetriebnahme des Decoders wird empfohlen
einen Reset durchzufuhren, indem Sie in CV8 den Wert 8 eingeben,
um sicherzustellen, dass Simit den Werkseinstellungn 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 mdchten, sollten Sie diese Adresse erst
eingeben, nachdem alle anderen Parameter festgelegt wurden

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

Die Primare (Kurzadressejles Decoders befindet sich in CV1.
Sie kann die Werte im Bereich -127 annehmen. Der
Werksstandardwert ist 8Kurzer Adressierungsmodus, Bit 5 von
CV29ist 0)

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

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

Der Decoder antwortet nur auf eine der Adressen
(Primare/Kurze oér erweiterte Adresse).

Wenn eine erweiterte Adressierung erforderlich ist, muss der
Adressierungsmodus in der Konfiguration CV des Decoders geandert
werden (Bit 5 von CV29). Wenn Sie den Bit Wert von CV29 in 1
andern, wird der Modus fir erweiterte Adiiessng 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 erhalt man
mit der Formel:

ErweiterteAdresse(Wert vonCV17-192)*256+Wert vonCV18
Die erweiterte Adressen werden mit dem folgenden Algorithmus

berechnet (in unserem Beispiel bettachwir die lange Adresse
2000):
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1 teilen Sie die gewlinschte erweiterte Adresse mit 256 (in unserem
Beispiel 200/256 = 7, Rest = 208)

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

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

Nach demProgrammieren 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-@D239) verschiedenen Adressen
wabhlen.

Fur Zuge, die mehrere Decoder enthglttann man auch eine
Konsist Mehrfachtraktions Adresse herstellen. Diese Konsist
(Mehrfachtraktions Adressedie aus CV19 besteht und auf die alle
Decoder antworten werdewjird fur den Zug identisch seirSomit
werden dieSteuer- und Geschwindigkeitsbefehle an alle Decoder
gesendet, die dieselbe KongstehrfachtraktionsAdresse haben.

Wenn dieser Knsist (Mehrfachtraktions Modus aktiviert ist
(CV19 enthalt einen anderenéi als Null), tihrt der Decoder die in
CV21 (FEF8) und CV22 FOF, FOR, F1F9) definierten Funktionen
(Die genaue Bitkorrespondenz entnehmen Sie bitte defT&élle
nur in cem Fall aus, wenn diese an die KongMehrfachtraktionk
Adresse gesendeatorden sind. Alle anderen Funktionen werden nur
ausgefuhrt, 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 Geschwindigkeitsbefehlererden nicht ausgefihrt, wenn
sie an die Basisadresse Ubertragen werden, weniKoesist Modus
aktiviert ist.

Im Konsist (Mehrfachtraktions) Modus konnen nur die
Funktionen FO, F1F12 verwendet werderDie Anzahl der
Fahrstufen muf3 im Decoder der zu steuernden Loks in CV 29
mit der Anzahin der Zentrale festgelegten Fahrstufen sowohl
fur die Basis als auch die KonsistMehrfachtraktions
Adressdibereinstimmen

Die Konsig (Mehrfachtraktions)Adresse der CV19 kann Werte
im Bereich von 1127 fir die Normalrichtung oder 12855 fir die
Ruckwartsrichtung annehmen. Bit7 / CV19 reprasentiert somit die
Richtung inKonsist(MehrfachtraktionsModus Wenn CV19 = Gst,
wird die Konsist(Mehrfachtraktims) Adressedeaktiviert.

Aus CV21 (F1F8) und CV22 (FOF, FOR, FiR9) kbnnen die
Funktionen bestimmt werden, die fir diensist(Mehrfachtraktions)
Adresseaktiv sind. Fur den Wert 0 eines einzelnen Bits ist die
Funktion nur mit der individuellen Adressétiv, fir den Wert 1 ist
die Funktion nur mit delKonsist(MehrfachtraktionspAdresseaktiv.

Wenn wir beispielsweise FO in beiden Richtungen und F3, F4 mit
der Konsist (Mehrfachtraktions) Adresseerwenden mochten,
schreiben wir in CV21 = 1Dezimal)(oder00001100n binar)und
in CV22 = 3(Dezimal)(oder00000011in binar).

Fur die DezimaBinar-Umwandlung und erweiterte
6 Adressberechnunéesen Sie bitte  Kapitel 27 Anhang
Bits und Bytes.
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10.Beschreibung der Charaktereigenschaften beinfkahren

In diesem Kapitel werden di@rundlagerfur die Festlegung von
Mindest, Durchschnit und HOchstgeschwindigkeit und die
Merkmale der Beschleunigung und Verzdgerung der Lokommotive
beschrieben.

CV2-Motordrehzahl bei niedrigster Drehzahlstufe.
CV5 Motordrehzahl bei héchster Drehzahlstufe.
CV6 Motordrehzahl bei mittlerer Drehzahl
CV3-Beschleunigungsrate
CV4-Verzogerungsrate

Fur eine optimale Motorsteuerung wird empfohlen, Decoder mit
128 Gesctvindigkeiten (in DCC) zu benutzen. Wenn dies nicht
moglich ist, akzeptiert der Decoder auch DB€&fehle mit 28 oder
14 Geschwindigkeiten, aber die Geschwindigkeitseinstelarfajgt
in grélReren Springamd wird damitgrober.

Die Motordrehzahl ist auf 35 innere Geschwindigkeitsstufen
eingestdt. Die Korrelation zwischen der DGStufeund den inneren
Geschwindigkeitsstufeann man auf zwei Arteherstellen

10.1.Lineare Geschwindigkeitseinstellung an 3 Punkten

Die minimale CV2Geschwindigkeit und die maxmte CV5
Geschwindigkeit sind die Grenzen, zwischen denelie
Motordrehzahl zwischen darsten und dem letzten DE&&ahrstufe
eingestellt werden kann. Die Motordrehzahl wird entlang zweier
durch VminVmid bzw. VmidVmax abgegrenzter Linien linear
bestimmt.Normalerweise wird das erste gerade Segment mit einer
geringeren Steigung ausgewahlt, um eine Feinabstimmung der
niedrigeren Geschwindigkeiten zu erhalten. Deef®lgt, indem fur
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Vmid ein Wert gewéahlt wird, der unter den Durchschnittswert der
minimalen um maximalen Geschwindigkeiten liegSpezieller
linearer Moduswenn Vmid auf O gesetzt istie Geschwindigkeit
wird zwischen Vmin und Vmax linear sein, ohne einen Bremspunkt
in den Kennlinien.

innere Geschwindigkei
getriebe0-255

240
220
Vmax 200
180
160
140
120
100
80
Vmid eo
40
. 20
vmin

0

0 21 42 63 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-Bafeich
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 fir die
Kennlinie der Motorgeschwindigkeit bestimmt werden.
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Um ein realistisches Verhalten des Eisenbahnmodelles zu
erreichen, haben wir dieMdglichkeit, Beschleunigungs und
Verzogerungsraten einzustellen. In  CV3 kdmnewir die
Beschleunigung und i@V4 die Motorverzégerung andern.

Wenn die Beschleunigung oder Verzbgerung je nach
Fahrtrichntung unterschiedlich ist, kann CViB23 fir die
umgekehrte Fahrtrichtung verwendet werden.

Solange CV152 / CV153 einen Nullwert hat, werd&vi3 und
CV4 fir beide Fahrtrichtungen verwendet.

Wenn wir beispielsweise in CV152 einen anderen Wert als Null
eingeben, wird dies fur die Rickwartsbeschleunigungverdet.
CV3 wird weiterhin fir die Vorwartsbeschleunigung verwendet.

CV153 hat das gleiche Verhalten fur die Ruckwartsverzégerung
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11. Motorsteuerung

Die Decoder detokommandetl - Familie implementierten eine
PID-Einstellschleife des Motorslie die gemessene GegéMK des
Motors verwendet

Diese Funktion wird allgemein als "Lastkompensation”
bezeichnet und kann ab BitO von CV60 aktiviert oder deaktiviert
werden (Werkswert B0 = 1, d.h. PIBRegkr ist aktiv). Der Motor
ist in einer der Diagonalen einer-Bricke (besteend aus 4 FET
Transistoren) eindminden, & Regelungerfolgt Ube die andere
Diogonale. DerRegelbefehiwird vom Mikrocontroller im Decoder
bereitgestellt, wbei die Impulsfrequenzmodulation mit fester
Frequenz (PWM= pulse width modulation) und variabler Fullfaktor
verwendet wird.

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

Der PIDRegler ist gemdll dem folgenden Blgskhema
implementiert:

Gewunschte ;
Geschwindigkeit Proportional
+ + Endstufe / Motor
HQQ_Err Integral %§%—> H+Bricke [T ™
Derivat
Messung

Aktuelle Geschwindigkeit———— BEMF —
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Das Referenzsignal (gewilschte Geschwindigkeit) wird
permanent mit der aktuellen Geschwindigkeit verglichen und das
resultierende Fehlersignal (Err) wird vom PR&gler verarbeitet, der
auf die Motorsteuerbasis wirkt und den PWS$ignalfillfaktor so
modifiziert, dass der Fehler, die Differenz zwischen den
gewunschtenund den aktuellen Geschwindigkeit, minimal ist.

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

Die Periode in dem deMotor nicht versorgt wird, wird als
BEMF-Fenster bezeichnet. Die zu haufige Verwendung eines
BEMF-Fensters hat auchachteile, derMotor verliert in seiner
Leistung. Aus diesem Gesichtspunkt ist es daher wiinsckenso
wenig wie mdglich und umsechneller den BEMF des Motors zu
messen. Der Motoraufbau erfordert jedoch einige Zeit fur das
BEMF-Fenster, das kann man nicht beliebignimieren.

pwm P&et

BEMF-Fenster pwm Paket

-------------------------- -Burchschnitts
T 1T | wert

[
[
l
Zeit fur Messung {

- —
v

Impuls der Motorinduktivitat

Seite25von 102



Lokommander I Version
Bedienungsanleituniymware 3.5.191  0.1.22

Wenn die Stromversorgung aufgrund der Induktivitéat des Motors
unterbrochen wirdwird an seinen Klemmeein Impuls entstehen,
der die Messung der BEMF Spannung beeintrachtigt. Daher wird die
Messung nach einer Verzdogerung durchgefihrt (BEMF delay). Die
Breite dieses Impulses (implizit die erforderliche Wartezeit) hangt
von der Konstruktion des Motors ab: Oieistungsmotoren (5 oder
mehr Pole) haben einen relativ kleinen Impulsbreite im Vergleich zu
Motoren der élteren Generation (mit 3 Rple

Wahrend der BEMfMessung wird der Motor nicht mit
elektrischer Energie versorgt und verliert aufgrund von mechaarisc
Belastung (Zahnréader, Masse der Lokomotiven, Anzahl der
Waggone der Lokomotive usw.) an Geschwindigkeit, wie die
Abwartsneigung in der vorherigen lllustration zeigt. Um einen
korrekten BEMFWert (oder die aktuelle Geschwindigkeit) zu
erhalten, solltendie Messungen mehrmals durchgefiihrt und
vermittelt werden.

Folglichist die Anzahl der PWMPakete, nach denen ein BE-
Fenster eingefugt wird, ebenfalls variabel

Die Werkseinstellungn gewahrleisten in den meisten
Anwendungen einen ordnungsgemalen BetriFir den optimalen
Betrieb in eine bestimmte Lokommotive werdgedoch die unten
beschriebenen Einstellungen empfohlen.

Der Algorithmus, der zu den Motorsteuerung verwendet wird
kann aus CV9 ausgewahlt werden. Der Standardwert ist 3. Mit
diesem Wert arbeitet der Decoder bei den meisten
Lokomotivenmodellen  optimal und  gewéhrleistet  einen
reibungslosen Lauf ohne Spriinge fir aleschwindigkeitstufen
(dabei wird die Verwendung von2& Geschwindigkeitsstufer)
empfohlen, um optimale BEMF/Lastkompensationsergebnisse zu
erzielen. Standardwerte (CV9 = 0 bis 8) entsprechen einer Reihe von
internen Steuerungsparametern, die dem Benutzer im Standardmodus

Seite26von 102



Lokommander I Version
Bedienungsanleituniymware 3.5.191  0.1.22

nicht zur Verflgung stehen. FUr gege Tragheit (Faulhaber

Motoren, kleine Lokomotiven usw.) werden Werte von 0,1,2
empfohlen. Die Werte 6,7 und 8 kdnnen bei Lokomotiven mit hoher
Tragheit (schwere Lokomotiven, grol3e Motoren) verwendet werden.

Fur allgemeine Motortypen werden Durchsclawitrte von 3, 4
und 5 verwendet: Durch Auswahl eines Standardsatzes kann der
Benutzer nun auf die PHReglerkoeffizienten (CV61,62,63) und
einen neuen Parametersatz zugreifen, die in der zweiten Generation
eingefluhrt werden: Kompensationskoeffizienten der
Lastkompensation (CV137,138,139,140). In der Praxis kdnnen diese
Gewichtungskoeffizienten abhangig 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 ad 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 dén CV137 definierten
Geschwindigkeit wird in CV139 eingestellt. Das Maximalgewicht
kann man bei 255 der CVs 138/139/140 erhalten. Prakiisidhohen
Geschwindigkeiten spliedie Lastkompensation nichtmehr sine
bedeutende Rolle wie bei niedrigem¢uextrem 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) ued @V 139
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Werts fuhrt zu sehr guten Ergebnissen, auch fir Motoret
Problemen, die die Standardalgorithmen fir Einstellung verwenden
(zB 3, CV9 = 3) ohne der PHParametern (CV61,62,63) zu
verandern.

Gewichtungs 240
koeffizienten 5,

CV138 Wert 200
180

CV139 Werl 180
140

120

100

I

80 I

CV140 Weri g /
[

40
20
0

0 20 40 60 80 100 120 140/ 160 180 200 220 240

minimale

Geschwindigkeit
Cv2

Durchschnittsge Hochstg
schwindigkeit  eschwindigké
position CV137 CV5

Wenn Sie manuell auf den Parametersatz des 2dgquithmus
zugreifen mochten, legen Sie CV9 = 9 fest. Auf diese Weise haben
wir Zugriff auf die folgenden CVs:

CV128: Anzahl der PWMPakete, nach denen ein BENHenster
eingeflgt wird. Der Fabrikwert ist 1, sein Wachstum ist nur flr
groRere Motoren mit hohem Tragheitsmoment gerechtfertigt. Der
Bereich der numerischen Werte ist amdximal 4 begrenzt.
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CV130 BEMFMessllcke: Ziel ist es, die BEMMessung um
den Impuls zu verzogern, der von der Induktivitat des Motors nach
dem Trennen der Stromversorgung erzeugt wird. Der werkseitige
Wert ist 6. Ein zu niedriger Wert hat katastrophalswirkungen auf
die BEMF~Messung und wird durch den vom Motor erzeugten
Impuls "Uberflutet". Bei mehrpoligen Leistungsmotoren (wie
beispielsweise dem Typ Faulhaber oder Maxon), bei denen die
Induktivitat der Rotoren klein ist, kann dieser Spalt verringert
werden. Motoren von schlechter Qualitat (wie die Piko Modelle mit
3-Pole der Hobby okomotiven Kategorie) erfordern einen héheren
Offset, um BEMFMessungen an einem stabilen / sauberen Teil der
erzeugten Spannung durchzufiihren.

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

CV95 PIDFehlerlimitation sorgt fur vollstandige Zbdgrenzung
im PID-Kreis, ohne dessen Antwortzeit zu verkirzen. Werte sind in
eine Skala von -10 mdoglich. Ein zu niedriger Wert fuhrt zum
Verlust der Motorleistung und zum ruckartigen Fahren, aber zu viel
kann zu Instabilitat der Einstellungsschleife und ausgepragtem
Motorgerausch fuhren.

Im Folgenden prasentieren wir die Tabelle mih déerten des
Parametersatzemtsprechendem CV9Wert. In der Tabelle in Zeile
9 sind die fur die Verwendung von Modus 9 akzeptierten
numerischen Intervallen angegebenDie Einstellung von
AulRenwerten verursacht keine Probleme, der Decoder begrenzt die
in den CVs eingegebenen Werte nur in den angegebenen Intervallen.
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CV9 Ccv128 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 fur eine festgelegte Strecke unabhéngig von
der Fahrgeschwindigkeit empfangen wird. Das Stoppen kann durch 3
Faktoren ausgelost werden:

1 Eitritt in den Sektor mit asymmetrischer DCC (ABC)

Empfang-Semantik Cap.13.2.
1 Sektoreingang mit D&ignal Cap. 15.3.
1 Empfangen eines Befels bei der Nullgeschwindigkeit

Das Stoppen der CBD bei Empfang eines Nulldrehzahlbefehls
wird von Bit7-CV27 = 1 akiviert. Es gibt zwei Moglkhkeiten um
die Stopps auf ein kontrollierigistanz machen zu kdénnen:

12.1.1.Stopp bei fester Verzégerung

Nachdem Erhalt der Stoppbefehle fahrt die Lokommotive eine,
mit der aktuellen Geschwindigkeit berechnete, Stracke stoppt
dam mit der in C\64 (CV150 eingestellten Verzégerung. Die
Laufzeit bei Anfangsgesehndigkeit kann mit eine in CV6ECV151)
eingestellte variable Verzégerung durdie Verzdgerungsformel =
CV65* 8ms ergéanzt werden.

12.1.2.Stopp bei variabler Verzégerung

NachdemErhalt 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 3V15
(CV161) eingesteltn Bremsweges.

Wenn der CV153den Nullwert beinhaltet (Anfangswert),
verwenden Sie dere$ten Verzogerungsstopp in CV64. In dem Fall,
wenn CV64 auch einen Nullwertbeinhaltet wird der Offline
Abstand deaktiviert. Wenn beide Werte andere Werte alshidbkn,
hat der in CV18 (CV16l) eingestellte Variable, die bei viariabler
Verzdgerung verwendet wurde, Prioritét.

Alle Parameter einesStopps konnen nach Fahrtrichtung
unterschiedlich dargestellt werden. &rd zwei CVs, eine fir jede
Richtung. Wenn diaimgekehrte CV Null ist, wird der nach vorne
gerichtete Wert fur beide Richtungen verwendet.

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

12.2.Erkennung des assymetrischen DC&ignals
(Lenz ABC)

Das agmmetrische DCESignal ermdglicht das genaue Anhalten
vor Signalen oder in Stationen und das Schalten in die
entgegengesetzte Richtung. Ulike BM1- und BM2Module, die
das Bremsen vor dem Signatrzeugen erhalt der Decoder der
Lokommotive, der Fahrtridchng entsprechend, Informationen Uber
den Zustand des Signals. Es kodnnen zwei verschiedene
Informationen  Ubermittelt werden:  "Stop" oder "Slow
Approach"("langsame Anndherung").

Beim Empfang des "StoppBefehls leitet die Lokommotive die
kontrollierte Absandskontolle (Kapitel 121) ein, oder wenn sie
deaktiviert ist, stoppt simit der CV4(CV148Verzdgerung
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Beim Empfang des Befehls "Langsame Annéherung" ("Slow
Approach") wird die Geschwdigkeit auf den in CV143 (CV163
eingestellten Wert verringert.

Die Aktivierung von ABCerfolgtaus delCV27:

71 Bit0O = 1 Ermdglicht die Erkennung des ABSignals, wenn
die rechte Schiene positiver ist (geht vorwarts)

71 Bitl = 1 Ermdglicht die Erkennung des ABSignals, wenn
die linke Schiene positiver ist (Ruckwartsgang)

ABC funktioniert normalerweise nur in eine Richtung, die
Aktivierung fur beide Richtungen ist jedochoglich (aulRer "Push
Pull").

Die Empfindlichkeit der Erkennung der Spannungsdifferenzen
zwischen den beiden Schienen kann von CV141 aus verandert
werdenWenn der Anfangswert keine guten Ergebnisse fur die-ABC
Erkennung liefert, kann der optimale Wert innerhalb des
empfohlenen Bereichs von 8 bis 16 experimentell neubestimmt
werden. Ein zu niedriger Wert fuhrt zu einer unerwinschten
fehlerhaften Erkennungnd ein zu hoher Wert macht die Erkennung
umstandlich oder sogar unmaglich.

12.3.Pendelsteuerungpush-pull Funktion)

Mit der "PushPull" -Funktion kdnnen Sie mit ihre Lokommotive
wiederholt eine Route zwischen zwei Endgeraten durchlaufen. Das
Anhalten undAndern der Fahrtrichtung erfolgt, wenn AB&fehle
an Endstationen empfangen werden.

Von DCGCBefehlen werden nur die Fahrgeschwindigkeit und
eventuell die aktiven Funktionen eingestellt. Es gibt zwei
Maoglichkeiten was man wahlen kann:
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12.3.1.0hne Zwischenstopps

Die "PushPull" -Funktion ohne Zwischenstopps erfordert zwei
separate Abschnitte am Ende der Route, die ein -AEBIopp "
Signal erzeugen, das der Richtung entspricht, in der sich die
Lokomotive nadhert (die positivere rechte Schiene). Die im Terminal
ang&kommene Lokommotive wirdanhalten kehrt die Richtung
(einschlief3lich Richtungslichter) um und startet nach der Wartezeit
in die neue Richtung. Die Aktivierung erfolgt Uber Bit4 (CV122) = 1.
In dem CV142 konnen Sie die Zeit d8sllstandesandern. Es gibt
maoglicherweise ABESektoren "Langsame Anndherung” auf dem
Weg, wo es langsamer wird.

12.3.2.Mit Zwischenstopps

Die "PushPull" Funktion mit Zwischenstopps erfordert zwei
getrennte Abschnitte am Ende der Route, die ein Aifhal "Slow
Approach"/"Langsame Ann&hung" entsprechend der Richtung
erzeugen, in der sich die Lokommotive nahert. In den
Zwischensektoren, in denen das Anhalten vorgesehen ist, wird ein
ABC "Stop" Signal aktiviert, das naturlich der Richtung entspricht,
in der sich die Lokommotive ndherteDDauer des Zwischenstopps
wird bis dahin gerechnet, bis das ABC "Stop" Signal aufaktit zu
sein

Die Aktivierung erfolgt aus dem Bit5 (CV122) = 1. Ab CV142
kobnnen Sie die Dauer d&tandzeit(in Endstationen) nach Ihrem
Wunsch andern.

Fur den"PushPull" -Betrieb ist die Erkennung des AB&Ignals
in CV27 fur eine der Rittungen erforderlich (Kapitel 12).
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Es ist nicht erlaubt, ABC flr eine beliebige Richtung zu

! aktivieren, denn dieRihrt zu einemfehlerhaften Betrieb des
"PushPull" -Modus! Die gleichzeitige Aktivierung von Bit4,
Bit5 (CV122) ist nicht zulassig!

Es wird empfohlen, eine der " Stopp bei konstantem Distanz
(CBD)" Methoden zu aktivieren, um sicherzustellen, dass sich die
Lokommotive, unabhangig von der Fahrgeschwindigkeitmer in
derselben Psition befinden wird (Kapitel 12).

13 Funktionsausgange

Funktionsausgange kdnnen verschiedene Verbraucher wie LEDs,
Gluhlampen, Rauchgenerator, elektromagnetische Koppler usw.
steuern.

Die tOm Decoder verfiigen tUber zwei Arten vonstengs oder
Logikausgéngen. Leistungsausgange verfligen uber einen Transistor,
der zum Zeitpunkt der Aktivierung an den) (- Ausgang
durchschaltet Somit verbinden Sie zu aktivierendéerbraucher
zwischen Ausgang und + Vckogikausgange haben eine Spamgu
von + 5 V, wenn sie aktiwund 0 V, wenn sie inaktiv sindDie
Logikausgadnge durfen den maximalen Strom von 5 mA nicht
uberschreiten. Andernfalls besteht die Gefahr, dass der Decoder
beschadigt wird. Ein Logikausgang kann um mif 1EDs die
Steuerungtr Strombegrenzugswiderstand verwend&terden oder
mit einen externen Transistor, um grof3ere Lasten zu steuern.

Um die Anzahl der Ausgadnge auhdhen kdnnen Sie die SUSI
Schnittstelleldschen und als 2 logische Ausgange verwenden. Sie
sind werkseitig B logische Ausgége konfiguriert. Um sie fur das
SUSISchnittstellezu verwenden, missen Bit O und 1 von CV122
auf 1 gesetzt werden.
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Einige Decoder verfugen uber eine groRere Anzahl von
Ausgéngen als die Uber den Anschluss verflugbaren. Fir diese
mussen [ zusatzliche Drahte an den (in den Zeichnungen
markierten) Padaufloten

In der Tabelle 3. haben wir die Anzahl und den Typ der

verfigbaren Ausgange hervorgehoben, die fur verschiedene
Decodertypen geeignet sind.

FL RL | AUX1 |AUX2 AUX3| AUX4 | AUX5 AUX6 AUX7 | AUX8 | AUX9| AUX10
MICRO | P [P O,P O,P O,P O,P O,L,S O,L,S
NEXT18| P [P P P LS LS
MTC21 | P |P P P L L LS LS
Pluxi2 | P [P P P O,LS| OL,S
Pluxl6 | P [P P P LS LS
Plux22 | P [P P P P P P P P P LS LS
Tabelle 3.

P1 Leistungsausgang
L i Logikausgang

O optionelle Ausgang, die durch Anhéngen eines zusatzlichen Drahtes erreichbar
wird
ST gemeinsamer Ausgang mit SUSI

Fur Decoder mit maximal 8 Ausgangen verwenden wir ein
vereinfachtes NachabbildéMapping), das sich leicht vom NMRA
Standard unterscheidet, der eine groRere Flexibilitat bietet (jeder
Funktion kann jeden Ausgang ein Befehlen ausgeben).
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Far PLUX22Decoder mit 10 Ausgéngen
Standardmapping verwendet.

Bedienungsanleitunfymware 3.5.191
(n::l Anfangswert Aléx AL;X ALiX AL?J’X ALZJX ALix FR FL
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
L : @) |6 | @@ | @ | @ @ @ | @
For 34 2 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
e | e [ @ lag |@® |@ |@ | @
F1f 35 1 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
e | e [ @ lag |® |@ |@ | @
E1r 47 1 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
e | ey | @ |y |® @ |@ [@
F2 36 2 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
e | ey | @ |ay |® @ [@ |@
F3 37 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
e |6 [ @ lag [@® |@ |@ | @
F4 38 8 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
e | ey | @ |ay |® @ |@ |
=3 39 16 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
s |9 |@ |la [© |[@o | |
F6 40 32 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
e |60 @ |ay |[® @ |@ |
E7 41 64 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
gz fe G lus @ @ @ |
it Bit Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
il 128 @8 | o9 | @ | as | @® ) @ | o
F9 43 0 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
e | o9 | @ |ay | ©® @ |@ |
F10 44 0 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
e | o9 | @ |ay | ©® @ |@ |
F11 45 0 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
e | o9 | @ |ay | ©® @ |@ |
F12 46 0 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
e | on | @ Jay | | |@ |o

Tabelle 4.

wurde ein NMRA

cv

AUX

AUX AUX AUX AUX AUX AUX AUX AUX AUX
nr. Anfangswert 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 FR FL
Fof 33 1 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl BitO
s | 6 | (@@ |as | @ @) @ |o
For 34 > Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
s | 6 | (@@ |as | @ @ @ | o
E1f 35 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
s | 6 | (@@ |as | @ @ @ | o
F2 36 8 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
s | 6 | (@ | as | @ @) @ | o
F3 37 16 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
) | 69 | @ |ag | @ @) @ | o
Fa 38 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
8 | 69 | @ |ae | @ @ @ @
5 39 8 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
s | 6 | @@ | as | @ @) @ @
6 40 16 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
s | 6 | @ [ | @ @) @ @
E7 a1 32 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
s | ) | @@ |as | @ @) @ @
8 42 64 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
s | @) | @ | | @® @) @ @
Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
il M 1 @) | @) | @ @ @ @
Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
F10| 4 2 @ | |® |@ @ )
Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
il M b4 @ | @ | @ @ @ @
Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
2| 48 26 @ | e | ® @ @ @
Eir 47 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
s | 6 | @@ | asy | @ @ @ o
Tabelle 5.
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Mapping aus dem grauen Feldern sind inaktiv / unmdglich.
Einstellungen sind nur innerhalb des weil3en Feldes moglich
(Werkseinstellungn sind mit Griin markiert).

Die Funktionen FO (f=forward, vorwarts, r=reverse, riickwarts),
F1 (f=forward, vorvarts, r=reverse, rickwarts), F2 und F3 kdnnen
nur die Fl:, FR- und AUX-Ausgénge 1, 2, 3, 4, 5, 6 s&n. Fur
NMRA-Kompatibilitat wird die CV35 F1 Konfiguration fur
Vorwarts (vorwarts) und CV47 fur Ruckwarts (rickwarts) benutzt.
Die Funktionen F4,5,6,7,8 kbnnen nur die Ausgange
AUX2,3,4,5,6,7,8 und 9 steuern, die Funktionen F9,10,11,12 kdénnen
nur die AUX 5,6,7,8, 9 und 10 Ausgange koordinieren.

Die PWM der 12 Ausgange wird in CV4D eingestellt, wie es
im Kapitel 26. dargestelt wird.

In CV112 kdnnen wir die Anstiegeit beim Start einstellen. In
CV113 kann man die Abfallzeit des an die Ausgange angelegten
PWM-Signals einstellen. ( FadelN und FadeOUT). Diese Zeiten
kénnen in Schritten von 8 ms eingestellt werden und reprasentieren
die Zat, zu der der AusgabBWM-Fullfaktor von 0 bis 255 erreicht
oder umgekehrt.

Wenn durch CV4&9 einFullfaktor festlegt wird, der niedriger
als der Maximalwert 255 ist, nehmen die Anstiagsd Abfallzeiten
proportional ab. Diese beiden Parameter sind dile Ausgénge
geltend. Diese Funktion ist nudtzlich, wenn Sie die langsame
Anschaltung von Glihlampen simulieren mdchten.

Wenn ein Ausgang mit einem Dauersignal (ohne PWM mit
variablem Fullfaktor) in CV117 befohlen werden soll, setzen wir den
Wert von 1 Bit entsprechend dem gewinschten Ausgang bzw.
Ausgange. Bei einerhokommanderll mit mehr als 8 Ausgangen
kann der Befehl fir die Ausgédngel2 Uber das CV18Bit 0-3
eingestellt werden.
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In der aktuellen Softwareversion kénnen die Funktionen FO (f/ r),
F1(f/r) und F2F12 auch einem oder mehreren der Ausgange FL,
FR, AUX1, ... AUX6 zugeordnet werden.

Wenn eine Funktion den Betrieb eines der Ausgange
unterbrechen soll, muss gemafR der Tabelle 6. das entsprechende
Ausgangsbit in der, der Funktion entsprectten, CV auf 1 gesetzt
werden. Die Funktionen FO und F1 kdnnen je nach Fahrtrichtung die
Ausgange FL, FR, AUX1, ... AUX6 sperren. Die CVs 166/168
stellen die Sperrung einiger Ausgange ein, wenn sich die
Lokomotive nach vorwérts bewegt, bzw. in den CVs/186 die
Sperrung einiger Ausgange, wenn sich die Lokomotive in
Ruckwartsrichtung bewegt.

criy Anfangswert /-\léX AléX AliX Al;X Al;X AliJ-X FR FL
o [ 0 [ 185 (88 RIS (8 IR
o[ o [ T8 (68 68 IS (67 [T [
[ o a6 T8 [ (o5 [8 [T e
JEINCEAAL AR
o lwol o R R8T T TS [ o
A EANCEA AL AR
S EC O R R
JENCE A - Al
A ED O S a - Ak
o lms| o [ (88 [ R IS [eF (eI
o el o JH JR8 T T TS [ [
ol | o [ e T [ (68 (e [a I
el | o [ T T [ 167 [ [or I
ZEJNCR AN ARk
o] o o T o o (& o [ &

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

Der Decoder ermdglicht den Betrieb der Lokomotive auch mit
klassischen Geschwindigkakgler, die Gleichstrom liefern. Diese
kénnen zwei Arten haben: gefilterte und gepulste ¥PVBpannung.
Um den Betrieb beiGleichstrom zu ermdglichen, muss in Bit2 /
CV29 der Wert "1" eingegeben werden. Mit CV13 und CV14
kdnnen wir einstellen, weleh Funktion aktiviert werden sollen
wenn wir denDecoder mit Gleichstrom versorgen.

In derTabelle7. finden Sie @& Bedeutung jedes Bits der beiden
CVs. Wenn das Bit den Wert "1" hat, ist diese Funktion im
Analogbetrieb aktiv.

Bit7 | Bit6 | Bits5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl | Bit0
CV13 F8 F7 F6 F5 F4 F3 F2 F1
CV14 | F14 | F13 | F12 | F11 | F10 F9 RL FL
Tabelle7.

Es gibt zwei Artenm Falle der Gleichstromversorgung:

14.1.Analogmodus 1

Modus1 kann mitReglernverwendet werden, die eine gefilterte
Dauerspannung liefern. Dieldhe der Spannung in den Schienen
wird die gewlnschte Geschwindigkeit stellen und die
Motorsteuerung wird Ubedie PID-Schleife sichergestellt. Es wird
auch bei niedrigen Geschwindiglesit Wenn die Maximalspannung
plotzlich  angelegt wird, erreicht der Motor mit der
Beschleunigsverhaltnis in CV3 (CV138lie Hochstgeschwindigkeit.
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Der Zusammenhang zwischen Safenspannung und
Fahrgeschwindigkeit wird linear in Abh&ngigkeit 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 t®, berechnet.

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

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

Um Modus 1 zu wahlen, 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
Fullfaktor wird durch CV164 festgelegt. Bei einem Maximalwert von
255 wird praktisch die gesamte Schienenspannung auf den Motor
angewende
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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
auszuwdahlen, wirdin CV164 in ein anderen Wert als Null
eingeggeben. 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 D@remssektoren anzutreiben. Wenn also eine
DCC-betriebene Lokomotive einen DBSektor (mit Gleichstrom
versorgt) erreicht, stoppt sie, wenn die folgenden Bedingungen
erflllt sind:

Bit4 oder Bit5 in CV27 haben den Wert "1", Bi2/29 = 0 und
die Schienenspannung ist hoher als die in Q/Hngestellte
Schwelle.

Die in CV162eingestellte Schwadl (Standardwert 100 => 10V)
ist natzlich, wenn Sie ein powgiack und die DeBremsfunktion
verwenden moéchten.

Befindet sich die Versorgungsleitung unterhalb der Schwelle,
befinden wir uns im SPRodus und die Lokomotive stoppt nach
Ablauf der in den CV128ingestellten Zeit. Wenn dpannunglen
Schwellenwert Uberschreitet, wird die Gleichstrombremsfunktion
aktiviert und die Lokomotive halt 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 DGeErotokoll nicht nur fir den Decoder
gilt, sondern auch fir die entgegengesetzte Richtung. So kann der
Decoder Nachrichten senden, z. B. eine Bestatigung des Eingangs
von Befehlen die eigene Arksse, tatsdchliche Geschwindigkeit,
Innentemperatur, Last und andere Statusinformationen.

Im Prinzip der Funktion von RailCom basiert sich auf der
Einfuhrung durch die Leitstelle eines Fensters ("Unterbrechung")
durch die Steuerstatioam Ende jedes DG@akets, bei der die
Stromversorgung unterbrochen und die beiden Leitungen
kurzgeschlofRen 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 Kanale aufgeteilt. Auf dem ersten
Kanal wird die Adresse (kurz, lang oder zusammengesdtr)
Decoders ubertragen. Auf dem zweiten Kanal werden POM
Antworten geliefert, um CVs zu bearbeiten (LeSzrhreibergebnis).

Die RailCom-Kommunikation kann tUber CV2Bit3 deaktiviert
werden (0 RailCom inaktiv, 1- RailCom aktiv). Die Kanéle 1 und 2
sind in CV28 Bit0 und Bitl aktiviert.
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16. Spezielle Funktionen

Wenn Sie die speziellen Funktioneatzenmdéchten, erhalten Sie
Informationen Uber:

der Wert der internen Decodertemperatur

die Qualitat des empfangenen DSnals

die Anzahl der Stunden und Minuten des Betriebs
die Zeitmarke (Uhrzeit), zu der die letzte
Lokomotivenwartung durchgefuhrt wurde

)l
T
T
1

Um die Werte dieser Parameter zu speichern, muss der
nichtflichtige Speicher (eeprom) des Decoders im fir den Benutzer
zuganglichen C\Bereich aktiviert sein. Bit7 / CV122 aktiviert oder
deaktiviert die Speicherfunktion (Bit7 = 0, Speicherfunktion
deaktviert, Bit7 = 1, Speicherfunktion aktiviert). Das Speichern der
Momentanwerte erfolgt durch Aufruf der Hunktion von der
Leitstelle (oder vom tOrRProgrammiergerat aus).

Ohne den Aufruf von F5 (Ein und Aus) werden die Werte in
+ . den entsprechenden C¥iht aktualisiert !!!

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

Das Qualitatssignal des DE&Ignalempfangs (QoS = Quality of
Signal, Signlasqualitat) wird aus CV18glesen. Der Wert wird in
Prozent (im Bereich-200%) angezeigt. Den minimalen Qu&ert,
der bei dem letzten Lesen des Decoders berechnet wurde, finden Sie
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in CV136. Um den Mindestwert zurlickzusetzen, geben Sie den
CV136Wert 100 [%] ein. (Rufen Sie vor edh 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:

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

1 Die Anzahl derBetriebsstunden 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
beibehalta und kann anzeigen, dass seit der letzten Wartung einige
Stunden vergangen sind.

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

Bit0O  Wert 0, Wartungsfunktion ist nicht aktiv
Wert 1 ist diewartungsfunktion aktiv
Bitl  Wert O, die Uberschreitung vom Wartungintervall wird
in CV30 nicht gemeldet
Wert 1, der das Wartungsintervall Gberschreitet, wird in
Bit 3 des CV30 signalisiert
Bit2  Wert 0, Uberschreiben des Wartungsintervalls wird
durch die FL / Rl:Leuchten nicht signalisiert
Wert 1, der das Wartungsintervall Uberschreitet, wird
durch Andern der FL / RlLeuchten bei niedriger
Frequenz signalisiert
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Bit3  Wert 0, 50% Wartungsiuberschreibung wird nicht von
FL /RL- Leuchten gemelet
Wert 1, der das Wartungsintervall um 50% Uberschreitet,
wird durch Andern der FL / RLeuchten mit einer
hoheren Frequenz signalisiert

Das Wartungsintervall wird in Stunden in CV155 angegeben.
Der werkseitige Wert betragt 40 Stunden. Der Weahrk vom
Benutzer in einem Intervall zwischer285 geandert werden. Nach
dem Zuriicksetzen ist der Decoderwert von CV155 40 (Stunden).

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

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

Anz. Stun. = (WertsCV159) + 256 * WertsCV160)

Zur Bestatigung der Wartung wird die sogenannte Pseudo
Programmierung verwendet: In CWérd der Wert 128 eingegeben
(nicht &quivalent zu einem DecodReset). Als Ergebnis dieser
Operation wird die Wartungszeitmarke gespeichert und das neue
Wartungsintervall wird aus diesem Zeitsmarke berechnet.

Wenn dasWartungsintervall mit dem Bit 3 von CV30
Uberschritten wurde, muss nach Bestatigung der Messung
auch CV30 (auf 0) zurickgesetzt werden. Nur durch das
Wartungsbestatigungsverfahren wird das CB303 nicht
geléscht.

©
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17. Automatische Entkupplung

Der Lokommaner I1-Decoder ermdglicht die Verwendung jedes
physikalischen Ausgangs zum Beb von elektromagnetischen
Kopplern. Wenn ein Logikausgang gewahlt wird, ist es notwendig,
einen externen Transistor zu verwendda,dessen Ausgang nicht
genugend Strorhiefert, um den Kupplung zu versorgen. Die Krois ®
- und Roco ®-Kupplungen erfordrn ein PWMSignal mit einer
hocher Frequenz, um eine Verbrennung rd&pulen in der
Konstruktion @r Kupplung zu vermeiden. Die automatische
Entkupplungsfunktion des Decoddrsfert dieses Befehlssignal.

Die automatische Entlyplungsfunktion kann nur bei
stehender Lokomotive aktiviert werden (nachdem die Lok
angehaltenvurde Fahrstufe =)

Die automatische Entiplungsfunktion ist eine physische
Funktion (nicht logisch wie beim Regeln der Geschwindigkeit,
Beschleunigung und Verlangsamug inaktivieren usw.), weil die
Konfiguration folgendermal3en lauft:

Eine FFunktion wird ausgewahlt, die fur die automatische
Entkopplungsfunktion verwendet werden soll (dies kann eine
Funktion sein, di@uchfiir andere Befehle verwendet werdemn, z.

B. fir Ton/Sound).

Fir die ausgewahlte Funktion, CVs-83, wird die Zuordnung
(mapping) des physikalischen Ausgangs geimt, an den der
elektrischer Kppler angeschlossen ist (Wenn mamspielsweise die
Funktion F8 fir die automatische Engpiung auswahlt und die
Elektromanete des Kpplers an denlpysikalischen Ausgang Aux2 /
der violetten Litze angeschlossen sind, gibt man in der CV43 den
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Wert 8 ein, Blglich, wenn die Funktion F8 aktert ist, wird der
physische Ausgang Aux2 damit aktiviert).

Um die elektromagnetischeEntkyoplung durchfichren zu
kdnnen, muss maesin CV118 angegeberdenn auf diese wird die
Entkuypplungsfunktion fir den Ausgang angewendet.

Wenn wir bei Aux2sind, wir werden in CV118 den Wert 4
schreiben (in CV118 wird die Ausgangsnummer angegeben: fur FL
den Wert 1, fur RL den Wert 2, fur Aux1 den Wert 3 und fur Aux2
den Wert 4).

Unter CV124kdnnen wir die Art der verwendeten Kopplung (DC
oder PWM) wie folg auswéhlen: Bitd Ausgang HF PWM; Bitd
Dauerausgang.

Von Bit1-CV124 kdnnen wir den Steuerungsmodus des Motors
wahrend des Abkmpelns auswéhlen. Somit wird mit bifl der
Motor sofort, mit eine plétzliche BewegunangesteuertBei Bitl-1
wird der Motor durch die PIEschleife mit Verzogerungsbzw.
Beschleunigungswertegemal CV34 gesteuert.
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T1

Sobald wir die H.ogikfunktion auf den physischen Ausgang
abgebildet haben (mapping), kdnnen wir die Konfigurationsvariablen
andern,um die automatische Entkopplungsfunktion zu optimieren.
Fiar die stationare Lokomotive (nach dem Stoppen) wird die
Richtung gemaf den oben beschreibenen Abbildung eingestellt. Die
maximale Fahrgeschwindigkeit wé&hrend der automatischen
Entkopplungsfunktion wd 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 fahrt eine Zeitspanne T1 in die
entgegengesetzte Richtungr zeingestellten Richtung, bevor die
Funktion gewahlt wird. Die Lange des Fahrtes kann durch die
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Fahrgeschwindigkeit (CV121) und die Dauer des Rickwartsfahrtes
(CV119) gesteuert werden. Nach dieser Bewegung stoppt die
Lokomotive, andert die Fahrtrichtungefyt damit in die gleiche
Richtung wie vor dem Aufruf der Funktion) und fahrt fur eine Dauer
von T2, wonach die Lokomotive die elektrischen Kupplungen
abschaltet und deaktiviert. Um die Lange der Bewegung im direkten
Sinne zu bestimmen, haben wir auch 2 aRster, die
Verfahrgeschwindigkeit (CV121) und die Zeit T2 (CV120). Mit
diesen 2 Parametern konnen Sie die zurtickgelegte Distanz direkt
verringern oder erhoéhen. Funktionen, die vor dem Wahlen der
Entkopplungsfunktion aktiviert werden, bleiben wahrend der
Entkopplung aktiv.

Die Entkopplungsfunktion wird aufgerufen, wenn die Funktion
(EIN/ON) aktiviert ist und nach einem vollstandigen Zyklus
ausgeschaltet wird, auch wenn dieF#nktion nicht deaktiviert
wurde.

Um die Funktion wieder einzuschalten, wird d¢&tS/OFF
Befehl und dann erneut ein EIN/GBEfehl gesendet.

Die Polaritat der elektromagnetischen Kopplungsdrahte 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 /LokowireSchnittstelle jeden
Soundmodul oder Funktionsdecoder anschlieRen, der den
Schnittstellespezifikationen entspricht.

Fir den Anschluss befinden sich 4 Stecker auf der Oberseite des
Decoders (ghe Abbildung unten). Bei Versionen mit Plux16
Plux22, MTC21- und NEXT18Steckverbindern sind diese
Verbindungspunktsuf den Pins des Steckverbinders zu finden, und
daher ist es keine zusétzliche Verdrahtung erforderlich. Diese
Kontakte beriicksichtigedlie Reihenfolge / Bedeutung der SUSI
oder LokowireSchnittstelle Wir empfehlen die Verwendung
bestimmter Farben fur die Litzen

Achtung! Ein falscher Anschluss des SUSI / Lokowire
* . Moduls kann zu Schaden an diesem Modul fuhren.

18.1.Programmierung der SUS-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 SUSloundmodul wird Uber dedmokommandeti -
Decoder programmiert. Abhangig von der -GMmmer erkennt der
Lokommandeil-Decode, ob dieser CV vorinem an daBecoder
Schnittstelleangeschlossenen SUBllodul geschrieben oder gelesen
werden soll. Um die verschiedenen Konfigurationsvariablen des
SUSHModuls zu programmieren, lesen Sie bitte das
Konfigurationshandbuch des SUBlbduls.
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Das Schreiben voCVs von SUSModulen kann im PAIModus
und im PoMModus erfolgt werdenDank einiger digitaler Systeme
konnen CVs im Bereich-255 geschrieben und gelesen werden,
deshalb wurde imLokommanderll-Decoder ein Mechanismus fur
diese digitalen Systeme implentient, womit, mit Hilfe von zwei
CVs, der Zugriff auf die CVs der SUSModule ermoglicht wird.
CV126 wird als Anzeige (Index) und CV127 als Transivt
verwendet.

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

Beispiele:

1 Wenn Sie in CV897 des SUModuls den Wert 1 eingeben
mochten, missen Sie in CV126 den Wert 97 {890 = 97) und
in CV127 den Wert 1 eingeben. Deokommanderll-Decoder
sendet nach Eingabe des Werts 1 in CV127 den Schreibbefehl
mit dem Wert 1 an CV 897hiér dasSUSFSchnittstellean das
Soundmodul (oder an den Funktionsdecoder).

1 Wenn Sie den Inhalt von CV 902 von dem anldikommander
Il Decoder Schnittstelle angeschlossenen SUBlbdul lesen
mdchten, geben Sie in CV126 den Wert 102 {80Q = 102) ein
und lesen Sie den Wert von CV127. Dieser Wert entspricht dem
in CV 902 des Soundmoduls (oder Funktionsdecoders)
enthaltenen Wert, der an dehokommander Il-Decoder
angeschlossen ist.

Das Lokowire-Schnittstelleerfordert keine Programmierung der
Konfigurationsvariablen. DerLokommander Il-Decoder wird ab
Werk mit der fur SUSkonfigurierten Schnittstelle(CV122 = 1)
ausgeliefert. Um die Lokowir8chnittstelle zu aktivieren, muss man
den Wert 0 (CV122 = 0) eingeben.
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19. Verwendung externer Kondensatoren oder von
einespower pack

Bei einigen Gleisanlagenist der Kontaktder Radsatze oder
Schleifermit der Schiene, aufgrund der Abnutzung der Schienen und
Ablagerungen aus unterschiedlichen Materiali@msicher Sie
verursachen Stromausfélle, die unstetes Fahrerursachen,
insbesondere  auf  Weichenpassagen und bei niedriger
Geschwindigkeit. Diese Nachteile kénnen durch die Verwendung
von Pufferkondensatoren (mit der Kapazitat 220 uF / 25V oder fur
bessere Ergebnisse mit héheren Wert, Uber 2200 uF) oder
unterbrechugsfreien SPRuellen behoben werden

Zum Anschliel3en dieser Gerate verfugt dekommanderll-
Decoder Uber 3 Kontakte auf einer Seite des Verdrahtung. Die
Position der 3 Kontakte, an denen die Verbindungsdréhte angebracht
werden kann aus den Bildern dererschiedenen Decodertypen in
Kap. 6 bestimmt werden.

Die Installation dieser Gerate erfordert hochwertige
Lotgerate und Erfahrung. Unsere Garantie erstreckt sich

. nicht auf Fehler, die auf unsachgemale Eingriffe und
Lotfehlerzuriickzufiihren sind.

Die Kondensatoren sind mit einer Reihe von Widerstanden von
100 Ohmbeschaltetwodurch der Ladestrom begrenzt wird, sodass
die digitalen Steuersysteme den Ladestrom des Kondensators nicht
als KurzschlusSituation interpretieren.Die Dioden sind so
ausgekgt, dass sie den internen Schaltungen des Decoders die
erforderliche Leistung/Energie oder den maximalen Strom zur
Verfugung stellen, wenkeine Stromversorgung zur Verfigung steht
Diode und Widerstand sind externe Komponenten, die nicht im
Locomander ethalten sind. Beim Erstellen von Verbindungen
folgen Sie den Bilderm Kapitel 6 Die roten und schwarzen Kablen

Seite53von 102



Lokommander I Version
Bedienungsanleituniymware 3.5.191  0.1.22

werden an den GNDund VcePunkten gel6tet, den beiden externen
Punkten der SRBruppe des 3poligen Lotanschlusses. Nachdem wir
die  Verbindung hergestellt haben, konnen wir einen
Schrumpfschlauch oder ein Isolierband zur Absicherung verwenden.

100120 Ohm, ¥a W

VCC
GND

pol - 1N4001 oder gleichwertig

Trennen Sie die Puffer kondensatoren, bevor Sie die

Decoder programmieren (sei es entweder in BCC
Digitalsystemen oder mit dem tOm Programmer
programmiert).Die Verwendung von Puffer kondensatoren

erschwert die Programmierung von CVs der Decodierer
wegen der zusatzlichen Stronfiaahme.

@

Ein unterbrechungsfreies SPP Ressource (Smart Power Pack oder
andere gleichwertige) beseitigt diese Unannehmlichkeit, da sowohl
Schreib als auch Lesevorgange der CVs auf den ublichen Weise
fortgesetzt werden kdnnen, ohne dass sie auseinandengemom
getrennt werden mussen). Das Ausschalten der(3RHe wéahrend
der Programmierung wird vom Locomander Uber das dritte Kabel
(Charge) automatisch durchgefihrt.

Verwenden Sie zum Anschlie3en der SR&dule die 3 Stecker
auf einer derLokommanderll-Seiten. Zusatzliche Informationen
zum Anschluss finden Sie in den Handbiichern der jeweiligen
Quellen bzw. af den, in Kapitel. 6 gezeigtasildern.
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SPRQuellen arbeiten nur im digitalen Modus, im analogen
Modus sind sie deaktiviert (siehe Konfiguratides CV29). Um
einen sehr hohen Konsum durch gleichzeitiges Laden
unterbrechungsfreier Stromversorgungen zu vermeiden, gibt es eine
Startverzogerung flur die Einspeisung mehrerer mit SPO
ausgestatteter Lokomotiven. In CV152 kann also die Zeit eingestellt
werden, nach der das SHRdul 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 vermeidenMit den SPPModulen kodnnen
Lokomotiven bis zu 4 Sekunden ohne D®E€rsorgung aus den
Schienen laufen (wenn sie vollgeladet sind, abhangig vom Verbrauch
der Lokomotive). Diese Dauer wird in CV123 eingestellt (die
Standardwert betragt:16, CVV * 16ms = 0,8Bkunden). Nach der
Ablaufzeit dieses Prozesses, wenn das ESughal nicht mehr
vorhanden ist, fuhrt die Lokomotive nach ihrem Ablauf einen
Nothalt (als Sicherheitsmal3nahme) durch, gefolgt von der
Wiederaufnahme des DCS8ignals nach dem DGCS6ignal erneut
empfangen wird.

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

o von etwa 300 mA fur maximal 2 Minuten nach dem Start
des Ladevorgangs verbraucht werden kann. Weitere
Informationen finden Sie im SPRHandbuch fir
unterbrechungsfreie Stromversorgung.
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20. Rucksetzung des Decoders/Reset

Sie kébnnen den Decoder jederzeit auf die Standardeinstellungen
zurliicksetzen.

Bei Verwendung einer beliebigen DESleuerstation reicht es
aus, einen beliebigen numerischen Wert in CV8 einzugéoeder
dem Wert 128 Als Ergebnis dieses Zuriuicksetzens werden alle CVs
wieder den Standardwert haben (siehe Spalte Standardwert in der
CV-Tabelle). Decoders kdénnen auch mithilfe von tOm Programmer
zuriickgesetzt werden. Driicken Sie fur dasselbe Ergebnis in der
FirmwareTAB die Option Reset C\M. Es gibt 2 CVs, die eine
Ausnahme darstellen. lhr Inhalt wird bei einem Reset nicht geléscht.
Dies sind CV105 und CV106, die benutzerspezifische Informationen
(Seriennummer, Kennzeichnung, Inventarnummer usw.) speichern
sollen. Ihr Inhalt wird durch direktes Schreiben geandert. Durch das
Zurucksetzen des Decoders wird der Inhalt dieser CVs nicht geandert.

Achtung! Bei einem Firmwartlpgrade werden die
Standardwerte in diese CVs eingegeben, um ihren Wert zu
erhalten, bevor Sie lhre CVs aktualisieren, machen sie einen
backup, speichern Sie Ihr CVs(mithilfe des tOm
Programmiergerats).

- ——

werden die CVs der angeschlossenen SW&ldule nicht

6 Durch das Zuricksetzen ddokommanderll-Decoders
zuruckgesetzt.
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21. Sekundare Adresse (blockiert dasrogrammieren
des Decoders)

Bei der Verwendung mehrerer Decoder damselben Modell
oder Zugverbandist es sinnvoll, eine sekundare Adresse zu
verwenden, damit der Decoder wahrend der Programmierung
ausgewahlt werden kanAuf diese Weise kann jeder Decoder, der
sich im selben Modell befindet, auf der Programmierschiene
programmiert werden, ohne dass ars dem Modell demontiert
werdenmul3 Die verschiedenen Sekundaradressen werden in CV16
programmiert, bevor die Decod@m Modell montiert wird. Der
Wertebereichder sekundaren Adressen betragt 1 bis 7 (der Wert 0
bedeutet, dass keine sekundare Adresseveretet wird). Dies
ermoglicht den Einsatz von bis zu 7 Decodern im sellbedell oder
Verband was mehr als ausreichend ist. Durch Zuweisen einer
anderen sekundaren Adresse zu jedem Decoder, defuprarband
angehortwird nur der Decoder programmieriy fden CV15 = CV16
programmiert wird. Auf diese Weise kénnen wir, indem Sie fiste
einzeln@ Adressa in CV15 nacheinander schreiben, mehrere
Decoder unabhéngig voneinander programmieren, auch wenn sie
gleichzeitig auf der Programmierschienen sind. Desdler, fur die
der CV15 | Cv1ie werden alle CV
ignorieren.

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

Bei der Verwendung der sekundaren Adressen ist es wichtig zu
wissen, dasslie einzige CV der gelesen oder geschrieben werden
kann, ohne dass die sekundéare Adresse kennen wiirde, CV15 ist.
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Wenn Sie den Decoder versehentlich durch Eingabe eines
unbekannten Werts in CV16 blockieren, mussen Sie die
Werte 17 in CV15 eingeben, urden korrekten Wert heraus

zu finden womit der CV1&Vert geldscht wird

©

Diese Art des Zugriffs /Programmieren fur die CVs des Decoders
ist bei fest verbundenen Waggons oder mit standig konnektierte Sets
hilfreich, die mit mehrere Decoders ausgestattet simil @s ware
sehr unpraktisch, sie auf eine traditionelle Weise zu programmieren
(auf der Programmierungsschiene waren alle vorhandene Decoder
mit den gleichen CMNVerten programmiert, was eher eine
unerwinschte Sache ist).

22.Firmware aktualisieren

Sie kénne die Betriebssoftware ddsokommandeil-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 l|hnen eiilbden tOm Programmer
durchgefuhrt werden, ohne den Decoder von der Lokomotive
entfernen zu missen.

Die Betriebssystemsoftware und Aktualisierungsdateien fur den
Firmware des tOm Programmers kdnnen von der-tGamaticSite
heruntergeladen werdenlnformationen zur Durchfihrung des
Upgrades finden Sie im Handbuch des tOm Programmierers.

Die aktuelle Firmwaré/ersion kann aus den folgenden ©éteien
abgelesen werden

CVv253 Firmware Version

Cv254 Firmware Subversion

Cv254 Build-Nummer, héchstwedies Byte

CV256 Build-Nummer, niederwertigstes Byte
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23. Spezielle FirmwareVersion fur 3V-Motor

Diese Option ist bei Eisenbahnmodellen hilfreich, die aus
verschiedenen Grinden (Grof3e, Abmessung#ia) Verwendung
normaler Motoren nichtulassensondermur Motoren mit niedriger
Betriebsspannung

Um die Steuerung der 3Motoren sicherzustellen, wurden
Anderungen an der LokomadefRirmware und an der Verwendung
zusatzlicher Hardware vorgenommen. Wenn Sie Kapitel 11 lesen,
konnen wir és Prinzip der Motorsteuerung verstehen. Es fallt auf,
dass die Messung der elektromotorischen Spannung (BEMF) in
regelmafiigen Abstanden erfolgt. Fur den -Mdtor ist diese
Spannung viel niedrigetm dieses Probletdnannehmlichkeiten zu
Uberwinden, habemvir einen externen Verstarker verwendet. Das
Lesen der verstarkten Spannung erfolgt an einem der Logikausgange
(AUX6) des Decoders, dessen Software fir den Analogeingang
konfiguriert ist. Der Befehl des BEM&pannungsteilers wird auch
mit einem anderen Ldgausgang (AUX5) ausgefuhrt.

Die 3V-Motorsteuerung erfolgt wie beim regularen Motor mit
PWM-Impulsen mit einem variablen Fullfaktor von-18 V. Die
Firmware begrenzt den Fillfaktor, um ein Verbrennen von 3V
Motoren zu verhindern. Um die Spitzenstrome mgrenzen, die
beim Anlegen des PWMignals am 3/-Motor auftreten kdnnen,
werden zwei an den Motor angeschlossene Widerstadnde verwendet.

Fur den SPBefehl (oder ein externes Kondensatorpaket) wird
der AUX2-Ausgang verwendet.

Zur Steuerung der Leuchten und Zusatzverbraushenen3
Ausgénge wenigerur Verfigung Beim NEXT18Decoder bleiben
die Ausgange FL, RL, AUX1 und AUXS3/AUX4 (nur verfugbar,
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wenn die SUSBchnittstelle nicht verwendet wird) fir die Leuchten
verflgbar.

Die spezielle Firmware kann miitokommanderll mit einer der
folgenden Schnittstellen verwendet werden: NEXT18, MTC21,
PLUX22.

Mit dieser speziellen Firmwam@usgestattetBecoder kbnnen nur fur
die 3V-Motor Steuerung und nur mit den zugehdrigen
Hardwareschaltungen verwendet werdeDurch ein erneutes
Schreiben der Firmware koénnen Sie die Ublicherl@2-Motoren
verwenden.

24. Erganzendes

1 tOm SPFRann optional an Decoder angeschlossen werden
und bietet bis zu 4 Sekunden Energieunabhangigkeit

1 DertOmProgrammerist eine PCSchnittstelle fir die
Programmierung von DGQ.okdecodern

7 shine FDT, shine LT, shildICROsind LED-Module fur die
Beleuchtung von Lokomotiven und Waggons

1 shinemini/midi/maxi digi/anasind LED-Sticks fir die
Innenbeleuchtung von ®ggons

1 TD Maxi, TD Rocaind Schaltdecodedtir Weichen

Einzelheiten zum Zubehor und eine vollstandige Liste der Produkte
fur Eisenbahnmodelle finden Sie untexvw.train-o-matic.com
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25. Technischer Unterstttzung

WennSie Fragen oder Anregungen zu tr@matic-Produkten
haben, kbnnen Sie uns schreibensapport@trair-matic.com

Jede positive oder negative Kritik ist willkommen. Wir arbe standig
daran, die Firmware zu optimieren, indem wir neue Funktionen hinzuflgen
und eventuell noch vorhandene Fehler korrigieren.
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26. Tabelle derCVs des Decoders

In der Tabelle auf den folgenden Seiten haben wir allesGiér Lokomander |l Decodeaufgelistet. Wir
empfehlen, dass Sie die &/nur dann andern, wenn Sie sich ihrer Funktion und der Wirkung lhrer Mal3nahmen
sicher sind. Falsche CFinstellungen kénnen sich negativ auf die Leistung des Decoders auswirken oder zu falschen
Antworten auf Beghle flhren, die an den Decoder gesendet werden. DiSgalte enthalt die CVs Nummer, die
DefaultSpalte enthalt die Werkseinstellung der CVs (nach dem Zuriicksetzen des Decoders haben alle CVs den
entsprechenden Wert in dieser Spalte), Spalte Der Wegtebemthalt den Bereich der verwendbaren Werte fir jeden
CV, und die Spalte Beschreibung enthéalt den Namen (wenn ein festgelegter Name vorhanden ist) und Informationen
zur CV Funktion sowie den Verweis auf das entsprechende Kapitel.

CV | Standardwert Wertgs‘;reich Beschreibung
1 3 0-127 Hauptadresse des Decoders, 7 Bit
2 1 1-255 Vmin , Minimale Geschwindigkeit
3 5 0-63 Beschleunigungsrated =schnellste Beschleunigung
4 7 0-63 VerzdgerungsrateO =schnellste Verzdgerung
5 200 1-255 Vmax, Maximale Geschwindigkeit
6 68 0-255 | Vmid, Mittengeschwindigkeit, [25%5%]Vmax
7 105 - Softwareversion (nur lesbar)
8 78 - HerstellerlD, Decoderreset,
Bei jedem geschriebenen Wert wird der Decoder auf Wierkseinstellung
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zuriickgesetzt, mit Ausnahme des Werts 128, der die Wartung kennzeichnet
aktiviert (siehe Kapitell6)
9 0-9 Motorsteuerungsalgorithmy$-8
benutzerdefiniertern 9 ( siehe Kapitel 11 und C\ts 128130)
13 0-255 Funktionstasterr1-F8 im Analogbetrieb aktivieren
Bit 0 = 0(0): Filim Analogbetrietausgeschaltet
=1(1): Flm Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 1 = 0(0): F2m Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(2): F2m Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 2 =0(0): F3m Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(4): F3m Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 3=0(0): F4m Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(8): F4im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 4 = 0(0): F&m Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(16): FGm Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 5 =0(0): F6im Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(32): F&Gm Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 6 = 0(0): F7m Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(64): F7im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 7 = 0(0): F8m Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(128):F8im Analogbetrieb eingeschaltet
14 0-255 FunktionstastenFOf, FOr, F9F14im Analogbetrieb aktivieren
Bit 0 = 0(0): Flm Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(1): F1lim Analogbetrieb eingeschaltet
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1+ Bit 1 =0(0): F2m Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(2): F2m Analogbetrieb eingeschaltet
2 Bit 2 = 0(0): F3m Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(4): F3m Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 3=0(0): F4m Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(8) F4im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 4 = 0(0): F&m Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(16): FGm Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 5=0(0): F@m Analogbetrieb ausgeschaltet
=1(32): F&m Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 6 = 00): F7im Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(64): F7im Analogbetrieb eingeschaltet
Bit 7 = 0(0): F8m Analogbetrieb ausgeschaltet
= 1(128):F8m Analogbetrieb eingeschaltet
15 |0 0-7 LockCV (sekundare Addresdpie Programmierundes Decoders (C¥Anderung)
ist nur zulassig, wenn CV15 = CV16 ist. CV15 kann in jeder Situation geschi
werden
16 |0 0-7 LockID: Verwenden Sie eindeutige Identifizierungsnummern fir jeden Dec
um zu verhindern, dass mehrere Decoder versehentkithgeitig programmier
werden (siehe Kapitel21)
17 | 192 192-255 | Erweiterte (Lange) Lokadresdddherwertiges Byte
18 |3 0-255 Erweiterte (Lange) Lokadresddiederwertiges Byte
19 |0 0-127 Konsist (Mehrfachtraktions) Adresse

Wenn CV19> 0: Geschwindigkeit und Richtung werden von dieser Adresse
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