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Techniczne zmiany zastrzme

Prosz uwaznie przeczytéte instrukcg przed rozpoagxiem
instalacji!!! Mimo, iz nasze produktyasbardzo wytrzymate,
nieprawidtowe podiczenie kabli mge zniszczy moduf!

. —

Podczas dziatania wdzenia musz by¢ spetnione
wszystkie okrélone parametry techniczne. Przed instalacj
nalezy w petni rozway¢ warunki otoczenia. Ugglzenie nie
moze by naraone na kontakt z wilgogii bezpdrednim
swiattem stonecznym.

- —

Do instalacji i/lub montowania ugdzen maze by
potrzebna lutownica, czemu najepaswieci¢ szczeglng
uwag.

-

Podczas instalacji nale upewnté sig, ze spd urzdzenia
nie ma kontaktu z przewoglzy prad powierzchng
(np. metalem)!

-
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Prosz przeczyté ponizszy rozdziat

Dekodery Lokommander llaggprzeznaczone dazywania wyhcznie
w modelach lokomotyw. Inne sposobiyuaia s zabronione.

Kazde przyhczanie musi by wykonywane bez posgitzonego
zrodta pradu. Naley upewné 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

wyposaonych w izolag} termokurczliva).

Upewnij sk, ze ani dekoder Lokommander Il, ani nigwane przewody
nie maj kontaktu elektrycznego z podwoziem lokomotywy (ryzyko
zwarcia). lzoluj kace nieaywanych przewodw.

Nie lutuj kabli przedtaajgcych do ptytki drukowanej dekodera, chyba
ze jest to niezédne (pohczenia z modutami zviekowymi,
zasilaczami).

Zabronione jest owijanie dekodera dodatkdeéma izolacyjr, gdyz

moze to spowodowaprzegrzanie.

Przestrzegaj sposobu pragtania przewodv i elemenéw
zewretrznych opisanego w tej instrukcji. Nieprawidtowe
okablowanie/pajczenie maee spowodowa zniszczenie dekodera
Lokommander II.
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* Upewnij s, ze zadne przewody nie znajdugic w mechanizmie

napdowym lokomotywy podczas ponownego skiadania jej.
« Jakiekolwiek zrodto prgdu musi by zabezpieczone za pompoc

bezpiecznika lub elektronki, w celu unikoia zagraenia, kbre

moze

wynikg¢  w  trakcie zwarcia. bywaj wylacznie

transformatadw i zasilaczy przeznaczonych do pmgdw
elektrycznych.

* Nie pozwalaj na tywanie dekodera Lokommander Il przez dzieci bez
nadzoru. Dekoder Lokommander Il to nie zabawka.

* Nie wzywaj dekodera Lokommander Il w wilgotny§rodowisku.

2. Rozwiniecia skrotow

DCC -
DC -
NMRA -
cv -
PT -

PoM -
ABC -
CBD -

MSB -
LSB -
FL -
RL -
SPP -
n.c. -
BEMF -
Mi -

standard cyfrowego sterowania (Digital Command Control)

piad staty (Direct Current)
National Model Railroad Association
parametr konfiguracyjny (Configuration Variable)

tor programowania (Programming Track)

programowanie bezfrednie (Programming On the Main)
funkcja automatycznego hamowania (Automatic Brake Control)
stata droga hamowania (Constant Braking Distance)

najwicej znacacy bajt (lub bit)(Most Significant Byte [or Bit])
najmniej znacgey bajt (lub bit)(Least Significant Byte [or Bit])
przednigswiatto (Front Light)

tylneswiatto (Rear Light)

podtrzymanie nagia (Smart Power Pack)

niepodiczony (not connected)
sita przeciwelektromotoryczna (Back Electro-Motive Force)

okres m¢dzy konserwacjami (Maintenance Interval)

3. Zawartosé instrukcji

Gratulujemy zakupu dekodera Lokommander Il. Ta instrukcja jest
podzielona na kilka rozdzidh, ktore pokaa Ci, jak krok po kroku
zainstalowd i spersonalizowadekoder Lokommander Il. Rozdziaty 4 i 5
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stanows przeghd cech i paramedw dekodeéw. Rozdziat 6 zawiera
ogdlny opis dekoddgiw. Rozdziat 7 szczeédpwo opisuje instalagj
dekodeéw w lokomotywach. Zapoznaj iz typem silnika oraz interfejsu
wystepujagcymi  w  Twojej lokomotywie, zanim przeczytasz ten rozdziat.
Dekodery Lokommander Il wsfpracup z wigkszacia dostpnych na rynku
uktaddw sterowania dla elektrycznych modeli lokomotyw.

Domyélne wartgci fabryczne dla paraméiwv konfiguracyjnych (CV)

znajdziesz w rozdziale 9. Mesz zmierdi domylne ustawienia Twojego
dekodera Lokommander Il wedlug wiasnych preferencji. Rozdzialy 10-16

wyjasniajg zmienne konfiguracyjne i jak je spersonalizéwaZalecamy

przeczytanie rozdziéw 10-12 odnénie ustawiania adresu i parandstr
kontroli silnika w celu optymalngo spersonalizowania dekodera dla Twojej
lokomotywy.

Rozdziatl 26 zawiera wszystkie CV dekodler

4. Cechy gbwne

» Dekoder zgodny ze specyfikadMRA w standardzie DCC

e Tryby programowania PT lub PoM

» Dziatanie w trybie analogowym (DC) z konfigurowalnymi
aktywnymi funkcjami

» Krotkie adresy (1-127) i dtugie adresy (128-9999)

e 14, 28/128 stopni pdkosci

e Maksymalny psgd silnika 1000mA

 Kompensacja obgtenia i BEMF

e Predkos¢ ustawiona w 3 punktach (Vmin, Vmid, Vmax) lub w formie
tabularycznej

e Predkos¢ manewrowa (przetzalna z F3, CV114)

* Przyspieszenie/zmniejszenieg@kosci przez hamowanie (przgizalne
z F4, CV115)

» Stata droga hamowania, aktywowana w ABC lub sektorze DC lub przy
zerowej pedkosci
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e Zredukowana mdkos¢ jazdy w sektorze Wolnej Butkosci ABC

e Jazda wahadtowa (Push-Pull)

* Do 10 umaliwiajacych regulagj swiatta wyijs¢ pomocniczych,
maksymalne natenie padu 300 mA

*  Mapowanie wy§¢ do funkcji FO, F1-F12

* Zabezpieczenie przed zwarciem i nagiowe silnika i wy§c¢
pomocniczych

* Komunikacja dwukierunkowa RAILCOM

* Interfejsy SUSI®© i LocoWire©

*  Wyjscia dla Smart Power Pack (SPP ©)

» Elektromagnetyczny rozdzielacz miavosci jazdy

* Mozliwos¢ aktualizacji oprogramowania przez programator, nawet
gdy dekoder jest zamontowany w lokomotywie

* Zredukowane wymiary pozwalgna wycie w skali HO, TT i N

5. Specyfikacje techniczne

* Napkcie zasilajce: 4-24 V, (napicie DCC w torach)
» Chwilowe wycie bez aktywowanych w§g: <10 mA
* maksymalny pyd kazdego wyjgcia: 200 mA

* maksymalnydczny pad dekodera: 400 mA

*  Wymiary (bez przewaal i ztacza):

NEM651.: 14x9x3,3mm

NEM652,PLUX12/16: 19,5x11x3mm

NEXT18: 14,2x9,2x3mm

MTC21: 20x15,3x5mm

PLUX?22: 20,5x15x3,5mm
e waga:4-6g

» klasa ochrony: IPOO

* Temperatura podczas dziatania: 0 + +60 °C

* Temperatura podczas przechowywania: -20 + +60 °C
*  Wilgotnosé: max 85 %
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6.

Dekodery Lokommander

Ogolny opis dekodeibw Lokommander |l

Il gs przeznaczone do zywania

w modelach skali N, TT, HO, HOe. Poszcaeg modele dznia sie

wielkoscia,

rodzajem zcza, padem dostarczanym do silnika

i liczbg dostpnych wygé pomocniczych. Z punktu widzenia
sposobu dziatania i programowanigidgentyczne.

Wersja NEXT18 ma 14.2x9.2x3mm

VCC
tadowanie

SPF| GND

SagnpFan
/=86

[
@D o p

am '
=il B
@L ]@
g 1A
= -':
asl lg
[T i)
; Al Is
b e
D) B
Uiggaem 1
' Lewa szyna|Lewa szyna
- Silnik+ Przednigwiatto
-~ S AD | Aux
%U — =1 | SUSI-Dane/Auxd| | o
=He= GND ||
15 o=l —— NP1 GND
= | = +wspilny || SUSI-CIk/Aux3
& | O m==! == Aux5 || Auxl
-u. Tylne swiatto | | Silnik-
L Prawa szyna Prawa-szyna—

Lokommander Il ze atzem NEXT18
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Wersja MICRO ma 14x9%x3.3mm i me wystpowa
Z 6-pin, prosto- lub  pelnosknym  zhczem  NEM651

przylutowanym bezpwednio do ptytki, lub ze ztzem NEMG651/
NEM®652 z przewodami.

Tylne $wiatto

Przednigwiatto
Lewa szyna
Prawa szyna
Silnik +

Silnik -

amp=
=4
L‘_
Coap@ BT A
E E\ Ll
I |

ceus 0

&0 pap

)

b Tylne swiatto
!— Przednigwiatto
Lewa szyna
Prawa szyna
Silnik +

Silnik -

GND
DATA
CLK
VCC
VCC
tadowanie S P F
GND

+ wspolny (VCC)

SUSI

Lokommander Il MICRO
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Wersja PLUX16 ma 19.5x11x3mm i o wystpowa
z 15-pin zjczem PLUX16, 11-pin ztzem PLUX12 lub 6-pin
ztagczem NEM651 z przewodami.

Aux2
VCcC : 2 *“l:hi- e @R Silnik-
L = =l
SPP | g = =l | Prawa szyna PLUX12
o EOE ¢ Tylne $wiatto PLUX16
GND am ™ = + wspolny NEM652
DANE e AL
SuSlcLk . Przednigwiatto
vCC Lewa szyna
Silnik+
Silnik - | | Przednigwiattg
Silnik + | | 4 \wsmin
PLUX12 Prawa szyna INDEF; v
Lewa szyna P
B e L % . Auxl ;yln; $wiatto
R Y (W " Aux2 A:J.X/l
SUSI-Dane| [ SUSF-CIk
+ Wspilny GND
PLUX16 Silnik - | | Przednigwiatto
Silnik +| | + wsplny
Prawa szyna| INDEX
Lewa szyna | Tylne swiatio
Auxl| | Aux3
Aux2| | Auxa
Silnik-
Prawa szyn:
Tylne wiatto
+wspolny Ztycze
Auxl NEM652
Przednigwiatto
Lewa szyna,
Silnik +

Lokommander Il ze atzem PLUX12/16 lub NEM652
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Wersja PLUX22 ma 14.2x9.2x3mm i g®wystpowa z 21-pin
ztaczami PLUX22 lub z 6-pin g6zami NEM651 z przewodami.

FElem = Silnik-
AN 5
vee 5 Prawa szyna
SPP |tadowanie = Tylne Swiatto
GND 5| + wspilny
% Auxl
[ Przednigiwiatto
GND i Lewa szyna
SUS |DANE & Silnik +
CLK Aux2
VCC I] Aux8

= =] Aux3 | Aux8-1/0

= =] SUSI-Dane | SUSI-Clk

= 5]+ wspiny GND

[E= == Silnik - | Przednigwiatio

E= = Silnik + * + wspolny

E‘ 3 Prawa szyna |NDEX

5 =

= = Lewa ij’&a ;I;)gne swiatlo

= Aux2 |

= Aus NS

= AUXG Aux4
Aux6

Lokommander Il ze atzem PLUX22
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Wersja dekodera MTC21 ma 20x15.3x5mm. Zelavystpowa
z lub bez 4-pin zZicza SUSI (wersja ze adzem ma przyrostek S,

MTC21S).

Z tabeli 1. maesz odczyta numer identyfikacyjny dla kalego

u +5V || Index

il Aux3 |[n.c.

m Aux2 |[n.c.

[0} Auxl || Przednigswiatio
= +wspolny | | Tylne swiatto
= n.c.|| SUSI-Dane
= Silnik +|| SUSI-Clk

m Silnik - || Aux4

m GND||n.c.

= Lewa szyna|n.c.

= Prawa szyna| n.c.

Lokommander Il ze atzem MTC21

wariantu Lokommandera Il.

Format Zjcze Numer katalogowy tOm Wymiary bezza
MICRO NEM651 proste 02010220 14x9x3,3mm
MICRO NEM651 poddtem 02010221 14x9x3,3mm
MICRO Przewody + NEM651 02010222 14x9x3,3mm
MICRO Przewody + NEM65P 02010223 14x9x3.3mm
NEXT18 NEXT18 02010216 14,2x9,2x3mm
PLUX22 PLUX22 02010217 14,2x9,2x3mm
PLUX22 Przewody + NEM65R 02010218 14,2x9,2x3mm
PLUX16 LPUX16 02010211 19,5x11x3mm
PLUX16 PLUX12 02010210 19,5x11x3mm
PLUX16 Przewody + NEM65P 02010212 19,5x11x3mm
MTC21 MTC21 02010208 20x15,3x5mm
MTC21 MTC21 + SUSI 02010209 20x15,3x5mm

Tabela 1.
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7. Instalacja dekodera

Przed instalagj dekodera cyfrowego, szcz@lgie w starszych
modelach, dobrym pomystem jest upewnienig ¢ lokomotywa dziata
poprawnie w DC. Aby to zrobj wykonaj nasgpujace czynnéci:

- Wyczys¢ kota i odbieraki pgdu

- Sprawd stan silnika, zmierz pd na biegu jatowym w silniku
zasilanym 5-10V, Kiry nie powinien przekracza200-300mA, jéli to
konieczne, wycz§¢ szczotki i komutator.

- Sprawd mechanizm nagowy. W razie potrzeby wyczy i nasmaruj
osie oraz gbatki.

- Jezeli lokomotywa jest wypos@na wzardwki, upewnij s¢, ze & one
na napgcie 16V, w razie konieczrioi wymien zarowki.

W  przypadku lokomotyw przygotowanych  do  cyfryzaciji,
instalacja dekodéw ze zhczami (PLUX, MTC, NEXT18, MICRO-6,
NEMG652) przebiega poprzez wgje modutu zéepiagcego do dziatania
analogowego ze gtza na plycie dgwnej. Do uwolnionego w ten
spo®b zhcza whbz dekoder, stosyg sk do klucza (INDEX) do PLUX
i MTC lub, jezeli takie istnieg, instrukcji otrzymanych razem z lokomotyw

Jezeli dekoder NEXT18 zostanie wiony odwrotnie, kierunki jazdy

i Swiatet kierunkowych bda przeciwne do siebie, brak ryzyka uszkodzenia
dekodera.

Dekoder ze zZiczem NEMG651 jest odporny na odwrotne #doie, ale nie
bedzie dziatat.

Przy zhczu NEMG652, pin do Krego podiczony jest pomarezowy
przewod, zostanie wprowadzony do pinu 1 oznaczonego (czasami jako
*) na plycie podstawowej lokomotywy. Odwrotne pgeHtenie nie
uszkadza dekodera, lokomotywaedie porusz& sig w przeciwnym
kierunku, a $wiatla nie lgda dzialaly.

W starszych lokomotywach, é&e nie g§ przygotowane do cyfryzacji,

moze zosta zainstalowany dekoder bez gzta, posiadapy jedynie
przewody.
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Kolory przewodw map duwe znaczenie, patzenia

zostaty przedstawione na pasikym rysunku.

Pomaraczowy | Silnik - Silnik + Silnik -
Czerwony Prawa szyna Aux2 RL Auxl FL
70ty Tylngwiatto RL

Niebieski Wsginy+ oéwietlenia

Zl.elony Auxl — i~ c1

Biaty Przedni@viatio FL 8

Czarny Lewa szyna a L1 2
Szary Silnik + [

Fioletowy Aux2 =

Pomaraczowy —

= =F
mim)
EEAE iR

[-1-1

= (L]
B i = =

Lewa szyna

I Kierunek jazdy
do przodu

Prawa szyna

Najpierw ustal, w kirg strore lokomotywa porusza sido przodu.
Rozlkcz pohczenia pomidzy silnikiem a odbierakami galu, zachowujc
wspotzaleznos¢  migdzy  wyjsciami - silnika a lew/prawg Szym.
Jezeli na wypciach znajduje si kondensator C1, to zlym pomystem
jest przekraczanie 47nF. zé nie wystpuja diawiki, usuh réwniez
kondensator C1. Natg sie go pozby réwniez w przypadku, gdy
kondensatory = zamontowane g s pomkdzy  wyjsciami  silnika
a metalow ostory silnika. Przylutuj czerwone/czarne przewody do
odbieralbw pradu kota, a pomarezowe/szare przewody do Wyj
silnika, zwracac uwag na kierunek jazdy (prawa/ lewa).

Oswietlenie lub inne dodatkowe wgie AUX powinno zosta
podiczone pomydzy niebieski (Wsglny +) przewd a przewd
odpowiadaicy pazadanemu wyciu (FL, RL, Auxl, Aux2, itd.). Jeeli
ci odbiorcy g spolaryzowani, na przyktad LEDy, zéé uwag na
polaryzacg. Pozytywna
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koncéwka (anoda) powinna zostaprzylgczona do +Wsfinego,
uiemna (katoda) do pedanego wycia. Naley obowihzkowo
podhczy¢ LEDy do rezystora ograniczgego pgd do 1-33K,
w zaleznoéci od paiadanego maksymalnego nagéniaswiatta.

8. Uruchamianie

Przed zalczeniem pgdu do centralki sterowania cyfrowego,
sprawd poprawndé¢ polczen wykonanych przy instalacji dekodera,
upewnij sg, ze nie ma zwar ani wadliwych paczer. Skontroluj,
czy podhczone przewody nie m@j kontaktu z kotami gbatymi
ani ich ruchomymi agciami.

Przy pierwszym wjczeniu dekodeéw  zalecane  jest
zresetowanie ustawfie poprzez wprowadzenie wafto 8 w CV8, w
celu upewnienia g ze zaczynamy z fabrycznymi wagtdami
parametdw konfiguracyjnych.

Ustaw adres lokomotywy w CV1, gdzie waxtdfabryczna
to 3, lub ustaw rozszerzony adres, tak jak opisano w rozdziale 10.

Jezeli chcemy uy¢ adresu zibonego, zalecane jest wprowadzenie go
dopiero wtedy, gdy wszystkie pozostate adresy zostaty ustawione
i przetestowane na adresach podstawowych.

Podczas pisania/odczytywania ()Y na torze
programowania  dekod@&w, potwierdzaj centralce  sterowania
wykonanie otrzymanych polete poprzez emitowanie impudss

(potwierdzagcych). Podczas impulsu konieczne jestgkszenie zaycia
pradu przez dekoder do ponad 100mA. Zazwyczaj dokonujetegjo,
zasilapc lokomotywe, jednak mog wyshpi¢ sytuacje, gdzie nie jest to
mozliwe lub zwycie padu przez lokomotyw jest pontej wymaganej
wartcsci. W tych przypadkach CV165 me  skonfigurowa
jedno lub  wkcej z pierwszych 8 wygf, aby to one wystaly
impuls potwierdzajcy. Przy wybranym wygciu (wyjsciach) musi by
podhczony odbiornik (rezystor) o waci wymaganej do osgniecia
pradu 100mA.
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9. Ustawianie adresu dekodera

Dekoder Lokommander Il nie by uzywany z kitkimi adresami (1-127)

lub dlugimi adresami (1-9999). Ustawieniem fabrycznym jestotkie
adresowanie (bit 5 CV29 to 0), z adresem 3 (CV1=3).

Adres mana  zmient umieszczajc dekoder na Torze

Programowania (PT) i zmienigj wartgd¢ CV1, zgodnie z instrukcjami
Centralki Sterowania.

Jezeli  potrzebne jest dlugie adresowanie, trzeba zmieriryb

adresowania w konfiguracji CV dekodera (bit 5 CV29). Zmiana \eirbitu5
CV29 na 1 aktywuje tryb dlugiego adresowania, i dekoder odpowie diugiemu

adresowi okrdonemu w CV17 i CV18. Bit5 ma warédziesitng 32,
wiec zmiana bitu5 na binagn 1 jest Bwnoznaczna z dodaniem 32 do
dziesetnej wartéci CV29 (CV29 ma wartg fabryczr 10, aktywacja bitu 5
oznacza dodanie 32 do tej wadp 10+32=42, nowa wargé CV29 kdzie
wynosi 42).

Dlugie adresy &da obliczane za pomac ponizszego algorytmu
(w naszym przykladzieddziemy rozpatrywadtugi adres 2000)

-podziel pagdany dtugi adres na 256 (w naszym przyktadzie
2000/256=7, reszta = 208)

-dodaj 192 do wyniku i zaprogramyjliczbe w CV17 (7+192=199,
zaprogramuj warte 199 w CV17)

-zaprogramuj warkg reszty z dzielenia w CV18 (zaprogramuj waéto
208 w CV18)

Po zaprogramowaniu CV29, CV17 i CV18 do wspomnianych weirto
mozna mi€ dostp do dekodera za pompa@dresu 2000. Aby przgzyé
z powrotem na kitkie adresowanie, trzeba dezaktywavigt5 CV29.
Jezeli napiszemy CV1, adres zony automatycznie zostanie
o usunety, a adres rozszerzony zostanie automatyczniegczghy!

Kalkulator do ustawiania diugich adéesjest dosipny na stronie:
www.kolejowemodele.pl
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Adres do jazdy ztaonej (dwie lub wiecej lokomotyw)

Dekoder Lokommander 1l nmie wywaé zaawansowanych funkcji
jazdy zt@onej. Aby aktywowa te funkcje, trzeba ustawiadres w CV19.
Jezeli zawartd¢ CV19 16zni sie od 0, dekoder duizie wykonywat funkcje
zdefiniowane w CV21 i CV22 tylko §#& sa one transmitowane do
ztozonego adresu. Wszystkie pozostate funkeidgbwykonywane, jéli s3
przesytane do adresu bazowego (zdefiniowanego w CV1 lub CV17/18).

Funkcje okrélone w CV21(F8-F1), CV22(0,0, F12-F9, FOR, FOF) nie
beda wykonywane, j&li sg transmitowane do adresu bazowego. Dla vsaito
0 bitu, funkcja kdzie aktywna tylko z adresem indywidualnym, dla waaito
1 funkcja lgdzie aktywna tylko z adresem z@mym.

Dla przyktadu, jeeli chcemy ay¢ FO w obu kierunkach i F3, F4

z adresem zimnym, zapiszemy w CV21=12 (00001100) i w CV22=3
(00000011).

Jazda wielokrotna jest przydatna, gdy chcemy uruchodma lub
wiccej silnikow w tej samej lokomotywie (to oznacza kilka
dekodeéw), jak réwniez przy sterowaniu wielokrotnym, gdy chcemy,
by niektre funkcje zostaly wykonane indywidualnie dla zétago
dekodera, a inne caitowo dla wszystkich dekodéw.

Polecenia dotycre pedkosci i kierunku Igda przesytane do
wszystkich dekodéw w obrbie tego samego ztenia. W ten spdb
Swiatta czotowe (lokomotyw) i tylne wagow mog by¢ wigczane
i wytaczane na podstawie komend kierunkowych przesytanych do adresu
ztozonego, podczas gdéwiatta wewretrzne w Bznych wagonach mag

by¢ wigczane i wydczane na podstawie ich indywidualnych adves
bazowych.

Tylko funkcje FO, F1-F12 magby¢ uzywanie w trybie ztaonym.
Ustawienia stopni pdkosci w CV29 musz pokrywa& sig
z ustawieniami stopni pdkosci stacji sterowania zéwno dla
bazowych jak i ztgonych adredw.
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10. Sprawdzanie parametow jazdy

W tym rozdziale opiszemy rozwania dotycgce ustawiania mimalnej,
sredniej oraz maksymalnej gukosci, wskaniki przyspieszania
i zwalniania lokomotywy:

* CV2: predkas¢ lokomotywy na najriszym stopniu prdkosci

* CV5: prdkaos¢ lokomotywy na najwyszym stopniu grdkosci

* CV6: predkas¢ lokomotywy przysredniej pedkosci

» CV3: wskanik przyspieszenia

» CV4: wskanik zwalniania

Dla optymalnej kontroli maszyny zalecg sizycie 128 stopni mdkosci
(w DCC). Jeeli nie jest to maliwe, dekodery akceptaijréwniez polecenia
DCC z 28 lub 14 stopniami ¢itkasci, lecz w tym wypadku regulacja
predkosci bedzie mniej ptynna przy wkszych skokach.

Predkos¢ maszyny jest wewtrznie ustawiona na 255 stopni.
Wspbtzaleznos¢ pomidzy stopniami DCC a wewirznymi stopniami
mozna wykong na dwa sposoby.

10.1. Liniowa regulacja predkosci w 3 punktach

Minimalna pedkos¢ CV2 i maksymalna gdkos¢ CV5 g granicami,
w srodku kbrych mazemy regulowé predkos¢ maszyny pomgidzy
pierwszym a ostatnim stopniemggkosci DCC. Pedkos¢é maszyny jest
okreslana liniowo wzdtd dwoch protych linii ograniczonych przez
Vmin-Vér i odpowiednio Mr-Vmax. Zazwyczaj pierwszy prosty
odcinek wybierany jest z mniejszym nachyleniem, abyc¢ndebr
kontrok przy niskich pegdkosciach. Ma@na to osigna¢ wybierapc
wartas¢ VSr mniejsz niz érednia arytmetyczna wado minimalnej
I maksymalnej pydkosci (Vsr<(Vmin+Vmax)/2). Jeeli Vsr jest
ustawiona na 0, wtedy zostanieyta srednia warté¢ minimalnej
I maksymalnej prdkaosci (CV2+CV5)/2 i dwa proste odcinki gz
sie, formujc pojedynczy odcinek.
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Wewrgtrzny

stopiai

predkosci
0-255 240
220
Vmax =
180
160
140
120
100
80
Vsér
40

. 20

Vmin =

0 21 42 63 84 105 126 Stopie
predkosci DCC

(0-126)

10.2. Tablica regulacji predkosci w 28 stopniach

Ustawianie pgdkosci lokomotywy jest oparte na tabeli zawartej w obszarze
CV, gdzie pierwszy stopie odpowiada CV67, a ostatni-CV94. Wybiegj

wartasci w tabeli, mana ustawdé rézne ksztalty krzywej kontroli gdkosci
lokomotywy.

Jeeli chcesz osgng¢ udamy regulacg oraz zoznicowanie pgdkosci
w zalenosci od kierunku jazdy, maesz uy¢ CV66 dla kierunku w pid
i CV95 w tyl. Przy wartéci pocatkowej 0 te CV nie maj zadnego efektu.
Przy innych wartéciach pedkos¢ mierzona przez wargé CV/128. Jeeli
w CV66 (95) zapiszemy 128, to goikos¢ rowniez sie nie zmieni. Dla
wartadsci ponizej 128 wiaciwa prdkos¢ sie zmniejszy, dla wikszych wartéci
sig zwiekszy.

Aby oskgmng¢ realistyczne zachowanie modeli kolejkowychzeimy okregli¢
wskazniki przyspieszenia i zwalniania. W CV3 vgemy zmiend przyspieszenie,
a z CV4 spowolnienie maszyny.zé chcemy mié rézne przyspieszenia lub
zwolnienia w zalenadsci od kierunku jazdy, to w CV148-149 mamy #wosé
ustawienia ich dla kierunku jazdy w tyt.sllemaja wartas¢ fabryczmy zero, to
dla obu kierunkw, w pradd i w tyl, zostanie wykorzystana waito
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przyspieszenia/zwalniania CV3-4. Dla przykiadu,slijew CV148

wprowadzimy warté&¢ roznag od zero, bdzie to przyspieszenie
w odwrotnym Kkierunku, a CV3 cbizie przyspieszeniem w kierunku
w przod.

11. Sterowanie silnikiem

Dekodery z rodziny Lokommander wprowadzitgtlp kontroli silnika
PID, ktbra wywa wytworzonej sity elektromotorycznej (BEMF).
Powszechnie jest to znane jako "kompensacjagodcia” aktywowane lub

dezaktywowane z bitu 0 CV60 (wastdfabryczna bitu0 = 1, kontroler PID
jest aktywny).

Silnik jest podiczony do jednej z przgthych mostka-H (zrobionego z 4
tranzystoéw FET), zasilanie biegnie przez daugrzektna.
Polecenie tranzystow jest dostarczane przez mikrokontroler w dekoderze,
uzywajacy pulsu o statej estotliwosci modulacji szerokai (PWM)
ze zmiennym cyklem pracy. €stotliwos¢ sygnatu PWM wynosi 16/32
kHz i maze by ustawiona w bicie 7 CV60. Wakb fabryczna bitu7
= 0, odpowiadajca czstotliwosci 32kHz. Silnik jest kontrolowany
za pomog pulsiw PWM niezalenie od tego, czy regulator PID jest
aktywny czy nie.

Regulator PID jest wdimny zgodnie z poaszym diagramem blokowym:

Pazadana Proporcjonalny——
predkoi¢ v+ .
—»0ErT Catkujpcy -—»(0——»{ Punkt mocy| Silnik
_ " Mostek H
Rozniczkugey
Obecna pydkos¢ Pomiar
prokee BEMF
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Sygnat wygciowy (pazadana pedkose) jest stale pawnywany z obecn
predkoscig, w ten spodb powstata wart® uchybu (Err) jest przetwarzana
przez regulator PID, wplywagy na punkt kontroli silnika i modyfikagy
sygnat wsptczynnika wypetnienia PWM, dgki czemu uchyb @znica
pomiedzy pazadary a obecn predkaoscia) jest jak najmniejszy.

Aby okresli¢ aktualry predkos¢, moc silnika jest zaktana na ldtkie
okresy czasu (silnik dziala wtedy jak generator), Wryth mierzone jest
napkcie BEMF. To napicie jest wprost proporcjonalne do ¢gkasci
silnika, i poobwnywane do pmdanej pedkosci w celu uzyskania
wartasci uchybu.

Okres zaldcenia mocy silnika jest nazywany oknem BEMF. Zbyistz

uzywanie okna BEMF Gwniez ma minusy - silnik &dzie tracit moc. Z tego
punktu widzenia wskazany jest niezbytesty, tak kotki jak to maliwe,
pomiar BEMF silnika. Jednak budowa silnika sprawia, potrzebne jest
troche czasu, aby zmierdy okno BEMF, wéc nie mana go te
zbyt minimalizowa.

Pakiet pwm Pakietpwm

okno BEMF

.......................... ----$rednia
--—wartosé

|

| |

1| I
||| czas pomiaru

s il .

Impuls na skutek indukcyjdoi silnika

Gdy moc jest zakicana, na skutek indukcyjéd silnika, w jego
terminalach pojawia si puls, kry nar&a na niepowodzenie pomiar
napktcia BEMF. W efekcie pomiar BEMF zostanie dokonany po
opdznieniu BEMF. Szerok& tego impulsu (prednio Bwniez wymagany
czas oczekiwania) zate od budowy silnika. W wydajnych silnikach
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(5 lub wiccej biegudw) ten puls ma stosunkowo niewiglkszerokéé
w pordwnaniu do silnibw starszej generacji (3 bieguny).

Podczas pomiaru BEMF do silnika nie jest dostarczana energia elektryczna.
Na skutek obegizenia mechanicznegogfzatki, masa lokomotywy, wagony, itd.)
silnik bedzie tracit pedkos¢, co maemy zaobserwowajako pochylenie w d
linii na poprzedniej ilustracji. Aby uzyskaprawidiows wartags¢ BEMF (lub
obecnej pgdkasci), pomiary musg zost& przeprowadzone kilka razy i by
zapisane.

Rowniez liczba pakiebw PWM, po kbrych zostaje wprowadzone okno
BEMF, maze by zmienna.

Ustawienia fabryczne gwaramjujpoprawne dziatanie w wkszaci
aplikacji, lecz dla optymalnego dziatania w danej lokomotywie zalecamy

wykonanie ustawig opisanych porigej.

Algorytm kontroli silnika w dekoderach 1l Generacji aeoby wybrany
z CV9. Wartdé¢ domylna to 3, z 4 wartcgcia dekoder dziata optymalnie
z wiekszasciag modeli lokomotyw, zapewnigg ptynrg jazce bez przeskabw na
wszystkich stopniach pdkosci (zalecamy ywanie 128 stopni podkosci dla
optymalnej BEMF / kompensacji olgenia). Standardowym wasgiom
(CV9 = 0 do 8) odpowiada zestaw westmanych paramefw kontrolnych, do

ktérych, w standardowym trybie zutkownik nie ma dosgpu. Wartdéci 0,1,2 g
zalecane dla lokomotyw o niskiej inercji (silniki Faulhaber, mate lokomotywy,

itd.). Wartaci 6,7 i 8 mog by¢ uzywane w lokomotywach o wysokiej inerciji
(cigzkie lokomotywy, due silniki). Wartgci 3,4 i 5 § uzywane dla pozostatych
silnikéw.

Wybieragc zestaw standardowy, zytkownik ma dosip tylko do

wspdtczynnikdw regulatora PID (CV61,62,63) i nowego zestawu parametr
wprowadzonych w drugiej generacji: vigzynnika wagowego kompensacji
obcigzenia (CV137,138,139,140). W praktyce te wagowedhkzynniki mog
zadecydow& o sile kompensacji obgienia w zalenosci od pedkosci
lokomotywy. Charakterystyka kompensacji elzenia jest wyznaczana przez
dwa odcinki z ujemnym nachyleniem, pierwszy pgoay Vmin (CV2) a \ér
(CV137), drugi pomydzy Vsér (CV137) a Vmax (CV5), jak zostato to pokazane
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na ponkszym rysunku.

CV138 ustawia wsficzynniki kompensacji obgkenia przy minimalnej
predkosci (okreslonej w CV2), a CV140 przy maksymalnejegkosci (okreslonej
w CV5). Przysredniej pedkosci CV137 (kbra jest 6zna odsredniej pedkosci
w CV6) pomiarowa jest ustawiana przez CV139. Maksymalna pomiarowa jest
osiggana przy wartei 255 C\Vbw 138/139/140.

W praktyce przy wysokich pdkosciach kompensacja ola¢enia nie ma ju
tak dwego znaczenia jak przy niskich (i bardzo niskichydgoiciach, wec
CV140 mae by pominkty bez sprawiania probledw w dziataniu lokomotyw.

Dobre efekty eksperymentowania z wéciami wspitczynnikéw kompensacji
obcigzenia CV138 i zmienianigredniej pedkosci (CV137) i wsptczynnika
pomiarowego CV139 magby¢ oshgnicte nawet w problematycznych silnikach

przy wywaniu standardowych algorytw kontroli (np. 3, CV9 = 3),
bez modyfikowania paraméiw PID (CV61,62,63).

Wspdtczynnik
. 240
pomiarowy_
Wartai¢ CV138 200 t==—
180 1
Wartas¢ CV139 '*°
140
120
100 Il
80 I
Wartas¢ CV140 eo I
40 I
20
0 |
0 20 40 60 80 100 120 140/160 180 200 220 240
Minimalna
y potozeniesredniej maksymalna
predkose i redkosé
cVv2 predkosci CV137 p ‘?CVSSC

Strona 23z 91



Lokommander |l Wersja
Instrukcja obstugi zytkownika oprogramowania sptowego 0 1 . 22
3.5.195

Jezeli chcesz manualnie uzyskalostp do zestawu paraméw algorytmu
kontroli, ustaw CV9 = 9. W ten spdis uzyskamy dogp do nasfpujacych CV:

e (CV128: liczba pakigiw PWM, po kbrych zostaje wprowadzone okno BEMF.
Wartas¢ fabryczna wynosi 1, jej zwkszenie jest uzasadnione tylko dla

wickszych silnildbw o wysokiej inercji. Zakres waroi numerycznych jest
ograniczony do max 4. Czas trwania pakietu PWM to okoto 8ms.

e CV130: opznienie pomiaru BEMF. Jego celem jestéapienie pomiaru
BEMF po impulsie wygenerowanym przez przez indukc§fnailnika
po odhczeniu od zrédla zasilania. Wartg fabryczna wynosi 6. Zbyt
niska warté¢ bedzie mie€ negatywny wpltyw na pomiar BEMF, "utonie"
on w impulsie silnika. W przypadku silmlv dobrej jakdci,
wielopolowych (takich jak Faulhaber czy Maxon), gdzie indukc§fno
wirnika jest niewielka, to ofgnienie mae zostd zmniejszone. Silniki
stabej jakéci (takie jak 3-polowy Piko, lokomotywy kategorii
hobbystycznej) wymagajtuzszego opznienia do wykonania pomiéw
BEMF na stabilnejiwnej porcji wygenerowanego napia.

e CV129: Liczba mediacji podczas mierzenia BEMF. Wirtfabryczna wynosi
6. W silnikach lepszej jakoi z licznymi polami liczba mediacji nie
zostd zmniejszona. Zwkszenie wartéci do ponad 10 mediacji jest
niepraktyczne.

» CV64: ograniczenie bHu PID, zapewnia ograniczenie czionu cadkapo
w petli PID bez skracania jego czasu odpowiedzi. Zakres dopuszczonych

wartasci wynosi 1-10. Zbyt niska warté prowadzi do utraty mocy silnika

i rwacej jazdy, a zbyt wysoka me skutkowa niestabilndcia petli PID
i nadmiernym hatasem silnika.

Poniej prezentujemy tabelz wartgciami zestawu paraméiw zgodnie

z wartgciami CV9. W 9. rzdzie zapisanegsnumeryczne zakresy akceptowane
podczas #gywania trybu 9. Ustawienie wafid poza zakresem nie spowoduje

problemdw, dekoder ogranicza wasm wprowadzone w CVach do oktenego
zakresu.
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CVv9 Cv128 CV129 CV130 obserwacje
liczba pakiétv liczba mediacji | opdznienie pomiaru

PWM BEMF BEMF
0 1 4 1
1 1 4 2
2 1 6 2
3 1 6 2 Ustawienie fabryczrle
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. Stata droga hamowania (CBD)

Zatrzymanie poprzez staldrogz hamowania pozwala lokomotywie,
W momencie otzymania polecenia, na zatrzymanie na statym odcinku

drogi, niezalenie od pedkoici jazdy. Zatrzymanie mme by wywotane
przez trzy czynniki:

« wijazd do sektora z asymetrycznym sygnatem DCC (ABC)-zob.
rozdziat 12.2.

» wjazd do sektora DC - zob. rozdziBlad! Brak zrodta
referencyjnego.

e otrzymanie polecenia gakosci zero

Zatrzymanie z CBD po otrzymaniu polecenia gdiosci zero jest
aktywowane z CV27 Bit7 = 1.

Sa dwa sposoby na zatrzymanie na kontrolowanej odiegto
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12.1.1. State zmniejszanie pedkosci

Po otrzymaniu polecenia zatrzymanig, dokomotywa przebywa odlegi6d
obliczory przy obecnej pidkaosci, a nasfpnie zatrzymuje giza pomog zwalniania
ustawionego w CV64 (CV150). Czas wykonania przy ptiecavej predkosci maoze
zost& uzupetniony zmiennym dgnieniem ustawianym w CV65 (CV151) za
pomog wzoru Opznienie = CV65 * 8ms.

12.1.2.Zmienne zmniejszanie pedkosci

Po otrzymaniu polecenia zatrzymanig $dbkomotywa zatrzyma siza pomog
obliczonego zwolnienia, opartego nagosci w momencie otrzymania polecenia
i drogi zatrzymania ustawianej w CV153 (CV161). Jest to oddéghgledna,
bedaca wielokrotnécia minimalnej drogi hamowania przy makymalneggicosci
uzyskanej przy zwolnieniu = 1

Jezeli CV153 wynosi zero (warfd pocatkowa), wybierane jest zatrzymanie
przez stale zmniejszaniegpkosci z CV64. Jeeli CV64 dwniez wynosi zero,
stata droga hamowania zostanie yeglona. Jeei oba CV g rézne od zera,

pierwsz@éstwo ma zatrzymanie przez zmienne zmniejszangelgdci ustawione
w CV153 (CV161).

Wszystkie parametry zatrzymania modoy¢ rézne w zalénosci od kierunku
jazdy. Sid istniep dwa zestawy CV, jeden dla 2dego kierunku. Jeli CV dla
kierunku w tyt, w nawiasie, wynosi zero, to dla obu kiedwkzostanie myta
wartas¢ CV dla kierunku w prad.

Zatrzymanie przez stptdrogz hamowania jest blokowane przez
"Jazda manewrowa" (F3) lub CBD-OFF (F5).

12.2. Wykrywanie asymetrycznego sygnatu DCC (Lenz ABC)

Asymetryczny sygnat DCC pozwala na precyzyjne zatrzymanie przed
semaforami lub na stacjach oraz niezatrzymywanie pizy jezdzie
w przeciwnym kierunku. Za pomgcmodubw BM1 czy BM2, kbre
obstuguj sygnat zwolnienia przed semaforem, dekoder lokomotywy
otrzymuje informagj o stanie semaforu, zalde od kierunku jazdy. Mag
by¢ transmitowane dwie Géne informacje: "Stop" Ilub "Zwolnij".
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Po otrzymaniu polecenia "Stop", lokomotywa zainicjuje procgdur
kontrolowanego zatrzymania (Rozdziat 12.1), lulzelejest ona wyczona,
lokomotywa zatrzyma siza pomog zwalniania CV4(CV149). Po otrzymaniu

polecenia  "Zwolnij*, pgdkos¢ zostanie zredukowana do  waxD
ustawionej w CV143 (CV163).

Aktywacji ABC mazna dokona z CV27:

* 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 dziata tylko w jednym kierunku, ale dozwolona jest
aktywacja dla obu kierurikv (za wyptkiem jazdy wahadtowej Push-pull).

Czutas¢ wykrywania bznic napecia ABC pomédzy dwiema szynami nie
by¢ zmieniona z CV141. Zeli pocatkowa wartgc nie przynosi dobrych efeddy
w wykrywaniu ABC, optymalna warfé maze zosté ustalona eksperymentalnie
w zakresie 8-16. Zbyt niska waétopowoduje niepmdane, bidne wykrycia,
a zbyt wysoka sprawie wykrycia lgda nieefektywne lub wacz niemaliwe.

12.3. Jazda wahadtowa (Push-pull)

Cecha "Push-pull" pozwala ci na powtarzalnez&nie po trasie
pomiedzy dwiema stacjami Kmowymi. Zatrzymania i zmiany kierunku
jazdy g wykonywane w momencie otrzymania polkeo®BC na stacjach
koncowych. Polecenia DCC magjwplyw tylko na pedkos¢ jazdy
i ewentualnie aktywne funkcje. Mesz wybra jeden z dwich warianfw:

12.3.1.Bez przystankbw posrednich

Funkcja "push-pull" bez przystadk posrednich wymaga déch
osobnych sekcji na kaach trasy, ldre kedg generowé sygnat ABC

"Stop", odpowiadajcy kierunkowi, z kérego nadjedza lokomotywa
(prawa szyna bardziej pozytywna). Lokomotywa adi@jagca na kécowe
stacje sekcji, zmienia kierunek na przeciwrgnmiez swiatet
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kierunkowych) i, po chwili przerwy, rusza w nowym kierunku. Aktywacji
dokonuje s} z Bitu4 (CV122) = 1. Z CV142 mma zmient czas przerwy,
w stopniach wynogzych 1 sekung Na trasie mog réwnoczénie
wystepowa: sektory ABC "Zwolnij", gdzie lokomotywa zwolni.

12.3.2.Z przystankami posrednimi

Funkcja "Push-pull" z przystankami ggednimi wymaga dvch
osobnych sekcji na koach trasy, kire bgda generowa sygnat ABC
"Zwolnij", odpowiadajcy kierunkowi, z kérego nadjedza lokomotywa.
W sektorach p&rednich, w kérych ma nagpi¢ zatrzymanie, &dzie
aktywowany sygnat ABC "Stop", odpowiadey kierunkowi, z kérego
nadjezdza lokomotywa. Zatrzymanie padnie trwa, dogki nie zniknie
sygnat ABC "Stop". Aktywacji dokonuje iz Bitu5 (CV122) = 1.
Z CV142 mana zmient czas przerwy (na stacjachdamwych), wyraony
w sekundach.

Dla dziatania Push-pull musi zoétaktywowane wykrywanie sygnatu
ABC dla jednego kierunku w CV27 (zobacz Rozdziat13.2).

1 Aktywacja ABC dla obu kierurdw jest niedozwolona,
: doprowadzi to do leblnego dziatania trybu "Push-pull™!
Réwnoczesna aktywacja Bitu4 i Bitu5 (CV122) jest niedozwolona!

Rekomendowana jest aktywacja jednej z metod statej drogi
hamowania, aby mégpewna¢, ze lokomotywa zatrzymaiv tym samym
miejscu za kadym razem, niezaimie od pedkaosci jazdy.

13. Wyjscia funkcyjne

Wyjscia funkcyjne mog kierowa dziataniem @znych odbiornildw,
takich jak LEDy, zardwki, generator dymu, elokromagnetyczne sgiz itd.
Dekodery Lokommander Il mg@j2 rodzaje wyj¢: mocy lub logiczne. Wytia
mocy maj tranzystor uziemiapy (-) wyjscie podczas aktywacji. &t
odbiorcy podiczeni g pomiedzy wyjsciem a +Vcc (wsplnym). Kiedy wygcia
logiczne g aktywne,
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w innym wypadku s uziemione. Why4cia logiczne nie mag przekroczy
maksymalnego pdu 5mA, w przeciwnym razie istnieje ryzyko
zniszczenia dekodera. Wgje logiczne mee by uzywane do
sterowania 1-2 LEDami z opornikami ogranigzgmi prad, lub poprzez
zewretrzny tranzystor do sterowaniagkszym obcizeniem.

Aby zwickszy¢ liczbe wyjs¢, mazna wyhczy¢ interfejs SUSI (CV122
Bit0 = 0) i odpowiadajce mu piny mog by¢ uzywane jako 2 wyjcia logiczne.
Zgodnie z ustawieniami fabrycznymi ©ne skonfigurowane jako wigia
logiczne. Aby uy¢ ich dla interfejsu SUSI, bity 0 i 1 CV122 mygshy¢
ustawione na 1.

Niektére z dekodaiw map wicksz ilos¢ wyjs¢ niz te dosgpne ze
zlaczem. Trzeba do nich przylutowaodatkowe przewody na oznaczonych
pinach, przedstawionych na rysunkach w rozdziale 6.

W tabeli 3 podkrdili smy liczbe i rodzaj wyf¢é dostpnych w tznych
typach dekodémw.

FLRL | AUX1 |AUX2 | AUX3| AUX4 | AUXS5 | AUX6 | AUX7 | AUX8 | AUX9 | AUX10
MICRO [ P|P o,P Oo,P O.A O,R olLfs ous
NEXT18| P | P P P LS LS
MTC21 | P|P P P L L LS LS
Pluxl2 | P| P P P OoLB OLp
Plux16 | P| P P P LS LS
Plux22 | P| P P P P P P P P P LIS L

P — wyfcie mocy
L — wyjscie logiczne

O — wyjicie opcjonalne, do ktego mana uzyska dostp poprzez przylutowanie
dodatkowych przewaalv

S — wyjfcie dzielone z SUSI
Tabela 3.

Dla dekodedbw 2z maksymalnie 8 wygiami, wylismy
uproszczonego mapowania, lekkazmigcego s od standardu

NMRA, ktore oferuje wgksz elastyczné¢ (kazda funkcja mee
kontrolowa kazde wygcie).

Strona 29 z 91



Lokommander Il Wersja
Instrukcja obstugi zytkownika oprogramowania spitowego 0 1 . 22
3.5.19
cv Wartas¢ 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
9 |6 | @ | e | @ @ @ |
For 34 2 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
9 |6 | @ | e | @ @ @ |
F1f 35 1 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
9 |69 | @ | e | @ @ @ |
Fir 47 1 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
9 |6 | @ | a5 | @ @ @ |
F2 36 2 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
9 |69 | @ | e | @ @ @ |
F3 37 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
9 |69 | @ | e | @ @ @ |
Fa4 38 8 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
9 | 6 | @ | a5 | (@ @ @ |
5 39 16 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
9 |69 | @ | @ | @ @ @ |
6 40 32 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
9 | 69 | @ | a5 | @ @ @ |
F7 41 64 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
) [68) | @ | a5 | @ @ @ |
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
il 28 |l @w |6 | 3 |as | @ @ @ |
Fo 43 0 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
9 |69 | @ | a5 | @ @ @ |
F10 24 0 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
9 |69 | @ | e | @ @ @ |
F11 45 0 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
9 |6 | @ | a5 | @ @ @ |
F12 46 0 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
e |69 | @ | ae | @ @ @ |
Tabela 4.
Dla dekodedw PLUX22 z 10 wyciami, wylismy
standardowego mapowania NMRA.
cVv Wartai¢ 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
aze) |68 | @ | a9 | @ @ @ | @
For 34 2 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
28 |69 | @ | e | @ @ @ | o
F1f 35 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
29 |6 | @2 | e | @ @ @ |
F2 36 8 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
29 |69 | @ | e | @ @ @ |
F3 37 16 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
) |69 |2 | @ae | @ @ @ |
Fa 38 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
az8) | 64 | @ | @g | @ @ @ @
s | a0 s Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit] Bit0
28 | 64 | @ | e | @® @ @ @
6 40 16 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
09 |6 | | @ | @ @ @ )
F7 41 32 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
28 | 69 [ @ | 5 | @ @ @ )
F8 42 64 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
20 | @) |2 | a5 | @ @ @ )
Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
il M ¥ ley ey | @ @ @ B
Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
F10) 4 2 e e | @ @ @ B
Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
el B “ le |ay | @ @ @ @
Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
F2) 46 2 1@ e | @ @ @ @
Fir 47 4 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
9 |6 | @ | ae | @ @ @ |
Tabela 5.
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Mapowanie w szarych polach jest nieriwe. Ustawiéh mozna
dokonywa w zakresie biatych @ (ustawienia fabrycznegszaznaczone na
Zielono).

Funkcje FO (f = do przodu, r = odwrotnie), F1 (f = do przodu,
r = odwrotnie), F2 i F3 mag kontrolowa tylko FL, FR i wygcia

AUX1,2,3,4,5,6. Dla zgodrioi z NMRA, CV35 to F1 dla kierunku do
przodu (do przodu) i CV47 dla kierunku odwrotnego (odwrotriteykcije

F4,5,6,7,8 mog kontrolowa tylko AUX2,3,4,5,6,7,8 i 9 wy¢. Funkcje
F9,10,11,12 magkontrolow& tylko wyjscia AUX 5,6,7,8,9 i 10.

Wspdtczynnik PWM 12 wy§¢ jest ustawiony w CV48-59 (zobacz
Rozdziat 26).

Z CV112 maemy ustawé czas uruchamiania (Fade-IN), odpowiednio
w CV113 czas zanikania (Fade-OUT) sygnalu PWM dostarczanego do

wyjs¢. Te czasy mag by¢ ustawione w stopniach wynagzch 8ms

i oznacza czas, w kbrym wsptczynnik wypetnienia wyjcia PWM
wzrasta od 0 do 255, lub na odivrJeeli CV48-59 ustali wstczynnik
wypetnienia mniejszy @i maksymalna warté 255, czasy wzrostu
i spadania proporcjonalnie kg sic. Te dwa parametrygswspolne dla
wszystkich wy§¢. Ta funkcja jest przydatna, gdy chcemy symuléwa
powolne whczanie sj zardwek.

Jezeli chcemy, by wy4cie byto kierowane statym sygnatem (bez
zmiennego wsficzynnika wypetnienia PWM), memy w CV117(CV185)
ustawt wartags¢ 1 w bicie odpowiadarym danemu wygiu(wyjsciom).
W wersjach Lokommandera Il z gdej niz 8 wyjsciami, stale kierowanie
wyjsciami 9-12 mae by ustawione z CV185 bity 0-3.

Zaczynagc z wersy oprogramowania 3.5.207, funkcje FO (f/r), F1 (f/r)
i F2-F12 mog zost& skonfigurowane do blokowania jednego lulpeei
wyjscia(wyjs¢) FL, FR, AUX1, ... AUX 6.
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CV | warta¢ AUX AUX AUX AUX AUX AUX FR FL
nr. fabryczna 6 5 4 3 2 1

Bit7 Bit6 Bit5 Bitd Bit3 (8) | B2 (4) | BitL | Bit0

Fof | 166 O laz |6 |G |as o SRS
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 (8 Bit2 (4 Bitl Bit0

For | 167 0 lazs [y | |as () NN
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 (8 Bit2 (4 Bitl Bit0

FIf | 168 0 |2 [ |32 | as o el
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 (8 Bit2 (4 Bitl Bit0

F2 | 169 0 lazs [y | | as () ANONRR
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 (8 Bit2 (4 Bitl Bit0

k3 | 170 O lazs [ |@a |as o TS
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 (8) | Bit2 (4) | BitL | Bito

F4 | 171 O laze |9 | @) |as 5 NG
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 (8 Bit2 (4 Bitl Bit0

F5 | 172 O laze |9 | @) |as 5 NG
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 (8 Bit2 (4 Bitl Bit0

F6 | 173 0 laze |9 | @) |as @ | @
Bit7 Bit6 Bit5 Bitd Bit3 (8) | B2 (4) | BitL | Bito

F7 | 174 O lazs [ | |as 5 ANONRE
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 (8 Bit2 (4 Bitl Bit0

k8 | 175 0 lazs [y | |as @ |
Fo | 176 o ?1278) I(Bﬁizﬁ) ?3“253 ?1“643 Bi3 (8) | B2 (4) (g;tl I(31i§0
Bit7 Bit6 Bits Bitd Bit3 (8) | B2 (4) | Bitl | Bit

F10| 177 O lazs |68 |2 |as 5 NG
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 (8 Bit2 (4 Bitl Bit0

F11] 178 O lazs |68 |2 |as @ | @
F12 | 179 0 Bit7 Bit6 Bits Bitd Bit3 (8) | B2 (4) | Bitl | Bit0
z8) |64 |2 | e @ |

Bit7 Bit6 Bit5 Bitd Bit3 (8) | Bi2 (4) | BitL | Bito

Fir| 180 0 Jazs [y | | as @ |

Tabela 6.

Zgodnie ztabelg 6, jezeli chcemy, by funkcja blokowata jedno
z wyjs¢, odpowiadajcy wyjsciu bit musi zosta ustawiony na 1
w CV odpowiadajcemu funkcji. Funkcje FO i F1 medolokowa
wyjscia FL, FR, AUX1, ... AUX6 w zatenosci od kierunku jazdy.
CV 166/168 ustawiaj blokowanie niekirych wyjs¢, jesli
lokomotywa porusza siw przdd, odpowiednio w CV 167/180
ustawiane jest blokowanie niékych wyjs¢, jesli lokomotywa
porusza si w odwrotnym kierunku.
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14. Dziatanie analogowe (DC)

Dekoder pozwala lokomotywie na dziatanie z klasycznymi regulatorami
predkosci, dostarczajcymi  napecie staé  (DC). Istniej jego dwa
rodzaje: standardowe i impulsowe (PWM).

Aby wiaczy¢ dziatanie DC, konieczne jest wprowadzenie wamittil" w Bit2 /
CVv29.

Z CV13 i CV14 maemy okréli¢, ktora funkcja ma b§ aktywowana, jdi
uzywamy dekodera w trybie analogowym (ngg¢ DC). W poniszej

tabeli znajdziemy znaczenie Adego bitu tych dwch CV. Jeeli bit ma wartéé
1, ta funkcja bdze aktywna w trybie analogowym.

Bit7 Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl | BitO
CV13 F8 F7 F6 F5 F4 F3 F2 F1
CV14 F14 F13 F12 F11 F1 Fd RIL FL
Tabela 7.

Sq dwa tryby dziatania analogowego (DC):
14.1. Tryb analogowy 1

Tryb 1 mae by wzywany z zasilaczami, &te dostarczaj state,
standardowe naggiie. W zalénosci od napgcia szynowego, ustawiana
jest paadana pgdkosé i zostaje zapewniona kontrola silnika przeglg
PID. Mozesz osigm¢ pltynmg jazde nawet przy bardzo niskich
predkosciach, jak w trybie DCC. Na przyktad przy nagtej aplikacji
maksymalnego nagiia lokomotywa ogignie maksymalp predkosé
ze wskanikiem przyspieszenia z CV3 (CV148).

Wspitzaleznosé pomiedzy napéciem w szynach a pakoscig jazdy jest
funkcja liniowg 3 CV:

» CV145: pig startowy, silnik uruchamiagsigdy napécie szynowe
osiggnie & wartas¢
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» CV146: pbg wylgczenia, silnik przestaje dzigtagdy napicie szynowe
spadnie poriej tej wartdci, ktéra maze by nizsza nk prég startowy.

e CV147: maksymalna pdkos¢, przy tym napiciu szynowym lokomotywa
osiggnie maksymalypredkosé

Wartaici zapisywane w tych CV nalg obliczy¢ mnazac wartaé
pozadanego naptia przez 10. Dla przykfadu, dla maksymalnego ¢@pi
wynoszcego 14V, w CV146 naky napis& 140.

Ten tryb analogowy niecdzie dziatat prawidtowo z zasilaczami impulsowymi(PWM
Aby wybr& tryb analogowy 1, nahy napisé wartai¢ zero w CV164.

14.2. Tryb analogowy 2

W tym trybie silnik jest kontrolowany przez impulsowy zasilacz (PWM)
napkcie o wysokiej cgstotliwosci. Cykl pracy PWM jest staly i ustawiany przez
CV164. Dla maksymalnej wadoi jakg jest 255, praktycznie cate napie
z szyn jest dostarczane do silnikazele ustawiona jest psza warté¢, napecie
dostarczane do silnikaetizie nizsze, nk na szynach (co pozwala nayuie
silnikbw 0 nizszym napiciu znamionowym). Aby wybia tryb 2, naley
wprowadzé wartas¢ rézng od zera w CV164. Tylko tego trybu
mozna wywa z kontrolerami pgdkaosci pulsupce).

14.3. Kontrolowane zatrzymania w sektorze DC

Prad staly mage by uzywany wniez w polczeniu z DCC, w celu
uzupetnienia o sekcje hamowania DC. W ten épgsili zasilana DCC lokomotywa
dojedzie do sektora DC, zatrzyma, 3ésli spetnione zostanponizsze warunki: Bit4
lub Bit5 w CV27 ma wart& "1", CV29 Bit2 = 0, i nagicie szynowe jest wisze
niz prég ustawiony w CV162.

Prog ustawiony w CV162 (warfo fabryczna 100 => 10V) jest przydatny
podczas gywania zasilaczadwnoczénie z funkcy hamowania DC.
Wiec jesli napiecie zasilania jest poiej progu, jestamny w trybie SPP
i lokomotywa zatrzyma e&i po uplywie czasu ustawionego w CV123zele
napkcie przekroczy g, aktywowana jest funkcja hamowania DC i lokomotywa
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zatrzyma sj na kontrolowanej drodze (zobacz rozdziat 12.1)

15. Komunikacja dwukierunkowa (RailCom)

"RailCom" oznacza,ze transfer informacji pod protokolem DCC nie
przebiega tylko do dekodera, le@niez w drugy strore. Tym samym dekoder
moze wysyld wiadomdci, takie jak potwierdzenie odebrania polgcadres,
aktualy predkos¢, temperatuy wewretrzrg, prad, i inne informacje.

Zasady dziatania RailComasoparte na wprowadzaniu przez centgalk
DCC na kacu kazdego pakietu DCC, kty przerywa zasilanie i tworzy zwarcie
w dwoch liniach. W tych oknach dekodery wyswyakilka bajow danych,
ktore s odbierane przez detektor pediony pomg¢dzy lokomotyws a
centralky DCC lub przez samcentralk DCC (jezeli jest zdolna do odbierania
informacji railcom).

Pakiet danych jest dzielony na dwa kanaly. Na pierwszym kanale
transmitowany jest adres @tki, dtugi, lub ztzony) dekodera. Na drugi kanat
dostarczanegsCV obtugujce odpowiedzi POM (wyniki czytania, zapisywania).

Komunikacg RailCom mana dezaktywowé& z CV29-Bit3 (0-RailCom

nieaktywny, 1-RailCom aktywny). Kanaty 1 i 2 sra uaktywnt w CV28 Bitl
i Bit2.

16. Funkcje specjalne

Wywolujac nasze funkcje specjalne, seony uzyska informacje o:

» Temperaturze wewitrznej dekodera
 jakasci uzyskiwanego sygnatu DCC
* liczbie godzin i minut dziatania

» znacznik czasu (godzina), kiedy byta przeprowadzona ostatnia konserwacja
lokomotywy
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Aby wartcci tych parametiw byly zapisywane w parxgi trwalej
(eeprom) dekodera, trzeba awty¢ te funkcj w obszarze CV, do
ktéorego ma dosgp wytkownik. Bit7 / CV122 whcza lub wyhcza funkcg
zapisywania (bit7 = 0, funkcja zapisywania yo#ona, bit7 = 1, funkcja
zapisywania wiczona). Zapisywania chwilowych waéth mazna dokona,
wywotujac funkcg F5 ze stacji kontroli (lub Programatora tOm).

Bez wywotania F5 (Wjcz (On), potem Wz (Off)), wartgci
* . wodpowiadacych CV nie lgdg aktualizowane!

Temperatura wewtrzna (zapisana) dekodera o by odczytana
z CV133. Temperatura jest podana w stopniach Celsjusza.

Wskanik Jakdci Sygnalu DCC (QoS = Jakb Sygnatu (Quality of
Signal)) mae by odczytany z CV135. Odczytywana wadojest podana
w procentach (w zakresie 0-100%). Nagza warté¢ QoS wykryta przez
dekoder podczas ostatniego odczytu jest napisana w CV136. Aby zresetowa
wartas¢ minimalmg, wprowad: w CV136 warté¢ 100 [%]. (przed odczytem
wywoftaj funkcg zapisywania poprzez F5 ¥z, F5 Wyhcz).

Liczba godzin i minut dziatania nae by¢ odczytana z CV156, 157 i 158,
skad:
* Liczba minut dziatania jest wasitia odczytywa z CV156
* Liczba godzin dziatania jest samwartgci odczytywanej z CV157
przemnaonej przez 256 i wartgi odczytywanej z CV158. (przed odczytem
wywolaj funkcg zapisywania poprzez F5 Yz, F5 Wyhcz).

Okres konserwaciji

Dekoder mae przetrzymywéa znacznik czasu konserwacji lokomotywy

i moze zasygnalizowa przekroczenie ustawionej liczby godzin od
ostatniej konserwaciji.

Ta funkcja mae by aktywowana i konfigurowana w CV154 (zobacz
Rozdzial 26). Okres railzy konserwacjami jest oldleny w godzinach
w CV155. Warté¢ fabryczna wynosi 40 godzin. Wato maze by
zmieniona przez aytkownika w zakresie 0-255. Po zresetowaniu dekodera
wartas¢ CV155 kzdzie wynost 40 (godzin).
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Czas, w kérym byta potwierdzona ostatnia konserwacja,zendy¢
odczytany z CV159 i 160, gdzie:

Godziny = (Warté¢ CV159) + 256 * (Warté CV160)

Aby potwierdz¢ konserwagj, naley uzy¢é tak zwanego pseudo
programowania: wprowadzivartas¢ 128 w CV8 (nie jest todwnoznaczne
ze zresetowaniem dekodera!). W wyniku tego dzialania znacznik czasu

konserwaciji zostaje zapisany, i naliczany od niego jest nowy okeszyni
konserwacjami.

Jereli przekroczenie  okresu  puizy  konserwacjami  zostato
zasygnalizowane przez ustawienie CV30 bit 3, to po potwierdzeniu

konserwacji, naltey zresetowd CV30 (do 0). CV30 nie jest
automatycznie zerowany przez procedawtwierdzenia konserwaciji.

- ——

17. Konfiguracja automatycznego sprzgu

Dekoder Lokommander Il pozwala nayagie kazdego fizycznego wygia
na rzecz dziatania elektromagnetycznych agiw. Jeeli wybrane jest
wyjscie logiczne, konieczne jest zycie zewrtrznego wzmacniacza,
gdyz wyjscie dostarcza pd niewystarczacy do uruchomienia spggu.
Sprzgi Krois® i Roco® wymagaj zrédla sygnalu o wysokiej
czestotliwosci PWM, w celu uniknjcia przepalenia zwoOyv sprzgow.
Automatyczna funkcja rozspygania dostarcza sygnat polecenia do dekodera.

o Automatyczna funkcja rozspygania mae by aktywowana tylko
w nieruchomej lokomotywie.

Automatyczna funkcja rozspgania jest funkg fizyczrng (nie
logiczrg jak manewrowanie pdkoicia, dezaktywacja przyspieszania
i zwalniania, itd.), a jej konfiguracja przebiega ppsfaco:

Wybierz funkcg F, kibra kxdzie wyta do automatycznej funkcji
rozsprzgania (mage to by funkcja wywana dla innych poleée na
przyktad dwicku).
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Dla wybranej funkcji z CV 33-47 tworzymy przydziat
(mapowanie) fizycznego wWigia, do kbrego podiczony jest sprg
automatyczny, do tej funkcji (dla przyktadu,zéé wybierzemy
funkcige F8 do automatycznego rozspgania | sprzg
elektromagnetyczny jest pagdizony do fizycznego wygia
Aux2 |/ fioletowy przewd, w CV43 wprowadzimy warté 8, co
oznacza,ze kiedy aktywowana jest funkcja F8, fizyczne Yoy
Aux2 bedzie whczane).

Przy rozspreganiu elektromagnetycznym trzeba
okresli¢c w CV118, na kbrych wyjsciach stosowana jest funkcja
rozsprzgania. Dla Aux2 =z przyktadu powsj, zapiszemy
w CV118 warté¢ 4 (w CV118 okrél numer wygcia: dla FL
wartcé¢ 1, dla RL wartéc¢ 2, dla Aux1 warté¢ 3, dla Aux2 wartét
4 ... dla Aux8 wart&e 10).

Z CV124 maemy wybr& uzywany typ sprzgu (DC lub PWM)
jak nasgpuje: Bit0-0: wyfcie HF PWM; Bit0-1: wyjcie
state. Z Bitul-CV124 meemy wybr& tryb kontroli silnika
podczas rozspegania. Tym  samym,  bitl-0:  silnikowi
beda natychmiastowo wydawane polecenia, wykonywarnydzie
nagty ruch; bitl-1: silnik bdzie kontrolowany za pomec
petli PID z przyspieszaniem i zwalnianiem zgodnie z CV3-4.
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T1

Gdy juz zmapowalimy F logiczr do fizycznego wyicia, mazemy zmient
parametry konfiguracyjne w celu zoptymalizowania automatycznego
rozsprzgania. Nieruchoma lokomotywa (po  zatrzymaniu) ¢ddie

miata ustawienie kierunku zgodnie z rysunkiem poeyy Maksymalna
predkos¢ jazdy podczas automatycznej funkcji rozggiemia jest ustawiana w
CV121 (warté¢ O oznacza, ze odczepianie nie chzie wykonywane,
aktywowany zostanie tylko spm@  elektromagnetyczny). Podczas

wywolywania funkcji, lokomotywa uruchomi smg elektryczny i pojedzie
przez czas T1 w kieunku przeciwnym do kierunku ustawionego przed

wywotaniem funkcji. Dtugé¢ drogi mae by kontrolowana przez pdkosé
jazdy (CV121) i czas ruchu wstecz (CV119). Po tym manewrze lokomotywa

zatrzyma si, zmieni kierunek jazdy (Kty bedzie taki sam jak przed
wywotaniem funkcji) i Iledzie jecha przez czas trwania T2,
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po kitbrym zatrzyma si i wylaczy sprzgi elektryczne. Aby bezgoednio
okresli¢ odlegta¢ jazdy mamy 2 parametry,gotkos¢ jazdy (CV121) i czas T2
(CV120). Za pomag tych 2 parametév mozemy bezpérednio zmniejsz§
lub zwickszy¢ odlegta¢ przebywan podczas jazdy. Funkcje aktywowane
przed  wywofaniem funkcji rozspggania  pozostgj aktywne
podczas rozspegania.

Funkcja rozsprmania jest wywolywana, kiedy funkcja zostaje
aktywowana (ON) i wyczana po kompletnym cyklu, nawetsljefunkcja
F nie zostala dezaktywowana. Aby ponowniegomi¢ funkcje, zostanie
wystane polecenie OFF, a po nim polecenie ON.

o Wazna jest biegunowéd przewodw elektromagnetycznych spigow.
Jezeli ;3 nieprawidtowo podjczone, ruch (sita rioa) jest odwdcony!

18. Interfejs SUSI / Locowire

Mozesz podiczy¢ do interfejsu SUSI / Lokowire kdy modut
dzwieku lub wygcie funkgjne, zgodne ze specyfikacjami
interfejsu. W tym celuw @nej czsci dekodera wyspuja
4 styki (zob. rysunki w Rozdziale 6). Dla wersji zegcziami
Plux16, Plux22, MTC21 i NEXT18, te punkty pedien 53
dostpne wrod pindw zlacza, i nie § konieczne dodatkowe
przewody. Te zestyki ma@jwzglad na kolejné¢ / znaczenie
odpowiednio interfe@nvy SUSI i Lokowire. Zalecamy aycie
przewoaw o okr&lonych kolorach

1. Uwaga! Nieprawidtowe podtzenie modutu SUSI / Lokowire
moze spowodowauszkodzenie modutu SUSI / Lokowire

18.1. Programowanie modubw SUSI

Tak jak dekodery lokomotyw, moduly 2dickowe SUSI mog by¢
programowane poprzez zmiarkilku parametbw operacyjnych. Wartgi tych
parametbw s3 przechowywane w parametrach konfiguracyjnych (CV) w zakresie
od CV897 do CV1024. Modulavickowy SUSI jest programowany poprzez
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dekoder Lokommander Il. W zaeosci od numeru CV, dekoder
Lokommander 1l zidentyfikuje, czy ten CV powiniencbgpapisany czy
przeczytany z modutu SUSI padkonego do interfejsu dekodera. W celu
zaprogramowaniadgnych parametiw konfiguracyjnych modutu SUSI,
odsytamy do jego instrukcji obstugi.

Programowanie CV modolv SUSI mae zostéa dokonane w trybie
PT lub PoM. Poniewaniektre systemy cyfrowe pozwalgpa pisanie i
czytanie CV tylko w zakresie 1-255, w dekoderze Lokommander Il
zostat wprowadzony specjalny mechanizm dla tych sy@tem
cyfrowych, z pomog ktérego dwa CV zapewnigj dostp do CV
modubbw SUSI. CV126 jest iyty jako index, a CV127 jestzyty jako
CV transportowy. Dlatego w CV126 zapisujemyzmice pomiedzy
adresem CV, do ktego chcemy uzyskadostp, a 800. Czytaf lub
zapisugc CV127, czytamy lub zapisujemy CV z adresem 800 + CV126.

Przyktady:

» Jali chcesz zapisawartags¢ 1 w CV897 modutu SUSI, musisz zapgisa
97 (897-800 = 97) w CV126 i watid 1 w CV127. Po wprowadzeniu
wartasci 1 w CV127, dekoder Lokommander |l wytransmituje
polecenie interfejsu SUSI do modulbwdekowego (lub dekodera
funkcyjnego),zeby napisat wartd 1 w CV 897.

. Jelli chcesz przeczyta zawartég¢ CV 902 z modulu SUSI
podhczonego do interfejsu dekodera Lokommander Il, wprdwad
wartas¢ 102 (902-800 = 102) w CV126, i odczytaj wadt€CV127. Ta
wartcs¢ jest taka sama, jak wagto zawarta w CVC 902 modutu

dzwickowego (lub dekodera funkcyjnego) pactonego do dekodera
Lokommander II.

Interfejs Lokowire nie wymaga programowania paragvetr

konfiguracyjnych. Dekoder Lokommander Il jest dystrybuowany
z fabrycznie skonfigurowanym interfejsem SUSI (CV122 - bitl = 1). Aby

aktywowa interfejs Lokowire, ustaw CV122 - bitl = 0.
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19. Uzywanie zewretrzych kondensatordw i Power pack-ow

W uktadach nieldrych modeli, na skutek zabrudzenia szyn i obécino
réznych substancji na torach, stycztigzyn z kotami nie jest idealna. Powoduje to
przerwy w dostawie pdu i brak plynnej jazdy, szczélgie przy niskiej
predkosci. Mozna wyeliminowg  te niedogodn<ei przez aycie
kondensataw buforowych (220 uF / 25V lub dla lepszych rezitat
wyzsze, lecz nieprzekracaap 2200 uF) lub nieprzerywgiych zasilaczy SPP.

Dekoder Lokommander Il posiada 3 styki na jednej ze stron PCHBcsiu

do podjczenia tych urgdzen. Umiejscowienie 3 stydw, do kbrych naley

podhczyé przewody, ména okréli¢ z rysunkbw réznych rodzajw dekodedw
w Rozdziale 6.

Instalowanie tych ueglzeh wymaga sprgu lutowniczego wysokiej

. jakosci i doswiadczenia. Nasza gwarancja nie pokrywa oGsizk
"~ powstatych na skutek niepoprawnej ingerencjl i lutowania

Kondensatory tadowane as poprzez opornik 100 ohm,
ograniczagcy  dostarczany pd, dzeki czemu cyfrowe
systemy kontroli nie d{dg odbierdg pradu dostarczanego do
kondensatora jako zwarcia. Dioda jest zaprojektowana tak, by
dostarcz& wymagag moc lub maksymalny doginy pid do
wewretrznych obwodw dekodera z pominciem napgcia na
torach. Dioda i opornik g komponentami  zewtrznymi,
niedohczonymi do dekodera Lokommander Il. &udenia
powinny by wykonane zgodnie z rysunkami z Rozdziatu
6. Czarny przead powinien by przylutowany do GND, a
czerwony do Vcc (dwa piny z grupy 3 gad przeznaczonych dla
SPP). Po podtzeniu meéemy wy¢ rurki termokurczliwej lub
tasmy izolacyjnej dla izolacji.
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100-120 Ohm, ¥4 W

Odlgcz / usui kondensatory buforowe przed programowaniem
! dekodeéw. Uzywanie kondensatébw buforowych uniemdiwia
programowanie CV dekod@w

Nieprzerywajce zasilacze SPP (Smart Power Pack lub odpowiednik)
likwiduja t¢ niedogodnét, pozwalagc na zabwno pisanie, jak i czytanie
CVow w tradycyjny spodb, bez konieczrimi usuwania ich. Wyiczanie
zrédta SPP podczas programowania dokonywane jest automatycznie przez
Lokommander Il przez trzeci przéd (Ladowanie).

Aby podiczy¢ moduty SPP, #yj 3 zestylbw zlokalizowanych
na jednym z boéw Lokommandera Il, jak mma zauway¢ na rysunkach
w rozdziale 6. Szczély podigczania mana znalé¢ w instrukciji obstugi SPP.

Zrodta SPP dziatgjtylko w trybie cyfrowym, w trybie analogowym s
nieaktywne (zobacz konfigurgcj CV29). W celu uniknjcia bardzo
wysokiego zuycia pgdu na skutek ggtego tadowania nieprzeryvggych
zrédet podczas zasilania uktadu modelu kilkkoma SPPami, istniéjiigmie
uruchomienia. Oznacza toe w CV152 maemy ustawd czas w sekundach,
po ktrym uruchomiony zostaje modut SPP od momentu, gdyéaikezki
dostarczona jest moc. Kiedy kilka dekodlgruzywanych jest na tej samej
sciezce, ten czas dolzie zny dla kadego dekodera, aby unih
réwnoczesnego uruchamiania wszystkich @&RPPModuly SPP pozwalgj
lokomotywom na dziatanie do 4 sekund bezcprDCC z szyn (w petni
natadowane, zamie od rodzaju lokomotywy). Ten czas jest ustawiany
w CV123, w stopniach co 16ms (wattdabryczna 16, warté_CV * 16ms
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=0.25 sekundy). Po uphwtiu tego czasu przy braku sygnatu DCC, nawél je

SPP nie jest catkowicie roztadowany, lokomotywa zatrzymawaryjnie (jest to

srodek bezpieczesstwa). Ruch zostanie przydoony jedynie po pojawieniu i
sygnatu DCC.

Zauwa, ze kiedy zasilasz lokomotyw za pomog SPP,
tadowanie kondensat@w nieprzerywajcym zasilaczem mme

0 konsumowa prad o okoto 300 mA przez maksymalnie 2
minuty. Dla dalszych szczélpw, prosz przeczyta instrucg
nieprzerywajcego zasilacza SPP.

20. Przywracanie ustawia fabrycznych dekodera

Mozesz zresetowa dekoder, przywracgg mu ustawienia fabryczne,
w dowolnym momencie. kywajac jakiejkolwiek stacji kontroli DCC, wystarczy
wprowadzé jakakolwiek wartg¢ numeryczn (inng od 128) w CV8, w wyniku
czego wszystkie CV dula mialy wartg¢ fabryczrmy (zobacz kolum@ Wartasé
Fabryczna w tabeli CV). Dekodery mpg by¢ réwniez zresetowane
poprzez wycie Programatora tOm; dla tego samego wyniku,smiciprzycisk
"Zresetuj CV" (Reset CVs) w zakladce Oprogramowaniectpne (Firmware).

Istniep 2 CV, kibre stanowd wyjgtki, ich zawarté¢ nie jest usuwana
w przypadku resetowaniag $0 CV105 i CV106, przeznaczone do przechowywania
konkretnych informacji #ytkownika (numer seryjny, identyfikator, numer
inwentaryzacyjny, itd.). Ich zawad® zostanie zmieniona tylko przez begmanie
napisanie, resetowanie dekodera nie zmodyfikuje ich zasgarto

Aktualizacja oprogramowania sptewego wprowadzi warkei

fabryczne w CV105 i CV106. Aby zachotvach wartGci, stworz kopi
zapasow CV przed aktualizagj oprogramowania spgfowego (za
pomoe Programatora tOm)

- ——

Przy resetowaniu dekodera Lokommander 1l, CV
podiczonych modudw SUSI nie zostanzresetowane.
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21. Witdrne ustawianie adresu (blokowanie dekodera)

Podczas #zywania kilku dekodgiw w tej samej obudowie
lokomotywy, warto jest zy¢ adresowania wWtnego, kére pozwoli na
wybranie dekodera przy wydawaniu polecenia. W ten &pdsazdy
z dekodedw, ktore @ w tej samej obudowie (lokomotywy), @ by
programowany naTorze Programowania bez konieczmd wyjmowania
go. Adresy wbrne naley zaprogramowaw CV16 zanim dekodery
(w naszym przypadku listwa swietleniowa Shine Maxi Digi 02
z dekoderem pokladowym) zostaramontowane w tej samej obudowie.

Zakres adra®sv wtornych wynosi 1-7 (wartd 0 oznaczaze adresowanie

wtdrne nie jest gsywane). Pozwala to nazywanie maksymalnie 7 dekodsy
w tej samej obudowie wagonu czy lokomotywy.

Jeeli warté¢ CV16 jest 6zna od zera, dekoderyedls akceptowaly
polecenia programowania tylkosjeadres wérny dekodera, Kry ma by

programowany, jest uprzednio zaprogramowany w CV15, i jest matai

wartas¢ jak CV16 (kbra powinna by taka sama jak CV16 dekodera
w poleceniu).

UWAGA: nawet CV16 mee by programowany tylko wtedy,
* . kiedy w CV15 jest zaprogramowana prawidiowa w&rto

Przy wywaniu adresowania wtnego warto jest pamtaé, ze jedynym
CV, ktory maze by odczytywany i zapisywany bez znania adresdrmégo
jest CV15. Z tego powodu wakim, z ktdrych mazna korzystd, s3 ograniczone
do zakresu 1-7. Zeli zapomnisz adresu @rhego dekodera, niesz go znalg
w ciaggu 7 iteraciji.

Taki sposb dostpu/programowania CV dekodera jestzyteczny

w przypadku szynobdsy czy zestaww polgczonych na state, &te maj
wbudowane wicej dekodedw i wysoce niedogodnym bytoby programowanie
ich w tradycyjny spadb (na Torze Programowania wszystkie dekodery
miatyby zaprogramowane te same waet@V, co zazwyczaj nie jest pgdane).
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Dzigki przypisaniu adresv wtornych kademu dekoderowi szynobusu lub
zespotu wagaodw, kiedy umidcisz je naTorze Programowania, programowany
bedzie tylko dekoder, dla &tego CV15 = CV16. W ten spdls mazemy
programowa kilka dekodedw niezalegnie od siebie, nawet §k znajdup sie na
torze programowania w tym samym czasie.

22. Aktualizacja oprogramowania sprzetowego (firmware)

Mozesz zaktualizow@d oprogramowanie operacyjne (zwane smaym
[firmware]) dekodera Lokommander Il w #dym momencie. Nowe wersje
oprogramowania spgtowego § tworzone, aby wyeliminowabledy w dziataniu

dekodeéw lub wprowadz nowe funkcje. Taka aktualizacja aeoby wykonana
przez ciebie, bez wyjmowania dekodera z lokomotywy, poprzez Programator
tOm. Pliki aktualizacyjne Programatora tOm dla oprogramowania operacyjnego

i sprztowego mana pobréd ze strony train-O-matic. Wské&zki odnasnie
przeprowadzenia aktualizacji znajdziesz w instrukcji obstugi Programatora tOm.

Mozesz znal&é wersfg oprogramowania spgtowego odczytujc ponizsze
Cv:

CV253 wersja oprogramowania sgiawvego (3)
CV254 podwersja oprogramowania sggavego (5)
CV254 wbudowana wersja, wgzy bajt (0)

CV256 wbudowana wersja,zszy bajt (200)

Dla wzytkownikow dekodedw ze starszymi wersjami oprogramowania
sprztowego, niekbre funkcje zawarte w tej instrukcji mgdyé niedosgpne.

23. Specjalnia wersja oprogramowania sprgtowego dla silnika 3V

Ta specjalna wersja oprogramowania sfpwego Lokommandera Il jest
przydatna dla modeli kolejkowych, wd&ych, z 6znych powodw (rozstaw
torow, fizyczne wymiary), niemdiwe jest wywanie standardowych silriky,
jedynie silnikdw nisko-nap¢ciowych.

Aby zagwarantow& panowanie nad silnikiem 3V, w oprogramowaniu
sprztowym Lokommandera |l zostaty wprowadzone modyfikacje ovgzia
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dodatkowego spetu. Dziki przeczytaniu Rozdziatu 12 (w instrukcji
obstugi Lokommandera Il) niemy zrozumié zasady kontroli silnika.
tatwo zauway¢, ze pomiar nagicia elektromotorycznego (BEMF) jest
wykonywany w regularnych odgiach czasu. Dla silnika 3V to
napecie jest znacznie msze. Aby pokonate niedogodnéc, uzylismy
zewretrznego wzmacniacza. Odczytu wzmocnionego ¢wi
dokonuje st na jednym z wy§ logicznych (AUX6) dekodera, @&te w
oprogramowaniu jest skonfigurowane dla $& analogicznego.
Réwniez polecenia separatora negin BEMF g wykonywane za
pomog innego wyscia logicznego (AUX5).

Silnik 3-volt jest bwniez zasilany pulsami PWM o 12-16 V ze
zmiennym cyklem pracy, tak jak standardowe silniki. Oprogramowanie
sprztowe ogranicza wspczynnik wypetnienia, aby zapobiec
przepaleniu silnika 3V. Aby ogranic&yprady szczytowe, kire mog
sig pojawic w silniku 3V podczas dostarczania sygnatu PWM, do
silnika podiczone § szeregowo dwa rezystory.

Wyijscie AUX2 jest przeznaczone dla polaceéSPP (pakietu
zewretrznego kondensatora).

Do kontroli swiatet i wyjs¢ pomocniczych pozostajmniej niz 3
wyjscia. Dla dekodera ze gdzem NEXT18, wycia FL, RL,
AUX1 i AUX3-AUX4 (tylko jesli interfejs SUSI nie jest zywany
pozostaj dostpne dlaswiatet.

To specjalne oprogramowanie sgmwe mae by uzywane
w Lokommanderze Il jednego z pasrych rodzajw: NEXT18,
MTC21, PLUX22.

Dekodery dostarczane razem z tym specjalnym oprogramowaniem
sprztowym mog, by¢ uzywane tylko dla céw kontroli nad silnikiem
3V i tylko z dogczonymi obwodami sperowymi. Poprzez aktualizagj
mozesz woci¢ do wywania zwykiej wersji dla silniéw 12-16V.
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24. Akcesoria
* Programator tOm jest interfejsem na P@wanym do
programowania dekod@&v mobilnych DCC.

* shine FDT, shine LT, shine micrg siodutami LED dla
oswietlenia lokomotywy i wagodw

* shine mini / midi / maxi digi / ang$o LED sticki dla
wewretrznego éwietlenia wagoow

» TD Maxi, TD Roco to dekodery dla wdzexr na makiecie

Dla szcze@téw odnanie akcesodw i kompletnej listy
produktw kolejkowych odwied strore: www.train-o-matic.com/

25. Wsparcie techniczne

Jezeli masz jakiekolwiek pytania lub sugestie ogine

produkbw train-o-matic, meesz do nasz napisa na
support@train-o-matic.com

Z checig przyjmiemy pozytywn lub negatywn krytyke.
Nieustannie pracujemy nad optymalizacjoprogramowania
sprztowego, dodajc nowe funkcje i poprawia¢ bledy, kidre wchz

Mo Sie pojawic.
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26. Tabela parametrow konfiguracyjnych (CV) dekodera

W tabeli na nagpnych stronach wypisane svszystkie CV dekodéw Lokommander Il. Zalecamy

zmienianie CV tylko jéi jestes pewien funkcji przez nie petnionych i wyidik twoich dziata.

Nieprawidtiowe ustawienia CV magnegatywnie wplyw& na dziatanie dekodera lub wywotyéva
nieprawidtowe odpowiedzi na polecenia transmitowane do dekodera. Kolumna “CV” zawiera numer CV,

kolumna “Wartd¢ Fabryczna” zawiera "wygiows" wartos¢ CV (po zresetowaniu dekodera, wszystkie
CV beda miaty warté¢ zgodry z 9 kolummg), kolumna "Zakres Warfaoi" zawiera zakres nmsiwych do
uzycia wartdéci dla kadego CV, a kolumna "Opis" zawiera nagz(jesli jest ustalona nazwa) i informacje

o funkcji CV, jak i Bwniez odwotania do povdazanego rozdziatu

oy | Warti @akre,s . Opis
Fabryczngp \Wartesci

1 3 0-127 | Kotki Adres Dekodera, 7 lbtv

2 3 1-255 | Vmin pgdkos¢ minimalna

3 5 0-63 Wiahik Przyspieszenia, 0=Najszybsze przyspieszenie

4 5 0-63 Wahilt Zwolnienia, 0=Najwiksze zwolnienie

5 200 1-255 |  Vmax¢tkoi¢ 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-maticj&aapisana
wartos¢, poza 128, zresetuje dekoder do wanitéabrycznych)
9 3 0-9 Algorytm Kontroli Silnika, 0-8
Okreslony przez aytkownika = 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): F1 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. Sta®@$, 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 trybie Analogowym
Bit 2 = 0(0): F9 nieaktywna w trybie Analogowym
=1(4): F9 aktywna trybie Analogowym
Bit 3 =0(0): F10 nieaktywna& trybie Analogowym
=1(8): F10 aktywna trybie Analogowym
Bit 4 = 0(0): F11 nieaktywna trybie Analogowym
= 1(16): F11 aktywna trybie Analogowym
Bit 5 =0(0): F12 nieaktywna& trybie Analogowym
= 1(32): F12 aktywna trybie Analogowym
Bit 6 = 0(0): F13 nieaktywna trybie Analogowym
=1(64) F13 aktywna trybie Analogowym
Bit 7 = 0(0): F14 nieaktywna& trybie Analogowym
= 1(255): F14 aktywna trybie Analogowym
15 0 0-7 LockValue (Warté¢ Blokowania): Wprowa# wartasé pasujca do Lock ID w CV16,

aby odblokowa programowanie CVZadne dziatania ani ACK niectly przeprowadzang

przez dekoder, kiedy LockValuézni sie¢ od LockID. W tej sytuacji dozwolone jest tylk

D

zapisywanie CV15.
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16| O 0-7 LockID: Aby zapobiec przypadkowemu programowariywaj unikalnych
numeodw ID dla dekodedw z tym samym adresem.
17| 192 192-255 |Adres Rozszerzony, Wysoki Bajt
18] 3 0-255 | Adres Rozszerzony, Niski Bajt
19 O 0-127 | Adres Zimny
Jeili CV #19 > 0: Pedkosé i kierunek jest definiowany przez ten adregatty
(nie indywidualny adres w CV #1 or #17+18); funkcjkentrolowane przez
adres ztaony lub indywidualny, zobacz CV #21 + 22.
21| O 0-255 | Funkcje zdefiniowane pogjibeda kontrolowane przez adres zémy.

Bit 0 = 0(0): F1 kontrolowana przez adres indywidualny

=1(1): .... przez adresatyy

Bit 1 = 0(0): F2 kontrolowana przez adres indywidualny
=1(2): .... przez adresatyy

Bit 2 = 0(0): F3 kontrolowana przez adres indywidualny
=1(4): .... przez adresatyy

Bit 3 = 0(0): F4 kontrolowana przez adres indywidualny
=1(8): .... przez adresatyy

Bit 4 = 0(0): F5 kontrolowana przez adres indywidualny
=1(16): .... przez adreszatyy

Bit 5 = 0(0): F6 kontrolowana przez adres indywidualny
=1(32): .... przez adresatyy

Bit 6 = 0(0): F7 kontrolowana przez adres indywidualny
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=1(64): .... przez adregaiy
Bit 7 = 0(0): F8 kontrolowana przez adres indywidualny
= 1(255): .... przez adresatyy
22 |0 0-63 Funkcje zdefiniowane poiej bedg kontrolowane przez adres zamy.
Bit 0 = 0(0): FO (do przodu) kontrolowana przez adres indywidualny
=1(1): .... przez adresarig
Bit 1 = 0 (0): FO (do tylu) kontrolowana przez adres indywidualny
=1(2): .... przez adregarly
Bit 2 = 0(0): F9 kontrolowana przez adres indywidualny
=1(4): .... przez adrezaty
Bit 3 = 0(0): F10 kontrolowana przez adres indywidualny
= 1(8): .... przez adregatty
Bit 4 = 0(0): F11 kontrolowana przez adres indywidualny
=1(16): .... przez adresafy
Bit 5 = 0(0): F12 kontrolowana przez adres indywidualny
=1(32): .... przez adregaty
27 | 51= 0-7 Konfiguracja Automatycznego Zatrzymywania Dekodera
Bit0 = 0(0) Wyhcz Auto Stop w obecroi asymetrycznego sygnatu DCCokt jest
bardziej pozytywny na prawej szynie
1+ = 1(1) Wicz Auto Stop w obecrioi asymetrycznego sygnatu DCCoit jest

bardziej pozytywny na prawej szynie
Bitl = 0(0) Wyhcz Auto Stop w obecroi asymetrycznego sygnatu DCCoO#t jest
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bardziej pozytywny na lewej szynie

2+ = 1(2) Wicz Auto Stop w obecroi asymetrycznego sygnatu
DCC, Kry jest bardziej pozytywny na lewej szynie
Bit2 — niewywany
Bit3 — niewwywany
Bit4 = 0(0) Wyhcz Auto Stop w obecroi odwrdconej polaryzaciji DC
16+ = 1(16) Wicz Auto Stop w obecrioi odwrdconej polaryzaciji DC
Bit5 = 0(0) Wyhcz Auto Stop w obecroi odwrdconej polaryzaciji DC
32 = 1(32) W4cz Auto Stop w obecroi odwrdconej polaryzaciji DC
Bit6 — niewwywany
Bit7 = 0(0) Wyhcz Auto Stop w obecrdoi hamowania do pdkosci zero
= 1(128) Wicz Auto Stop w obecrdoi hamowania do jdkosci zero
28 |3 0-3 Konfiguracja RailCom
Bit 0 = 0(0): CH1 Emisja Adresu Wydzona
= 1(1): CH1 Wmisja Adresu ¥¢izona
Bit 1 = 0 (0): CH2 Transmisja danych Wgfona
= 1(2): CH2 Transmisja danychat4ona
29 | 10= 0-63 K_onfiguracja D_anych
Bit 0 = 0(0): Kierunek lokomotywy normalny
=1(1): Kierunek lokomotywy odacony
Bit 1 = 0(0): FL kontrolowane przez bit 4 w instrukcjachdRosci i Kierunku
2+ = 1(2): FL kontrolowane przez bit 4 w grupie funkcyjnej jednej instrukcji
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Bit 2 = 0(0): Konwersj&rodta Zasilania NMRA Tylko Cyfrowe (tylko DCC)
= 1(4): Konwersjdrddta Zasilania Wjczona (DC + DCC)

Bit 3 = 0(0): Dwukierunkowa Komunikacja wagzona
= 1(8): Dwukierunkowa Komunikacjaaezona.

Bit 4 = 0(0): pedkos¢ ustawiana tabelprzez parametry konfiguracyjne #2,#5, i #6
= 1(16): prdkaos¢ ustawiana tabelprzez parametry konfiguracyjne #66-#95

Bit 5 =0(0): jedno-bajtowe adresowaniedtkie adresowanie)
= 1(32): dwu-bajtowe adresowanie (rozszerzone/dlugie adrespwanie

Bit 6 - Niewywany
Bit 7 - Niewywany

30

0-15

Informacje odutach:

=0 - Nie wyspit zaden bid.

=1 (Bit0) - wysgpita Ochrona przed Zwarciem w Silniku

= 2 (Bit1) - wysgpita Ochrona przed Zwarciem w W¥gju Aux
= 4 (Bit2) - wyshpito przegrzanie

= 8 (Bit3) - Zostat przekroczony okres peaizy konserwacjami

Jezeli wystpit btad, wartéé musi by usunéta poprzez zaprogramowanie “0” w CV30

33

0-255

FO, Mapowanie ruchu do przodu

Bit 0 = 0(0): Wyjciel nieaktywne przy FO do przodu
=1(1): Wyiciel aktywne przy FO do przodu

Bit 1 = 0(0): Wyjcie2 nieaktywne przy FO do przodu
= 1(2): Why4cie2 aktywne przy FO do przodu
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Bit 2 = 0(0): Wyjcie3 nieaktywne przy FO do przodu
=1(4): Wyjcie3aktywne przy FO do przodu

Bit 3 = 0(0): Wyjcie4 nieaktywne przy FO do przodu
=1(8): Wyjciedaktywne przy FO do przodu

Bit 4 = 0(0): Wyjcie5 niektywne przy FO do przodu
=1(1): Wy4cie5aktywne przy FO do przodu

Bit 5 = 0(0): Wyjcieb niektywne przy FO do przodu
=1(2): Wy4ciebaktywne przy FO do przodu

Bit 6 = 0(0): Wyjcie7 niektywne przy FO do przodu
=1(4): Wyjcie7aktywne przy FO do przodu

Bit 7 = 0(0): Wyjcie8 niektywne przy FO do przodu
= 1(8): Wy4cieB8aktywne przy FO do przodu

34 |2 0-255 | FO, Mapowanie ruchu do tytu

Bit 0 = 0(0): Wyjciel nieaktywne przy FO do tytu
= 1(1): Wy4ciel aktywne przy FO do tytu

Bit 1 = 0(0): Wyjcie2 nieaktywne przy FO do tytu
=1(2): Wy4cie2 aktywne przy FO do tylu

Bit 2 = 0(0): Wyjcie3 nieaktywne przy FO do tytu
= 1(4): Wy4cie3 aktywne przy FO do tytu

Bit 3 = 0(0): Wyjcie4 nieaktywne przy FO do tylu
=1(8): Wy4cie4 aktywne przy FO do tytu

Bit 4 = 0(0): Wypcie5 nieaktywne przy FO do tytu
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=1(1): Wyjcie5aktywne przy FO do tytu

Bit 5 = 0(0): Wyjcie6 niektywne przy FO do

tytu

=1(2): Wyjcie6aktywne przy FO do tylu

Bit 5 = 0(0): Wyjcie7 niektywne przy FO do

tytu

= 1(4): Wyjcie7aktywne przy FO do tytu

Bit 6 = 0(0): Wyjcie8 niektywne przy FO do

tytu

= 1(8): Wyjcie8aktywne przy FO do tylu

35

1
4 dia PLUX22

0-255

F1, Mapowanie ruchu do przodu

Bit 0 = 0(0):Wyjciel nieaktywne przy F1 d.p.

= 1(1):Wyjciel aktywne przy F1 do przo
Bit 1 = 0(0):Wyjcie2 nieaktywne przy F1 d.
= 1(2):Wyjscie2 aktywne przy F1 do przo
Bit 2 = 0(0):Wyjcie3 nieaktywne przy F1 d.
= 1(4):Wyjcie3 aktywne przy F1 do przo
Bit 3 = 0(0):Wyjcie4 nieaktywne przy F1 d.
= 1(8):Wyjcied aktywne przy F1 do przo
Bit 4 = 0(0):Wyjfcie5 nieaktywne przy F1 d.
= 1(1):Wyjcie5 aktywne przy F1 do przo
Bit 5 = 0(0):Wykcie6 nieaktywne przy F1 d.
= 1(2):Wyjcie6 aktywne przy F1 do przo
Bit 6 = 0(0):Wyjcie7 nieaktywne przy F1 d.
= 1(4):Wykcie7 aktywne przy F1 do przo

35

du
p.
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Bit 7 = 0(0):Wyjcie8 nieaktywne przy F1 d.p.

= 1(8):Wyjcie8 aktywne przy F1 do przod

36

1

8 dla PLUX22

0-255

F1, Mapowanie ruchu do tytu
Bit 0 = 0(0):Wyjciel nieaktywne przy F1 d.t.
= 1(1):Wy4ciel aktywne przy F1 d.t.
Bit 1 = 0(0):Wyjcie2 nieaktywne przy F1 d.t.
= 1(2):Wy§cie2 aktywne przy F1 d.t.
Bit 2 = 0(0):Wyjcie3 nieaktywne przy F1 d.t.
= 1(4):Wy4cie3 aktywne przy F1 d.t.
Bit 3 = 0(0):Wyjcie4 nieaktywne przy F1 d.t.
= 1(8):Wy§cied aktywne przy F1 d.t.
Bit 4 = 0(0):Wykcieb nieaktywne przy F1 d.t.
= 1(1):Wy4cie5 aktywne przy F1 d.t.
Bit 5 = 0(0):Wyjcie6 nieaktywne przy F1 d.t.
= 1(2):Wy§cie6 aktywne przy F1 d.t.
Bit 6 = 0(0):Wyfcie7 nieaktywne przy F1 d.t.
= 1(4):Wy4cie7 aktywne przy F1 d.t.
Bit 7 = 0(0):Wykcie8 nieaktywne przy F1 d.t.
= 1(8):Wy4cie8 aktywne przy F1 d.t.

36

37

2

16
PLUX22

dla

0-255

Mapowanie F2
Bit 0 = 0(0): Wyjciel nieaktywne przy F2
= 1(1): Wy4cielaktywne przy F2

37
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Bit 1 = 0(0): Wyjcie2 nieaktywne przy F2
=1(2): Wy4cie2 aktywne przy F2
Bit 2 = 0(0): Wyjcie3 nieaktywne przy F2
=1(4): Wyjcie3 aktywne przy F2
Bit 3 = 0(0): Wyjcie4 nieaktywne przy F2
= 1(8): Whjcied aktywne przy F2
Bit 4 = 0(0): Wyjcie5 nieaktywne przy F2
=1(1): Wycie5 aktywne przy F2
Bit 5 = 0(0): Wyjcie6 nieaktywne przy F2
=1(2): Wyjcieb aktywne przy F2
Bit 6 = 0(0): Wyjcie7 nieaktywne przy F2
=1(4): Wyjcie7 aktywne przy F2
Bit 7 = 0(0): Wyjcie8 nieaktywne przy F2
= 1(8): Whicie8 aktywne przy F2

38

4
4 dia PLUX22

0-255

Mapowanie F3

Bit 0 = 0(0): Wyjciel nieaktywne przy F3
=1(1): Wy4cielaktywne przy F3

Bit 1 = 0(0): Wyjcie2 nieaktywne przy F3
= 1(2): Wy4cie2aktywne przy F3

Bit 2 = 0(0): Wyjcie3 nieaktywne przy F3
=1(4): Wy4cie3aktywne przy F3

Bit 3 = 0(0): Wyjcie4 niaktywne przy F3

38
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= 1(8): Whjcied aktywne przy F3
Bit 4 = 0(0): Wyjcie5 nieaktywne przy F3
= 1(1): Wy4ciebaktywne przy F3
Bit 5 = 0(0): Wyjcieb niektywne przy F3
=1(2): Wy4ciebaktywne przy F3
Bit 6 = 0(0): Wyjcie7 niektywne przy F3
=1(4): Wy4cie7aktywne przy F3
Bit 7 = 0(0): Wyjcie8 nieaktywne przy F3
= 1(8): Wy4cie8aktywne przy F3

39

8
8 dla PLUX22

0-255

Mapowanie F4
Bit 0 = 0(0): Wyjciel nieaktywne przy F4
= 1(1): Wy4cielaktywne przyF4
Bit 1 = 0(0): Wyjcie2 niektywne przy-4
=1(2): Wy4cie2aktywne przyF4
Bit 2 = 0(0): Wyjcie3 niaktywne przyF4
= 1(4): Wy4cie3aktywne przyF4
Bit 3 = 0(0): Wyjcie4 niaktywne przyr-4
=1(8): Wy4ciedaktywne przyF4
Bit 4 = 0(0): Wyjcie5 niektywne przyF4
= 1(1): Wy4cieSaktywne przyF4
Bit 5 = 0(0): Wyjcieb niektywne przyr-4
=1(2): Wy4ciebaktywne przyF4

39
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Bit 6 = 0(0): Wyjcie7 nieaktywne przy F4
= 1(4): Wy4cie7 aktywne przy F4

Bit 7 = 0(0): Wyjcie8 nieaktywne przy F4
= 1(8): Wy4cie8 aktywne przy F4

40

16

16 dia
PLUX22

0-255

Mapowanie F5
Bit 0 = 0(0): Wyjciel nieaktywne przy F5
=1(1): Wy4cielaktywne przy F5
Bit 1 = 0(0): Wyjcie2 nieaktywne przyF5
= 1(2): Wy4cie2aktywne przyF5
Bit 2 = 0(0): Wyjcie3 niektywne przy-5
=1(4): Wy4cie3aktywne przyF5
Bit 3 = 0(0): Wyjcie4 niektywne przyF5
= 1(8): Wy4ciedaktywne przyF5
Bit 4 = 0(0): Wyjcie5 nieaktywne przyF-5
=1(1): Wy4cie5aktywne przyF5
Bit 5 = 0(0): Wyjcie6 niektywne przyF5
= 1(2): Wy4cie6aktywne przyF5
Bit 6 = 0(0): Wyjcie7 niektywne przyF-5
=1(4): Wy4cie7aktywne przyF5
Bit 7 = 0(0): Wyjcie8 nieaktywne przyF5
= 1(8): Why4cie8aktywne przyF5

40

41

32

0-255

Mapowanie F6

41
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32dia
PLUX22

Bit 0 = 0(0): Wyjciel nieaktywne przy Fg
=1(1): Wy4ciel aktywne przy F6

Bit 1 = 0(0): Wyjcie2 nieaktywne przy F6
=1(2): Wyjcie2 aktywne przy F6

Bit 2 = 0(0): Wyjcie3 nie aktywne przy F6

= 1(4): Wy4cie3 aktywne przy F6
Bit 3 = 0(0): Wyjcie4 nieaktywne przy F6
=1(8): Wy4cie4 aktywne przy F6
Bit 4 = 0(0): Wyjcie5 nieaktywne przy Fg
=1(1): Wy4cie5 aktywne przy F6
Bit 5 = 0(0): Wyjcieb nieaktywne przy F6
=1(2): Wyjcie6 aktywne przy F6
Bit 6 = 0(0): Wyjcie7 nieaktywne przy F6
= 1(4): Wy4cie7 aktywne przy F6
Bit 7 = 0(0): Wyjcie8 nieaktywne przy F6
=1(8): Wy4cie8 aktywne przy F6

42

64

64 dia
PLUX22

0-255

Mapowanie F7

Bit 0 = 0(0): Wyjciel nieaktywne przy F1
=1(1): Wy4cielaktywne przyF7

Bit 1 = 0(0): Wyjcie2 niektywne przyF7
= 1(2): Wy4cie2aktywne przyF7

Bit 2 = 0(0): Wyjcie3 niektywne przy-7

42
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= 1(4): Wyicie3 aktywne przy F7
Bit 3 = 0(0): Wyfcied niaktywne przyF7
= 1(8): Wyjciedaktywne przyF7
Bit 4 = 0(0): Wyjcie5 niektywne przyr-7
=1(1): Wy4cie5aktywne przy-7
Bit 5 = 0(0): Wyjcieb niektywne przy-7
=1(2): Wy4ciebaktywne przyF7
Bit 6 = 0(0): Wyjcie7 niektywne przy-7
= 1(4): Wy4cie7aktywne przyF7
Bit 7 = 0(0): Wyjcie8 niaktywne przy-7
= 1(8): Wy4cie8aktywne przyF7

43

128

16 dia
PLUX22

0-255

Mapowanie F8

Bit 0 = 0(0): Wyjciel nieaktywne przy F8
= 1(1): Wy4cielaktywne przyF8

Bit 1 = 0(0): Wyjcie2 niektywne przy-8
=1(2): Wy4cie2aktywne przyF8

Bit 2 = 0(0): Wyjcie3 nieaktywne przyF8
= 1(4): Wy4cie3aktywne przyF8

Bit 3 = 0(0): Wyjcie4 niektywne przy-8
=1(8): Wy4ciedaktywne przyF8

Bit 4 = 0(0): Wyjcie5 niektywne przy-8

= 1(1): Wy4cie5aktywne przyF8

43
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Bit 5 = 0(0): Wyjcieb nieaktywne przy F8
=1(2): Wy4cie6aktywne przyF8

Bit 6 = 0(0): Wyjcie7 niektywne przy-8
=1(4): Wyjcie7aktywne przyF8

Bit 7 = 0(0): Wyjcie8 nieaktywne przy-8
=1(8): Wy4cie8aktywne przyF8

44

0

32dla
PLUX22

0-255

Mapowanie F9
Bit 0 = 0(0): Wyjciel nieaktywne przy F¢
=1(1): Wycielaktywne przyF9
Bit 1 = 0(0): Wyjcie2 niektywne przyF9
= 1(2): Wy4cie2aktywne przyF9
Bit 2 = 0(0): Wyjcie3 niektywne przyF9
=1(4): Wy4cie3aktywne przyF9
Bit 3 = 0(0): Wyjcie4 niektywne przyF9
= 1(8): Wy4ciedaktywne przyF9
Bit 4 = 0(0): Wyjcie5 nieaktywne przyF9
= 1(16):Wy4cie5aktywne przyF9
Bit 5 = 0(0): Wyjcieb niektywne przyF9
= 1(32):Wy4cie6 aktywne przyF9
Bit 6 = 0(0): Wygcie7 nieaktywne przyF9
= 1(64): Wy4cie7 aktywne przyF9

Bit 7 = 0(0): Wyfcie8 niaktywne przyF9

44
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= 1(128): Wyicie8 aktywne przy F9

45

0

64 dia
PLUX22

0-255

Mapowanie F10
Bit 0 = 0(0): Wyfciel nieaktywne przy F1
= 1(1): Wy§cielaktywne przyF10
Bit 1 = 0(0): Wyjcie2 niaktywne przyF10
= 1(2): Wy§cie2aktywne przyF10
Bit 2 = 0(0): Wyfcie3 niektywne przyF10
= 1(4): Wy§cie3aktywne przyF10
Bit 3 = 0(0): Wygcie4d niaktywne przyF10
= 1(8): Wy4ciedaktywne przyF10
Bit 4 = 0(0): Wyjfcie5 niaktywne przyF10
= 1(16):Wy4ciebaktywne przyF10
Bit 5 = 0(0): Wygcie6 niaktywne przyF10
= 1(32):Wyjcieb aktywne przyF10
Bit 6 = 0(0): Wyjfcie7 niaktywne przyF10
= 1(64):Wyjcie7 aktywne przyF10
Bit 7 = 0(0): Wygcie8 niaktywne przyF10
= 1(128): Wyjcie8aktywne przy-10

45

46

0

128
PLUX22

dla

0-255

Mapowanie F11

Bit 0 = 0(0): Wykciel nieaktywne przy F1
=1(1): Wy4cielaktywne przyF11

Bit 1 = 0(0): Wyjcie2 niaktywne przyFil

46
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= 1(2): Wy4cie2 aktywne przy F11
Bit 2 = 0(0): Wypcie3 niaktywne przyF11
= 1(4): Wy§cie3aktywne przyF11
Bit 3 = 0(0): Wyjfcie4 niaktywne przyfF11
= 1(8): Wy4ciedaktywne przyF11
Bit 4 = 0(0): Wygcie5 nieaktywne przyF11
= 1(16):Wy4cie5aktywne przyF11
Bit 5 = 0(0): Wygcie6 niaktywne przyF11
= 1(32):Wy4cie6aktywne przyF11
Bit 6 = 0(0): Wyjcie7 niaktywne przyF11
= 1(64):Wyjcie7 aktywne przyF11
Bit 7 = 0(0): Wyjfcie8 nieaktywne przyF11
= 1(128):Wyjcie8aktywne przyF11

47

0
4 dia PLUX22

0-255

Mapowanie F12

Bit 0 = 0(0): Wyfciel nieaktywne przy F1
= 1(1): Wy§cielaktywne przyF12

Bit 1 = 0(0): Wygcie2 niaktywne przyF12
= 1(2): Wy§cie2aktywne przyF12

Bit 2 = 0(0): Wyfcie3 niektywne przyF12
= 1(4): Wy§cie3aktywne przyF12

Bit 3 = 0(0): Wygcied niaktywne przyF12
= 1(8): Wy4ciedaktywne przyF12

47
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Bit 4 = 0(0): Wyjfcie5 nieaktywne przy F1p
= 1(16):Wyjcie5aktywne przyr-12
Bit 5 = 0(0): Wyfcie6 nieaktywne przyF12
= 1(32):Wy4cie6aktywne przyF12
Bit 6 = 0(0): Wygcie7 niaktywne przyF12
= 1(64):Wyjcie7 aktywne przyF12
Bit 7 = 0(0): Wyjfcie8 nieaktywne przyF12
= 1(128): Wyicie8aktywne przyF12

48 255 0-2551 Wigie 1 Intensywrsx swiatta, {1-255]
49 255 0-255] Wiagie 2 Intensywndc swiatta, [1-255]
50 255 0-255  Wpje 3 Intensywndc¢ swiatta, [1-255]
51 255 0-255| Wigie 4 Intensywnd¢ swiatta, [1-255]
52 255 0-255| Wijgie 5 Intensywnd¢ swiatta, [1-255]
53 255 0-255| Wijgie 6 Intensywnd¢ swiatta, [1-255]
54 255 0-255| Wijgie 7 Intensywnd¢ swiatta, [1-255]
55 255 0-255| Wijgie 8 Intensywndgé swiatta, [1-255]
56 255 0-255 W§¢ie 9 Intensywnd¢ $wiatta, [1-255]
57 255 0-255 ¢ dwiatla, [1-255]
60 0.1, Sllnlka | Kontrola PWM

128, Bit O = 0(0): Kontrola PID Wyiczona

129 = 1(1): Kontrola PID Wtzona
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Bit7 = 0(0): Cegstotliwos¢ PWM Silnika 32kHz
= 1(128): Ggtotliwos¢ PWM Silnika 16kHz

61 |80 0-255 | PID P state

62 120 0-255 PID | state

63 |40 0-255 PID D state

64 |1 0-15 Hamowanie, 0-Brak hamowania, 1-15 Wahit hamowania, Warts wptywa na Staj
Droge Hamowania,
1-Warta¢ Najkrétszej Drogi Hamowania przy maksymalnegdiosci, Zwigksz wart@¢
aby zwikszy¢ drog; hamowania, Droga=Wargé x Najkrotsza Droga

65 |0 0-255 | OpdznienieHamowania, 0-Brak @pnienia, Aby niewiele zwkszy¢ drog: zatrzymania,
zwieksz wartd¢, OpdznienieHamowania = Wargé * 8ms (ms)
Dodatkowa Droga = Rdkas¢Max * OpdznienieHamowania
Np: 200ms(opznienie)=8(ms)*25(wart&)

67 |2 1-255 | Tabela Pgdkosci Wartai¢ 1 Progu

94 | 240 1-255 | Tabela Pgdkosci Wartcié 28 Progu

95 |1 1-10 limit uchybu PID

10510 0-255 | DANE uzytkownika

106 | O 0-255 | DANE uzytkownika

112 | 50 1-127 | Efekt Blaknicia Swiatet Wk ACZONY (opbznienie whczone), np.:1=8ms, 15=120ms 125=1000m

113 |25 1-127 | Efekt Blaknkcia Swiatet WYEACZONY (opdznienie wyhczone)
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114 | 4 0-255| Pedkos¢ manewrowa, Mapowanie funkcji F1-F8, F3 fabryczne
115| 8 0-255 | Wytacz Przyspieszenie Spowolnienie, Mapowanie funkgciji, F4 fabryczne
116 | 16 0-255 | wytacz State Hamowanie, Mapowanie funkcji, F5 fabryczne
117 0 0-255 | Brak efektu(Zanikania) przy AUX, kontynuacja sygnatu, MapowaniestVyj
Bit 0 = 0(0): FL mae gasn¢ i zanik& (sygnat PWM)
= 1(1): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy FL
Bit 1 = 0(0): RL mae gasa¢ i zanika (sygnat PWM)
=1(2): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy RL
Bit 2 = 0(0): AUX1 mae gasn¢ i zanik& (sygnat PWM)
=1(4): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy AUX1
Bit 3 =0(0): AUX2 mae gasn¢ i zanik& (sygnat PWM)
=1(8): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy AUX2
Bit 4 = 0(0): AUX3 mae gasn¢ i zanik& (sygnat PWM)
=1(16): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy AUX3
Bit 5 = 0(0): AUX4 mdae gasn¢ i zanik& (sygnat PWM)
= 1(32): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy AUX4
Bit 6 = 0(0): AUX5 mae gasn¢ i zanika (sygnat PWM)
= 1(64): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy AUX5
Bit 7 = 0(0): AUX6 mae gasn¢ i zanik& (sygnat PWM)
=1(128): kontynuacja sygnatu bez zanikania przy AUX6
118| O 0-12 Mapowanie Wy§¢ Elektrycznych Spraow. Tylko jedno z wy§é maze bye
skonfigurowane jako Wygie ESprzgu
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CV118 = 0,Zadne z AUX niewybrane dla dziatania Esjgu
CV118 = 1, FL wybrane dla dziatania Esgya

CV118 = 2, RL wybrane dla dziatania Esgya

CV118 = 3, AUX1 wybrane dla dzialania Esgym

CV118 = 12, AUX10 wybrane dla dziatania Esggu

119 | 50 0-255 | Elektryczny Spreg, Czas_dziatania = Wa&&8ms, np: 400ms=50*8ms
120 | 50 0-255 | Rozdzielanie, Czas ruchu Lokomotywy=Wa&@Bms, np: 400ms=50*8ms
121 | 50 0-255 | Rozdzielanie pgrdkosci jazdy Lokomotywy

122 | 71 0-255 | Konfiguracja:

Bit0 =0(0): piny SUSItywane jako Wyjcia PWM (AUX)

=1(1): piny SUSIaywane jako SUSI CLK/SUSI DANE lub Locowire
Bit1 =0(0): Interfejs Locowire aktywny

=1(2): Interfejs SUSI aktywny
Bit 2 =0(0): Brak transmisji tadunku? przez SUSI

=1(4): Transmisja tadunku przez SUSI aktywna

Bit 3 =0(0): Waenie PWM Silnika WYtACZONE
=1(8): Wzenie PWM Silnika z odchyleniem ngpia szynowego
Bit 4,5= 00(0): Brak dziatania Push-Pull
= 10(16) dziatanie Push-Pull bez przystangosrednich aktywne
= 01(32) dziatanie Push-Pull z przystankardiqumimi aktywne
=11(48) Niedozwolone, najeunika’!
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Bit6 =0(0): FL/RL nieaktywne podczas aktualizacji oprogramowanigtsprego
= 1(64): Podczas aktualizacji oprogramowaniatprego wyfia FL/RL migaj
Bit 7 =0(0): Brak zapisywania
= 1(128): Wicz zapisywanie QoS i Temperatury do Eeprom

1251 1b U-255 | Uplyniecie limitu czasu SPP (Smart Power Pack)=16ms*Wafp: =16ms*16=256ms

1241 0 0-1 Tryb Esprzgu
CV124 = 0, Wyjcie PWM
CV124 =1, Cale Wycie na wybranym w CV118 AUX

126 | 102 0-255 | SuUsSi transport CV, SUSI CV=800+Wafto

127 0-255 | SUSI transport DANYCH, Dane pisaneCd6=800+cv126

128 | 1 1-4 Jezeli CV9 = 9, tryb aytkownika Okres PWM

129 | 6 1-10 | Jeseli CV9 = 9, tryb aytkownikasrednia Bemf

130 | 6 1-12 | Jereli CV9 = 9, tryb aytkownika ogznienie Bemf

133 Odczyt temperatury czipu. Najpierw odczyt funkcji F5 musi Witaczony
i Wytaczony

134 | 100 60-120 LimitTemperatury, 850 C ochrony Temperatury

135 0-100% | Obecna wart@& QoS (Quality of Service)(Jakad Sygnatu) (tylko po zapisaniu przez F5,
jesli funkcja jest whczona w CV122 bit 7. Tylko do Odczytu

136 0-100% | Najgorsza warté QoS (Quality of Service)(Jakei Sygnatu) (tylko po zapisaniu przez F5ilije
funkcja jest wdczona w CV122 bit 7. Tylko do Odczytu

137 | 60 0-255 | Vérednia dla Kompensacji Olgienia rednia pedkosé dla Kompensaciji Obgienia)
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138 150 0-255 | Kompensacja Obgienia przy Vmin
1391 100 0-255 | Kompensacja Obgienia przy \éredniej (mae by¢ rézna od \ér)
140 &0 0-255 | Kompensacja Obgienia przy Vmax
141 14 0-50 Czutas¢ ABC, progi wykrywania ABC co 0.1V (14 => qmg 1,4V)
142710 0-255 | Czas oczekiwania kiedy nieruchoma w trybie wahadtowym, w sekundgach
143| 15 0-255 | Predkos¢ do przodu, kiedy niska gikos¢ ABC jest uruchomiona dla kierunku do przodu
144| 50 0-255 | opoznienie startu ABC po wtzeniu
145| 85 0-255 | prog napiciowy rozpoczcia DC, w stopniach co 0,1V (85 => 8,5V)
146| 65 0-255 | prég napeciowy zatrzymania DC, w stopniach co 0,1V (65 => 6,5V)
147| 160 0-160 | prég napeciowy maksymalnej gdkaosci DC, w stopniach co 0,1V (160 => 16V)
148| 0O 1-63 | Wskaznik Przyspieszenia Do Tytu: O sycie wartgci CV3
149] O 0-63 | Wskaznik Spowalnienia Da Tytu O =aycie wartgci CV4
150| O 0-15 CBD Hamowanie Do Tylu, Osycie wartdci CV64, 1-15 wartéci Hamowania Do Tytu, Warts
wplywa na Stat Droge Hamowania przy ruchu do tytu,
1-Wartcs¢ Najkrotszej Drogi Hamowania przy maksymalnegdiosci, Zwigksz wartg¢ aby
zwigkszy¢ drog; hamowania, Droga=Wargé x Najkrdtsza Droga
151| O 0-255 | cBD OmznienieHamowania do tylu reverse, yaie wartgci CV65, Aby niewiele zwikszyé
droge zatrzymania, zwksz warté¢, OpdznienieHamowania = Warg6 * 8ms (ms)
Dodatkowa Droga = Rdkos¢Max * OpdznienieHamowania
Np: 200ms(opznienie)=8(ms)*25(warte)
152] 10 0-255 | Ogwnienie 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 wytzona
=1 (1): funkcja konserwaciji ydzona
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/Btzahce sé
naprzemiennie z nigkczestotliwoscia
Bit3 = 0 (0): przekroczenie OmK 0 50% nie jest sygnalizowane przez FL/RL
=1(8): przekroczenie OmK o0 50% jest sygnalizowane przez FL/Rizayce
ginaprzemiennie z wysalczestotliwoscia
155 40 0-255 | Okres mg¢dzy 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 konserwaciji 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 napeciowy hamowania DC — zob. rozdzidad! Brak zrédia
referencyjnego.
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Vce >pvg => hamowanie DC
Vcec<pilbg => przekroczenie limitu czasu SPP

163 | 15 0-255 | Predkosé do tytu, kiedy niska gdkaos¢ ABC jest uruchomiona dla kierunku do tytu
164 | 255(64) 0-255 | Wartai¢ PWM Silnika dla DC-tryb2

165 | 255 0-255 | wykonywanie potwierdzenia CV mapowania wlyj- zobacz rozdziat 8

166 | O 0-255 | Blokowanie w§g przez FOf (FO ruch do przodu) — zob. rozdBkgd!

Brak zr 6dta 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): Aux1l 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)

Bit 7 =0(0): Aux6 nieblokowane przez FO (do przodu)

Strona 74 z 91




Lokommander Il Wersja

Instrukcja obstugi zytkownika oprogramowania sptowego 0 . 1 . 22
3.5.195

= 1(128): Aux6 blokowane przez FO (do produ

167

0-255

Blokowanie w§g przez FOr (FO ruch do tytu) — zob. rozdZsd4d! Brak

zr odta 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): Aux1 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): Aux4nieblokowane przez FO (do tyhu)
=1(32): Aux4 blokowane przez FO (do tytu)

Bit 6 = 0(0): Aux5nieblokowane przez FO (do tyhu)
=1(64): Aux5 blokowane przez FO (do tytu)

Bit 7 = 0(0): Aux6 nieblokowane przez FO (do tyhu)
= 1(128): Aux6 blokowane przez FO (do tytu)

168

0-255

Blokowanie wy§¢ przez F1f (F1 ruch do przodu) — zob. rozdBgjd! Brak zrédta

referencyjnego.
Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F1 (do przodu)
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=1(1): FL blokowane przez F1 (do przodu)
Bit 1 = 0(0): FR nieblokowane przez F1 (do przodu)
=1(2): FR blokowane przez F1 (do przodu)
Bit 2 = 0(0): Aux1l nieblokowane przez F1 (do przodu)
=1(4): Auxl blokowane przez F1 (do przodu)
Bit 3 = 0(0): Aux2 nieblokowane przez F1 (do przodu)
= 1(8): Aux2 blokowane przez F1 (do przodu)
Bit 4 = 0(0): 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 w§¢ przez F2 — zob. rozdziBlad! Brak zrodta
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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=1(4): Auxl blokowane przez F2
Bit 3 =0(0): Aux2 niblokowane przez F2
=1(8): Auxdlokowane przez F2
Bit 4 = 0(0): Aux3 niblokowane przez F2
= 1(16): Auxdlokowane przez F2
Bit 5 =0(0): Aux4 niblokowane przez F2
= 1(32): Auxdlokowane przez F2
Bit 6 = 0(0): Aux5 niblokowane przez F2
= 1(64): Auxblokowane przez F2
Bit 7 =0(0): Aux6 niblokowane przez F2
= 1(128): Auxtlokowane przez F2

1701 O

0-255

Blokowanie Wy§c¢ przez F3 — zob. rozdzi@tad! Brak zrodta

referencyjnega

Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F3
=1(1): Flblokowane przez F3

Bit 1 = 0(0): FR niblokowane przez F3
= 1(2): FPblokowane przez F3

Bit 2 = 0(0): Aux1 niblokowane przez F3
=1(4): Auxblokowane przez F3

Bit 3 = 0(0): Aux2 niblokowane przez F3
=1(8): Auxdlokowane przez F3

Bit 4 = 0(0): Aux3 niblokowane przez F3
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= 1(16): Aux3 blokowane przez F3

Bit 5 =0(0): Aux4 niblokowane przez F3
= 1(32): Auxdlokowane przez F3

Bit 6 = 0(0): Aux5 niblokowane przez F3
= 1(64): Aux®blokowane przez F3

Bit 7 =0(0): Aux6 niblokowane przez F3
=1(128): Auxblokowane przez F3

171| 0O

0-255

Blokowanie w§¢ przez F4 — zob. rozdzi&@tad! Brak zr6dta

referencyjnego.

Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F4
=1(1): Flblokowane przef4

Bit 1 = 0(0): FR niblokowane przeF4
=1(2): FRblokowane przef4

Bit 2 = 0(0): Auxl1 niélokowane przeF4
=1(4): Auxblokowane przeF4

Bit 3 = 0(0): Aux2 niblokowane przeF4
=1(8): Auxdlokowane przeF4

Bit 4 = 0(0): Aux3 niblokowane przeF4
= 1(16): Auxdlokowane przer4

Bit 5 = 0(0): Aux4 niblokowane przek4
= 1(32): Auxdlokowane przer4

Bit 6 = 0(0): Aux5 niblokowane przek4
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= 1(64): Aux5 blokowane przez F4
Bit 7 =0(0): Aux6 niblokowane przeF4
= 1(128): Auxblokowane przeE4

172

0-255

Blokowanie w§¢ przez F5 — zob. rozdzi@tad! Brak zrodta

referencyjnego.

Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F5
=1(1): Flblokowane przez F5

Bit 1 = 0(0): FR niblokowane przez F5
= 1(2): FPblokowane przez F5

Bit 2 = 0(0): Aux1 nielokowane przez F5
=1(4): Auxblokowane przez F5

Bit 3 = 0(0): Aux2 niblokowane przez F5
= 1(8): Auxdlokowane przez F5

Bit 4 = 0(0): Aux3 niblokowane przez F5
= 1(16): Auxdlokowane przez F5

Bit 5 =0(0): Aux4 niblokowane przez F5
= 1(32): Auxdlokowane przez F5

Bit 6 = 0(0): Aux5 niblokowane przez F5
= 1(64): Auxblokowane przez F5

Bit 7 =0(0): Aux6 niblokowane przez F5
= 1(128): Aux®lokowane przez F5

173

0-255

Blokowanie w§ przez F6 — zob. rozdzi@tad! Brak zr6dia
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referencyjnego.

Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F6
=1(1): Flblokowane przez F6

Bit 1 = 0(0): FR niblokowane przez F6
=1(2): FPlokowane przez F6

Bit 2 = 0(0): Aux1 nielokowane przez F6
=1(4): Auxblokowane przez F6

Bit 3 = 0(0): Aux2 nielokowane przez F6
=1(8): Auxdlokowane przez F6

Bit 4 = 0(0): Aux3 niblokowane przez F6
= 1(16): Auxdlokowane przez F6

Bit 5 =0(0): Aux4 niblokowane przez F6
= 1(32): Auxdlokowane przez F6

Bit 6 = 0(0): Aux5 niblokowane przez F6
= 1(64): AuxBlokowane przez F6

Bit 7 =0(0): Aux6 niblokowane przez F6
=1(128): Auxlokowane przez F6

174

0-255

Blokowanie w§¢ przez F7 — zob. rozdzi&tad! Brak zrodta
referencyjnego.
Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F7
=1(1): Flblokowane przez F7
Bit 1 = 0(0): FR niblokowane przez F7
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=1(2): FR blokowane przez F7
Bit 2 = 0(0): Aux1 nieblokowane przez F7
= 1(4): Auxl blokowane przez F7
Bit 3 = 0(0): Aux2 nieblokowane przez F7
= 1(8): Aux2 blokowane przez F7
Bit 4 = 0(0): 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| 0

0-255

Blokowanie wyj¢ przez F8 — zob. rozdzi&dtad! Brak zrodia
referencyjnego.
Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F8
=1(1): FL blokowane przez F8
Bit 1 = 0(0): FR nieblokowane przez F8
=1(2): FR blokowane przez F8
Bit 2 = 0(0): Aux1 nieblokowane przez F8
=1(4): Auxl blokowane przez F8
Bit 3 = 0(0): Aux2 nieblokowane przez F8
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= 1(8): Aux2 blokowane przez F8

Bit 4 = 0(0): Aux3 niblokowane przez F8
= 1(16): Auxdlokowane przez F8

Bit 5 =0(0): Aux4 nielokowane przez F8
= 1(32): Auxdlokowane przez F8

Bit 6 = 0(0): Aux5 nielokowane przez F8
= 1(64): Auxblokowane przez F8

Bit 7 =0(0):  Aux6 niblokowane przez F8
= 1(128): Auxtlokowane przez F8

176 | O

0-255

Blokowanie w§¢ przez F9 — zob. rozdzi&@tad! Brak zr6dta

referencyjnego.

Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F9
=1(1): Flblokowane przez F9

Bit 1 = 0(0): FR niblokowane przez F9
= 1(2): FPblokowane przez F9

Bit 2 = 0(0): Aux1 niblokowane przez F9
= 1(4): Auxblokowane przez F9

Bit 3 = 0(0): Aux2 niblokowane przez F9
=1(8): Auxadlokowane przez F9

Bit 4 = 0(0): Aux3 nielokowane przez F9
= 1(16): Auxdlokowane przez F9

Bit 5 =0(0): Aux4 nielokowane przez F9
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=1(32): Aux4 blokowane przez F9
Bit 6 = 0(0): Aux5 niblokowane przez F9
= 1(64): AuxBlokowane przez F9
Bit 7 =0(0): Aux6 niblokowane przez F9
=1(128): Auxblokowane przez F9

177| 0

0-255

Blokowanie w§g przez F10 — zob. rozdzig#ad! Brak zrodta

referencyjnego.

Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F10
=1(1): Flblokowane przez F10

Bit 1 = 0(0): FR niblokowane przez F10
=1(2): FRblokowane przez F10

Bit 2 = 0(0): Aux1 niblokowane przez F10
=1(4): Auxblokowane przez F10

Bit 3 = 0(0): Aux2 niblokowane przez F10
=1(8): Auxdlokowane przez F10

Bit 4 = 0(0): Aux3 niblokowane przez F10
= 1(16): Auxdlokowane przez F10

Bit 5 = 0(0): Aux4 niblokowane przez F10
= 1(32): Auxdlokowane przez F10

Bit 6 = 0(0): Aux5 niblokowane przez F10
= 1(64): Auxblokowane przez F10

Bit 7 =0(0): Aux6 niblokowane przez F10
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= 1(128): Aux6 blokowane przez F10

178

0-255

Blokowanie w§¢ przez F11 — zob. rozdzi8#tad! Brak zrodta

referencyjnego.

Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F11
=1(1): Flblokowane przez F11

Bit 1 = 0(0): FR niblokowane przez F11
=1(2): FRlokowane przez F11

Bit 2 = 0(0): Aux1 niélokowane przez F11
=1(4): Auxblokowane przez F11

Bit 3 = 0(0): Aux2 niblokowane przez F11
=1(8): Auxadlokowane przez F11

Bit 4 = 0(0): Aux3 niblokowane przez F11
= 1(16): Auxdlokowane przez F11

Bit 5 =0(0): Aux4 niblokowane przez F11
= 1(32): Auxdlokowane przez F11

Bit 6 = 0(0): Aux5 niblokowane przez F11
= 1(64): AuxBlokowane przez F11

Bit 7=0(0): Aux6 niblokowane przez F11
=1(128): Auxblokowane przez F11

179

0-255

Blokowanie w§¢ przez F12 — zob. rozdzi@tad! Brak zrodia
referencyjnego.
Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F12
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=1(1): FL blokowane przez F12
Bit 1 = 0(0): FR niblokowane przez F12
=1(2): FPblokowane przez F12
Bit 2 = 0(0): Auxl niblokowane przez F12
=1(4): Auxblokowane przez F12
Bit 3 = 0(0): Aux2 niblokowane przez F12
= 1(8): Auxadlokowane przez F12
Bit 4 = 0(0): Aux3 niblokowane przez F12
= 1(16): Auxdlokowane przez F12
Bit 5 =0(0): Aux4 niblokowane przez F12
= 1(32): Auxdlokowane przez F12
Bit 6 = 0(0): Aux5 niblokowane przez F12
= 1(64): Aux®blokowane przez F12
Bit 7 =0(0):  Aux6 niblokowane przez F12
= 1(128): Auxblokowane przez F12

180 | O

0-255

Blokowanie w§¢ przez F1r (F1 do tytu) — zob. rozdzBiiad! Brak zrodta
referencyjnego.
Bit 0 = 0(0): FL nieblokowane przez F1 (do tytu
=1(1): Flblokowane przez F1 (do tytu)
Bit 1 = 0(0): FR niblokowane przez F1 (do tytu)
=1(2): FRlokowane przez F1 (do tytu)
Bit 2 = 0(0): Aux1 niblokowane przez F1 (do tytu)
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=1(4): Auxl 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 jytu
Bit 5 = 0(0): Aux4 nieblokowane przez F1 (do tytu)
= 1(32): Aux4 blokowane przez F1 (do jytu
Bit 6 = 0(0): Aux5 nieblokowane przez F1 (do tytu)
= 1(64): Aux5 blokowane przez F1 (do jytu
Bit 7 = 0(0): Aux6 nieblokowane przez F1 (do tytu)
= 1(128): Aux6 blokowane przez F1 (do }ytu

181 Zapisywanie ostatniego stanu funkcji i ¥ézj0 - wykczone, 1 - wjczone
182 Zapisany status FL, RL

183 Zapisany status F1 - F8

184 Zapisany status F9 - F16

185| 0 0-15 | Brak efektu(Zanikania) na W&giach, kontynuacja sygnatu, Aux7 ... Aux10

Bit 0 = 0(0): Aux7 mae gasnc¢ i zanika (sygnat PWM)
=1(1): kontynuacja sygnalu bez zanikania puwy7

Bit 1 = 0(0): Aux8 mae gasn¢ i zanika (sygnat PWM)
=1(2): kontynuacja sygnatu bez zanikania puy8

Bit 2 = 0(0): Aux9 mee gasg¢ i zanik& (sygnat PWM)
=1(4): kontynuacja sygnatu bez zanikania puy9
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Bit 3 = 0(0): Aux10 mge gasn¢ i zanika (sygnat PWM)
= 1(8): kontynuacja sygnatu bez zanikania phax10
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27. Bity i bajty

Jezeli chcemy modyfikowa wartcsci parametdw konfiguracyjnych

(CV), warto mi€¢ na uwadze kilka informacji odémie znaczenia liczb
w systemie binarnym. W systemie binarnym mamy tylko dwie cyfry 0 i 1.

Liczba binarna jest nazywana bitem. 8-bitowa grugdzie tworzyta bajt,
bedacy liczbg binarry z 8 cyfr binarnych. Parametry konfiguracyjne, CV,
s3 bajtami przechowywanymi w pagai trwatej dekodedw. Bity w bajcie

s3 numerowane od 0 do 7. Bit Ogdacy najmniej znaccym (LSB), ma
wartcs¢ dziesetng 1, a bit (7), kbry jest najwécej znacacym (MSB), ma
wartas¢ dziesetng 128.

Niektore centralki DCC #@ywane do modyfikowania CV,
wyswietlajg wartags¢ i pozwalag na wpisywanie tylko w formacie
dziesgtnym. W tym wypadku warto wiedze jak odnale¢ stan bitu
z odczytu wartéci dziesetnej, lub jak obliczy wartc¢ dziesetna, ktora
musisz napisaw CV, na podstawie pgadanej konfiguracji bitowej.
MSB LSB
Pozycja bitu_ Bit7 | Bitg Bit3 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit(
Wartcs¢ bitu | 128 | 64 | 32 16/ 8 4 2 1

Jezeli znamy konfiguragj bitowa i chcemy odnalg wartcs¢ dziesetna,
uzywamy ponkszego wzoru kalkulacyjnego:

Dziesktna=B7*128+B6*64+B5*32+B4*16+B3*8+B2*4+B1*2+B0

gdzie BO ... B7 oznaczpgjvartai¢ odpowiadajcego im bitu (O lub 1).
Na przykiad, jéli 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 odnale konfiguracg bitows z wartgci dziesgtnej,
wykonujemy przeciwigstwo. Pbbujemy odjé¢ od wartdci dziesetnej wartdgci
bitobw, poczynac od MSB, i na otrzymanejoinicy wykonujemy kolejne
odejmowania, & uzyskamy wynik zero. Dla nibwych odejmowa, dapcych
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wynik dodatni, bit bdzie miat warté¢ 1. Dla niemaliwych
odejmowa, kiedy 16znica jest ujemna, pomijamy dziatanie (watto
bitu bedzie wynost zero) i kontunuujemy odejmowanie waitd
kolejnych bitw.
Na przyktad, chcemy odnaiekonfiguracg bitows dla wartgci
dziesgtnej 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 =>Bit1 =0
1- 1=0 =>Bit0=1

Narzedzie CV

Narzdzie CV jest niewielkim programem nadziowym
stuzacym do konwertowania wadoi dziesetnej bitbw na binarg
i vice versa lub do obliczania waéto adre$w rozszerzonych.

Mozna go pobréapoprzez poriszy adres:
www.kolejowemodele.pl
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= CV Tool V101005 =

CV / Bit Value Calculator

=l

bit 0, value = 2 to the power of 0 = 1

]

bitl, value = 2 to the powerof1 = 0

=l

bit 2, value = 2 to the powerof 2 = 4

]

bit 3, value = 2 to the powerof 3 = 0

=l

bit4, value = 2 to the power of 4 = 16

=l

bit5, value = 2 to the power of 5 = 32

]

bit G, value = 2 to the power of & = 0

=

bit 7, value = 2 to the power of 7 = 128

CV Value [0-255] 181

Long Address Calculator

Long Address [0-10239] 312
CVIT Value [192-231] 193
CV18 Value  [0-255] 36
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