Dekoder jazdy ZIMO MX620 - INSTRUKCJA

Istotnymi, nowymi i nadal doskonalonymi cechami dekoderéw ZIMO sa:

Mozliwos¢ aktualizowania oprogramowania przez uzytkownikéw ( dotyczy dekoderéw od 2004r)

Dekodery zyskuja z czasem ciagle nowe funkcje: rozszerzone mozliwosci komunikacji dwustronnej, mapowania i wiele innych. Dzieki aktualizacji
oprogramowania dekoder6w wszystkie nowinki sa dostepne dla uzytkownikéw starszych generacji dekoderéw.

Aktualizacje pozwalaja tez usuwa¢ pewne niedociggniecia, ktére pojawiaja sie w nowych wersjach i sa ujawniane w trakcie uzytkowania dekoderéw,
aktualizacje daja tez mozliwo$¢ dostosowywania sie do zmieniajacych sie standardéw.

Cze$ciowo automatyczne optymalizacja ustawien

Ustawienia wielu cech (patrz CV#9 i #56) cho¢ nadal moga by¢ samodzielnie dokonywane, na og6} nie wymagaja tego gdyz sa optymalizowane
automatycznie.

Specjalne ustawienia dla silnikéw bezrdzeniowych

Posiadanie zlacza SUSI

Funkcja ABC

ZIMO (CV#134) pozwala na poprawienie dziatania tej funkcji ( ktéra nie jest niezawodna)

Wyswietlanie szybko$ci w km/h

Stala droga hamowania

Niezalezna od aktualnej predkosci (CV#141)

RailCom

Dekodery ZIMO posiadaja pewne cechy komunikacji dwustronnej i sa w pelni przygotowane na wprowadzenie pelnych mozliwosci w miare wypracowywania
tego standardu

Doskonalenie funkcji zatrzymywania kontrolowanego sygnalizacja (z pieciostopniowa regulacja szybkosci )

Automatyczny odjazd lokomotywy od skladu po rozlaczeniu sprzegow

Automatyczne sterowanie funkcjami lokomotywy w zaleznosci od jej miejsca na torowisku

Cecha przenoszona z dekoderéw funkcyjnych na dekodery jazdy

‘Wprowadzana cecha kodéw lokalizacji

Kody przesylane do dekodera pozwola na unikanie kolizji pociggéw

‘Wprowadzanie mozliwosci wyzwalania przy wykorzystaniu zlacza SUSI okreslonych zachowan lokemotywy, np. awaryjnego zatrzymywania, jazdy
manewrowej w przypadku uzywania systeméw sterowania innych producentéw.

System ZIMO daje o wiele wiecej — Automatyczne sekwencje jazdy — nagrany (recznie sterowany przebieg jazdy) moze by¢ automatycznie odtwarzany
Wprowadzanie dodatkowych mozliwosci sterowania jazda przy wykerzystaniu podczerwieni -nadajnikéw ( w lokomotywie) i odbiornikéw ( w torach)
Stosowanie tzw zestawow ustawienn CV- jednym zapisem mozemy przej$¢ z jednych ustawien na inne ( z gory okreslone fabrycznie lub zdefiniowane
samodzielnie) zmieniamy jednym ruchem wiele ustawien naraz.

Nowe znacznie rozszerzone mozliwosci mapowania (CV#61)

Programowanie krokowe (nie musimy wpisywac wartosci, lecz klawiszem (ptynnie) zwiekszamy, zmniejszamy testujac naocznie czy lokomotywa
zachowuje sie zgodnie z oczekiwaniami — dotyczy tych cech ktére fatwo oceni¢ np. przyspieszenie)

Informacje diagnostyczne

Rozszerzenie mozliwosci dekodera w systemie Motoroli ( w stosunku do oryginalnych mozliwosci tego systemu)

Sterowanie serwami

Wspolpraca z silnikami C-Sinus (Marklin , Trix z gniazdami 21 pinowymi) dotyczy jedynie dekodera MX64D i MX64DM ten drugi steruje réwniez
silnikami Softdrive-Sinus

Oprdcz tych wielu nowych cech dekodery ZIMO maja wiele ,,starych” doskonalych wlasciwosci, miedzy innymi szeroki zakres regulacji czestotliwosci
sterowania (do 40kHz), bogactwo efektéw Swietlnych i wiele innych

1. Dane ogolne
Dekodery do skal N, HOe, HOm, TT, H0O,00, Om i O — do typowych silnikéw na prad staly, a takze silnikéw bezrdzeniowych (Faulhaber, Maxxon, Escap i
podobnych), do wspétpracy z ktérymi przewidziano specjalne ustawienia dekodera. Dekoder MX620, MX64D i MX64P funkcjonuje w standardzie DCC
NMRA( tak samo jak system Zimo), dekodery te mogg tez pracowa¢ w formacie Motoroli.

Rodzina Miniaturowy dekoder 14x9x2,5mm 08A (2Aszczytowy) do skal N-TT-HO0

MX620 ( zalecany do skali HO gdy malo miejsca i gdy zalezy nam na funkcjach, ktérych jeszcze nie maja wieksze dekodery (np. km/h)
Uwaga dekoder nie ma koszulki ochronnej

MX620 7 przewodow( 120mm) w kolorach zgodnych ze standardem DCC NMRA : zasilajacych, do silnika, 2
funkcji, 2 stopki do 2 dodatkowych funkcji i ztgcze SUSI

MX620N | Z wtyczka NEM 651 (6 pinéw) na ptytce dekodera

MX620R | Z wtyczka NEM 652 (8 pindw) na przewodach 70mm

MX620F | Z wtyczka NEM 651 (6 pinéw) na przewodach 70mm

Schemat dekodera MX620N Rys1

Schemat dekoderéw rodziny MX620 widok od strony podlaczeniowej Rys2

2. Dane techniczne

Dopuszczalne napiecie®*........oovvuiririnininiiiiiiieeenen, 12-22V, Dopuszczalny prad na wyjsciu silnikowym ..., 0,8A
Szczytowy prad na wyjsciu silnikowym.... 2A Dopuszczalny prad catkowity (silnik i na wyjsciach funkcyjnych) ... .0,8A
Temperatira PraCy.......coueueeeuenrenentenennenennenteneneanenans -20 do 100C Wymiary .......... 14x9x2,5mm

*)Zabezpieczenie przeciwzwarciowe dziata w przypadku przekroczenia natezenia na wszystkich wyjsciach, jezeli wystepuje problem zimnego startu na
wyjsciu zarbwkowym stosujemy opcje ustawienn dla miekkiego startu ( patrz CV125=52 i dalej)

**) Kiedy do sterowania uzywamy aparatury firmy Massoth — DIMAX 12002, ktéra wg instrukcji moze dawac napiecie tylko nieznacznie wyzsze od 24V ,
musimy zdawac sobie sprawe, Ze w rzeczywistosci ( szczegélnie dotyczy to starszej aparatury ) napiecie podawane na tory jest bardzo zmienne i zalezne od
obciazenia, waha sie od 30V przy lokomotywach stojacych na makiecie do okoto 20V przy duzym obcigzeniu. Chociaz dekodery Zimo do duzych skal
wytrzymuja napiecie nawet 30V (w przeciwienstwie do dekoderéw wielu innych producentéw), to nalezy jednak zapewni¢ aby aparatura ta pracowata pod
stalym obcigzeniem (okoto 0,5A) dla obnizenia napiecia w torowisku do dopuszczalnego poziomu.

Zabezpieczenie przed przeciazeniem



Wyjscie silnikowe i funkcyjne sa skonstruowane ze spora rezerwa na odchylenia od zalecanych warunkow pracy i sa dodatkowo zabezpieczone zaréwno
przeciw przeciazeniom jak i zwarciom. Przeciazenie wywoluje odciecie zasilania, a nastepnie dekoder przeprowadza testowanie obciazenia, co
sygnalizowane jest migajacymi $wiatlami czolowymi.

Mimo dobrego zabezpieczenia dekoder nie jest niezniszczalny, prosimy zwraca¢ uwage szczegdlnie na ponizsze przypadki:

Bledna instalacja — podlaczenie wyjscia silnikowego do zbieraczy pradu czy zte wyizolowanie silnika nie zawsze bedzie wykryte przez obwé6d
zabezpieczajacy dekoder i moze nastapi¢ catkowite jego zniszczenie.

Wadliwy silnik — silnik z przebiciami pradowymi moze by¢ przyczyna zniszczenia dekodera

Skoki napiecia — grozne dla dekodera moga by¢ duze skoki napiecia (nawet siegajace setek woltéw) generowane przez elementy o duzej indukcyjnosci — sa
one z zasady absorbowane prze specjalne obwody zabezpieczajace dekodera. Mozliwosci tych obwodéw w zakresie absorbowania duzego skoku napiecia i
szybkosci reakcji nie s nieograniczone dlatego pelne napiecie jakie moze dawac¢ aparatura Zimo -24V powinno by¢ stosowane tylko w koniecznym wypadku
, nigdy nie nalezy nastawia¢ tego napiecia wyzej niz zalecane jest to dla danego taboru. Dekodery Zimo moga pracowac na napieciu 24V ale nie zawsze we
wspoétpracy z wszystkimi lokomotywami.
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Zabezpieczenie termiczne
Dekodery Zimo maja zdolno$¢ pomiaru wlasnej temperatury. Zabezpieczenie termiczne odetnie zasilanie przy przekroczeniu 100° C. Swiatta zaczynaja miga¢

z czestotliwoscig okoto 5Hz sygnalizujac problem. Zasilanie zostanie wiaczone po obnizeniu temperatury o okoto 20° C, co zwykle nastepuje po okoto 30-60
sekundach.

We Wszystkich Dekoderach Zimo Mozna Samodzielnie Aktualizowa¢ Oprogramowanie

Poczawszy od wrze$nia 2004 oprogramowanie wszystkich produktéw Zimo moze by¢ aktualizowane przez uzytkownika.
Potrzeba do tego: modutu aktualizacyjnego (MXDECUP lub systemu MX31ZL) , komputera z Windows, portu szeregowego
lub ztacza USB i programu serwisowego ZST. Modut aktualizacji MXDECUP moze by¢ uzyty nie tylko z systemem
sterowania firmy Zimo. To samo dotyczy réwniez aktualizowania (i wgrywania dzwiekéw) do dekoderéw dzwiekowych.
Jedyne co trzeba zrobi¢, to ustawi¢ lokomotywe na torze podlaczonym do modutu aktualizacji i wgra¢ nowe oprogramowanie
Sciggniete wczesniej na komputer. Wiecej informacji w rozdziale Aktualizacja Oprogramowania , na stronie www.zimo.at, lub
stronie krajowego dilera. Za drobna optata dekodery moga by¢ aktualizowane przez Zimo lub dilerow.

Uwaga najnowszy kompaktowy system sterowania MX31ZL pozwala na bezposrednia aktualizacje oprogramowania
dekoderow ( w tym wgrywania nowych dzwiek6éw) z pendrive’a w przypadku dekoderéw z dzwiekiem)

3.Adresowanie i Programowanie - Tablice CV

Kazdy dekoder musi mie¢ swéj wlasny niepowtarzalny adres, aby mozna bylo sterowac jego dziataniem. Wszystkie dekodery zgodne ze standardem DCC
NMRA sg fabrycznie zaprogramowane na adres 3 .

Instalacja dekodera

Po zainstalowaniu nowego dekodera w lokomotywie ( patrz rozdziat ,, Instalacja i podtaczenia®) mozna go przetestowac pod adresem 3. Minimalnym
warunkiem jest podtaczenie go do silnika lub o$wietlenia (lepiej wykona¢ oba polaczenia) tylko w takim przypadku bedziemy mogli zaobserwowaé
potwierdzenie przez dekoder komend programujacych. Pelna instalacja dekodera jest zawsze lepszym rozwigzaniem i wiasciwie jedynie mozliwym jezeli
mamy do czynienia z dekoderem z wtyczka instalowanym do lokomotywy z odpowiednim gniazdem (czes$ciowa instalacja moze dotyczy¢ dekoderéw bez
wtyczki)

Adresowanie i procedura programowania

Programowanie i odczytywanie adresu i innych zmiennych konfiguracyjnych sq opisane w instrukcjach manipulatoréw Zimo (MX21, MX31, MX31ZL...... )
W przypadku systeméw sterowania innych firm nalezy szuka¢ informacji w ich instrukcjach.

Programowanie przy pomocy komputera i programu AdaPT (autorstwa E.Sperrer) jest zdecydowanie tatwiejsze i
wygodniejsze.

Potwierdzaniu przez dekoder komend programistycznych

Programujac dekoder (manipulatorem lub komputerem) mozemy zaobserwowac potwierdzenie kazdego udanego nowego ustawienia. Analogicznie
uzyskujemy potwierdzenia przy procedurze odczytywania.

Mechanizm potwierdzen opiera sie na krétkim impulsie pradowym, generowanym przez dekoder i skutkujacym w drgnieciu silnika i mignieciu $wiatet
odbieranymi przez system sterowania z toru do programowania. To nastepuje jedynie wtedy kiedy pobér pradu osiagnie co najmniej okreslony minimalny
pulap co oznacza ze przynajmniej silnik, lub o$wietlenie ( albo jedno i drugie) musi stanowi¢ obciazenie na wyjsciu dekodera, czyli by¢ potaczone.
Podaczenie jedynie o$wietlenia nie bedzie wystarczajace w przypadku gdy CV#60 jest ustawione na warto$¢ 40 lub nizszq. To ustawienie jest stosowane aby
ochroni¢ zaréwki o niskim woltazu przed spaleniem, w takim przypadku jedynym mozliwym obcigzeniem dekodera jest silnik.

Na kolejnych stronach :
i Ogolne wskazowki pomocne przy programowaniu CV (zmiennych konfiguracyjnych)

® Tabela zmiennych konfiguracyjnych CV#1-182- rozdziat 3 ( biezacy)
*  Dodatkowe informacje dotyczace programowania- rozdziat 4
*  Mapowanie funkcji- rozdziat 5

* RailCom — Dwustronna komunikacja — rozdziat 6
* Instalacja dekodera — rozdziat 7

®*  Wspodipraca dekodera z innymi systemami sterowania — rozdziat 8
® Specjalne zestawy CV — rozdziat 9

¢ Konwersja warto$ci binarnych na dziesietne— rozdziat 10


http://www.zimo.at/

*  MX640 we wspolpracy z aparatura Maerklina— rozdziat 11

®  Aktualizacja oprogramowania dekodera — rozdziat 12

Ogdlne wskazowki pomocne przy programowaniu CV
Jezieli ogolne zasady programowania sq ci znane mozesz pomingc ten ustep i przejs¢ bezposrednio do tablic CV.,

Programowanie poszczeg6lnych CV nie zawsze przebiega w ten sam sposéb- cho¢ sama procedura jest jednakowa dla wszystkich CV, rézny jest sposéb
okreslania wpisywanych wartosci.

W odniesieniu do niektérych CV latwo jest okresli¢ pozadana warto$¢ — mozna ja szybko wybra¢ z kolumny ,,Zakres” lub ,,Opis”. Tego typu CV dotycza
definiowania wielkosci, intensywnosci okreslonego czynnika.

Na przyktad , CV#2 shizy do ustalenia minimalnej szybkosci odnoszacej sie do 1 kroku predkosci, ustawionego manipulatorem
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CV | Znaczenie Zakres | Wpis Fabryezny | Qpis

#2 Vstart 1-252 2 Pokretto( suwak, lub (i) przycisk) stuzg do sterowania szybkoscia, caty jej zakres moze by¢
> ,,podzielony” na 14, 28 lub 128 krokdéw, wyswietlacze manipulatoréw pokazuja ilos¢ krokéw, na

Szybkosé : . pp : : ) o b

. jaka ustawiliSmy szybko$¢ — lekkie przekrecenie regulatora daje nam 1 krok, moze sie zdarzy¢ ze
minimalna fabrycznie wpisane 2 nie wywola jeszcze startu danej lokomotywy, chodzi wiec o to aby
pokretlo szybkosci nie miato jalowego obrotu. Ten jalowy skok likwidujemy wpisujac do CV#2
warto$¢, ktéra wywola ruszenie lokomotywy juz przy lekkim (1 krok) obrocie regulatora.
Zawsze oczywiscie mozemy wpisa¢ wyzsza warto$¢, nie ma to jednak sensu, bo oznaczatoby ze
zakres predkosci, ktéry mozemy regulowa¢ manipulatorem nie jest maksymalny — minimalna
predko$é przypisana do 1 kroku bedzie zbyt duza. Zapis ten jest mozliwy jezeli w
CV#29 Bit 4 = 0, wtedy poprzez ustawienia CV#2, #5 i #6 okreslamy 3- punktowa krzywa
szybkosci, jezeli ten warunek nie bedzie spelniony i wpis w CV#29 bedzie: Bit 4=1 bedziemy
mieli alternatywng mozliwos¢ ksztattowania przebiegu krzywej szybkosci — indywidualna
tablica szybkosci.

Zakres wartosci pozwala na wpis kazdej wartosci z przedziatu 1-252 , czym wyzsza tym wieksza bedzie predkos¢ pierwszego kroku.

Innym podobnym CV jest CV#60 okre$lajace stopien przygaszenia Swiatet

CV | Znaczenie Zakres | Wpis Fabryczny | Qpis

#60 Obnizenie napiecia 0-255 | 0 Mozemy obniza¢ napiecie podawane na dane wyjscie (poprzez PWM- Modulacja

wyjécie na o$wietlenie szerokosci %InPul.su) W CV#60 wykorzystujemy to do okreslenia stopnia
przygaszenia Swiatetl.

Przykladowe wartosci: #60 = 0 lub 255 — pelne napiecie,

#60 = 170 — 2/3 napiecia#60 = 204 — 80% napiecia

Podobnie jak poprzednio mamy szeroki zakres wyboru 1-255, a w opisie wyjasnienie, Ze jasno$¢ $wiecenia rosnie wraz ze wzrostem wartosci od 1 do 255.

Kolejny typ CV mozna fatwo zrozumie¢, jezeli potraktujemy kazde z nich jako pulpit przelacznikéw, w ktérym kazdy moze by¢ w pozycji: wiaczony lub
wylaczony. Tego typu CV skiada sie z 8miu ,,pojedynczych przelacznikéw” zwanych Bitami, a cala ich grupa tworzy Byte (Bajt), ktéry w istocie stanowi CV
( czyli jak gdyby pulpit przelacznikéw).W niektérych tego typu CV zmianie podlegaja warto$ci wszystkich bitéw, w innych tylko niektére. Bity sq
numerowane kolejno Bit 0 do Bit 7 i przypisane sa do nich okreslone warto$ci. ( patrz rozdzial konwersja systemu dwojkowego na dziesietny). Dodajemy
wartosci wszystkich Bitéw , ktére chcemy wiaczy¢ i sume wpisujemy do CV. Przykladem takiego CV jest CV#29

CV | Znaczenie Zakres | Wpis fabryezny | Qpis
#29 | Podstawowa 0-63 14 (Suma Kazdy Bit moze by¢ wylaczony Bit=0, lub wlaczony Bit=1
Konfiguracja Wartosci Warto$¢ wylaczajaca kazdy z 8-miu Bitéw to zawsze 0,
Bitow wartos$ci wlaczajace Bit sa rézne dla kolejnych Bitéw, odpowiednio: 1, 2, 4,
Aktywnych) 8, 16, 32, 64, 128, Bity 6 i 7 nie maja tu zastosowania — musza by¢ wylaczone
Kierunek jazdy (0) 0= normalny kierunek jazdy, 1= odwré6cony kierunek
Bit 0 wartos$¢ 0 lub 1
Ilos¢ krokéw 2) 0= 14 krokéw, 2 = 28/128 krokéw
Bit 1 wartos¢ 0 lub 2
Jazda analogowa 4) 0= analogowa jazda wylaczona (tylko DCC)
Bit 2 wartosc 0 lub 4 4= analogowa jazda mozliwa
RailCom 8) 0= RailCom wylaczony
Bit 3 warto$¢ 0 lub 8 8= Railcom wigczony
Krzywa szybkosci (0) 0= indywidualna tablica szybkosci wylaczona
3 punktowa lub (aktywne CV#2, #5, #6)
indywidualna tablica 16= indywidualna tablica szybkos$ci aktywna
Bit 4 wartosc 0 lub 16 (zgodnie z CV#67-94)
Dhugos¢ adresu 0) 0= aktywny krotki adres (zgodnie z CV#1)
Bit 5 warto$c 0 lub 32 32= aktywny dhugi adres (zgodnie z CV#17i 18)
Przyszle potrzeby (0) Brak zastosowania — tylke wartos¢ 0
Bit 6 wartosc 0 (lub 64)
Przyszte potrzeby 0) Brak zastosowania — tylko wartosc 0
Bit 7 wartosc¢ 0 (lub 128)

Do C#29 zawsze wpisujemy sume wartos$ci aktywnych bitéw, Manipulatory ZIMO wyswietlaja poszczeg6lne Bity, co utatwia
wpis wartoéci w CV#29. Numeracja bitdw i wartosci ktére je aktywuja sa zawsze takie same niezaleznie do ktérego CV sie odnosza.

Trzeci typ CV laczy w sobie w pewnym sensie cechy dwoch wcze$niej opisanych.

Mamy w ramach jednego CV zaréwno mozliwo$¢ wpisu typu przelacznik czyli aktywizujacego lub nie pewne zachowanie, jak i wpis ktdrego istota to
zdefiniowanie intensywnosci danej cechy.

Przykladem jest CV#56 przeznaczonym do precyzyjnej regulacji silnika




CV | Znaczenie Zakres Wpis fabryczny Opis
#56 | Kompensacja obciazenia 0-199 0 Kompensacja obcigzenia jest ustalana algorytmem PID
Parametr P il (daje efekt Proporcjonalno$é, Integralnos¢, Dyferencjacja

sSrodkowego Modyfikacja tych parametréw pomaga optymalizowa¢ dziatanie kompensacji
ustawienia 55) | 0-99 dla standardowych silnikéw
ale 100 100-199 dla silnikéw bezrdzeniowych
w przypadku Parametr P modyfikujemy zmieniajac warto$¢ na pozycji dziesiatek
silnika Domyslne ustawienie 0 ( rownowazne z 55 czyli warto$¢ P = 5) jest ustawieniem

bez rdzenia
(Suma wartosci

Bitow Aklywnych)

Srodkowym. Mozemy je zmienia¢ na 1-4 lub 6-10.
Parametr I zmieniamy warto$cia na pozycji jednostek 1-9
zamiast domyslnego 5 mozemy wiec zmieni¢ warto$¢ na cyfre z zakresu 1-4 i 6-9.

Wybierajac warto$¢ 100-199 dostosowujemy kompensacje w odniesieniu do silnikéw bezrdzeniowych,

W zakresie 0-99 robimy to samo dla silnikéw standardowych.

Mamy wiec w tym przypadku przypadek przelacznika
Ponadto, niezaleznie od wybranego zakresu mamy mozliwo$¢ regulacji dwdch parametréw cyfra na pozycji dziesiatek parametr P a na pozycji jednostek

parametr I.. Nie nalezy zastanawia¢ sie nad znaczeniem parametru proporcjonalnosci i integralnosci, procedura programowania krokowego, opisanego dalej
znacznie wlatwi zadanie optymalnego ustawienia tych parametrow.
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Zmienne konfiguracyjne dekodera MX640
Zmiana ustawiell w poszczeg6lnych CV pozwala poprawi¢ charakterystyke jazdy lokomotywy i dokona¢ wielu innych korekt w innych efektach (funkcjach).
Istniejg miedzynarodowe normy okreslajace CV (NMRA DCCRP-9.2.2, sa jednak pewne specyficzne CV stosowane jedynie przez ZIMO (niektdre odnosza
sie tylko do pewnych typéw dekoderéw ZIMO).

CVv

Znaczenie

Zakres

Wpis fabryczny

Opis

#1

Adres lokomotywy

0-127

3

Krotki adres jest aktywny kiedy w CV#29 Bit 5 =0

#2

Vstart
Szybkos¢ 1 kroku

0-252

2

Pokretlo( suwak, stuza do sterowania szybkoscia, caty jej zakres
moze by¢ ,,podzielony” na 14 , 28 lub 128 krokéw, wyswietlacze
manipulatoréw pokazuja ilo$¢ krokéw, na jaka ustawiliSmy
szybkos$¢ — lekkie przekrecenie regulatora daje nam 1 krok. Moze
sie zdarzy¢, ze fabrycznie wpisane 2 nie wywola jeszcze startu
danej lokomotywy, chodzi wiec o to, aby pokretlo szybkosci nie
miato jalowego obrotu. Ten jalowy skok likwidujemy wpisujac do
CV#2 warto$¢, ktéra wywola ruszenie lokomotywy juz przy
lekkim (1 krok) obrocie regulatora. To ustawienie ma na celu
spowodowanie, aby 1 krok na manipulatorze odpowiadat
pierwszemu krokowi szybkosci dekodera. Zawsze mozemy wpisa¢
wyzsza warto$¢, nie ma to jednak sensu, bo oznaczatoby, ze
zakres predkosci, ktéry mozemy regulowa¢ manipulatorem nie jest
maksymalny — minimalna predkos$¢ przypisana do 1 kroku bedzie
zbyt duza. Uwaga! Zapis ten jest mozliwy jezeli w CV#29 Bit 4 =
0, wtedy przez ustawienia CV#2, #5 i #6 okre§lamy 3- punktowa
krzywa szybkosci.

#3

Przyspieszenie

0-255

12

Przemnozenie warto$ci przez 0,9=czas w sekundach od ruszenia do
osiggniecia pelnej szybkosci

#4

Zwalnianie

0-255

12

Jak wyzej = czas(sek.) na wyhamowanie z pelnej szybkosci

#5

Vmax
Maksymalna szybko$¢é

0-252

1 (=252)

Wprowadzona warto$¢ ma na celu przypisanie odpowiedniego
kroku szybkos$ci dekodera do najwyzszego kroku na
manipulatorze ( 14sty, 28my lub 128my w zaleznosci od
ustawienia) 0 i 1 nie zmienia fabrycznego ustawienia
Whpisujac warto$ci nizsze od 252 ograniczamy predkosc
maksymalng lokomotywy przy maksymalnym ustawieniu
regulatora szybkosci Zapis ten jest mozliwy jezeli

w CV#29 Bit 4 = 0, wtedy poprzez ustawienia CV#2, #5 i #6
okreslamy 3- punktowa krzywa szybkosci.

#6

Vmid
Predkos$¢ srodkowa

1/3-1/2
z wartosci CV#5

1
(=1/3Vmax =85)

Przypisujemy okreslony krok szybkosci dekodera do $rodkowego
kroku na manipulatorze (7, 14, 63)

Domyslna warto$¢ 1 odpowiada okoto 1/3 wartosci z CV#5 to jest
okoto 83

Zapis ten jest mozliwy jezeli w CV#29 Bit 4 = 0, wtedy poprzez
ustawienia CV#2, #5 i #6 okreslamy 3- punktowa krzywa
szybkosci.

Krzywa jest automatycznie wygtadzana po dokonaniu tych wpiséw

#7

Odczyt wersji
oprogramowania

i

Czasowy wpis
umozliwiajacy
programowanie
wysokich CV przez
systemy do tego nie
przystosowane np.
Lokmaus 2

Patrz dalej:
rozdziat 8

Tylko

odczyt

i

pseudo-
programowanie
(np. dla lokmaus 2)

wartosci:
1,2,

10,11,12
20,21,22

Wyswietla si¢ numer wersji oprogramowania

Pseudo-programowanie gdyz wpisywane wartosci nie sg trwale
zapisywane w CV, jest to jedynie wstepny krok, aby umozliwi¢
zapis (odczyt) warto$ci z wysokich CV przez sprzet, ktory
normalnie na to nie pozwala.

Wpis na pozycji jednostek podwyzsza wartos¢ wpisywana:
10100, 2 0200

Wpis na pozycji dziesigtek podwyzsza #CV:

1- 0 100, 2 0 200, 3 0 300

UWAGA ZIELONA CZCIONKA TU i DALEJ = NIE DOTYCZY




#8 Identyfikacja Tylko odczyt 145(=ZIMO) Wyswietla nr 145 (nr producenta)
producenta 145 (=2IMO) i Reset
i
Pelny reset CV#8=8 oraz CV#8=8 pelny reset wszystkie CV przyjmuja wartosci
albo fabryczne,
Pseudo
‘Wprowadzanie programowanie CV#8=0 reset CV do ustawien biezacego zestawu
specjalnych CV(procedura ZIMO)
Zestawow CV
CV#8=9 Pelny reset dla ustawien dla LGB
CV#8=........ np. 47,48 — fadowanie gotowych lub zdefiniowanych
przez uzytkownika zestawdw ustawien CV(patrz rozdz.9)
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CV Znaczenie Zakres Whpis fabryczny Opis
#9 Czestotliwo$¢ 0 =0 Sterowanie silnikiem wysoka czestotliwoscia 20/40kHz
pradu Wysoka czestotliwosé a prébkowanie kompensacji ustala si¢ automatycznie w przedziale
i $rednia prébkowania miedzy 200Hz i 50Hz
i
1-99 Cyfra na pozycji dziesiatek 1-4 obnizona czestotliwos¢
Czestotliwosé Wysoka czestotliwosé probkowania
prébkowan@ i regulowana 0 (c.isz.ej) . S ‘
kompensacji prébkowania K dznesu.it.ek 6-9 podwyzszona czestotliwo$¢ probkowania (poprawa
Wysoka wolnej jazdy)
Dla silnikéw czestotliwose¢ i Cyfra na pozycji jednostek 1-4 czas probkowania skrécony
bezrdzeniowych $rednia (dobre dla silnikéw bezrdzeniowych- ciszej, wigksza moc)
Zalecane . . Cyfra na pozycji jednestek 5-9 czas probkowania wydtuzony
CV#9=12 255-176 prObkowama (lepsze dla 3polowych silnikéw)
Niska czestotliwos¢ =255 -176 niska czestotliwos¢
PWM wg formuty (131+ mantysa*4)*2exp. Bit 0-4 jest mantysa,
Dla optymalnego Bit 5-7 jest exp
dobrania najlepsze Czestotliwos$¢ jest odwrotnoscia PWM
programowanie krokowe Przykladowo:
#9=255 30Hz
#9=208 80Hz
#9=192 120Hz
#10 Prég wylaczania 0-252 0 Okreslamy stopien predkos$ci dekodera powyzej ktérego
kompensacji-krok Intensywno$¢ kompensacji jest redukowana do poziomu
powyzej ktérego okreSlonego w CV#113
kompensacja jest Krzywa kompensacji jest okreslana przez CV#10, #58 1 #113
wytaczona lub Jezeli CV#10 lub (i) #113 réwnaja sie 0, to wtedy kompensacje
ostabiona-CV#113 okredla jedynie #58
(CV rzadko
przydatne)
#13 Funkcje w analogu 0-255 0 Wybieramy funkcje ktére maja by¢ aktywne w analogu
F1-F8 Bit0=F1, Bitl=F2................. Bit7=F8
Sume wartosci dla Bitéw aktywnych funkcji wpisujemy do
CV#13
#14 Funkcje w analogu F9- | 0-127 64 Wybieramy funkcje F9-F12 oraz FOp i FOt, ktére maja by¢
F12 oraz FOprzdd i ; aktywne
FOtyt (Bit & w}qczony) Bit0=F0Oprz6d(o$wietlenie przednie)
Bit1=FOtyt
oraz Bit2=F9
Bit3=F10
Przyspieszenie i Bit4=F11
zwalnianie Bit5=F12
w analogu Bit6 wlaczony (warto$¢ 64) — nie dziata przyspieszenie i
zwalnianie wg ustawien CV#3 i #4
Bit6=0 przyspieszenie i zwalnianie dziala w analogu zgodnie z
CV#3 #4
#17 Dhugi adres 128-10239 0 Ten adres jest aktywny gdy Bit 5= 1 (warto$¢ 32) w CV#29
+ W przeciwnym razie aktywny jest adres krétki
#18
#19 Adres zespotu 0-127 0 Dodatkowy adres dla zespotu lokomotyw. W przypadku nadania
lokomotyw lokomotywom z zespotu tego wspélnego adresu dekodery
(jazda wielokrotna) przestaja reagowac na adres podstawowy krétki CV#1 i dhugi-
CV#17 i #18. W przypadku aparatury Zimo wygodniej jest
tworzy¢ sktad lokomotyw i sterowac¢ nim przy uzyciu manipulatora
bez wykorzystywania tego adresu
#21 Funkcje F1-F8 0-255 0 Wybieramy funkcje, ktérymi bedziemy sterowac pod adresem

w jezdzie
wielokrotnej

zespohu lokomotyw :Bit0-F1, Bit1-F2 itd

Jezeli funkcja ma by¢ sterowana pod adresem podstawowym to
Bit=0

Jezeli funkcja ma by¢ sterowana pod adresem zespotu to dany Bit
=1




Uwaga wartos¢, ktérg uwzgledniamy w CV dla Bit =1 zawsze
ksztaltuje sie wg tej samej zasady — warto$ci te s takie same dla
Bitu o tym samym numerze niezaleznie od #CV i zawsze
kolejnym bitom odpowiadaja kolejne wartosci: 1, 2, 4, 8, 16, 32,
64, 128

#22 Swiatta czolowe 0-3 0 Decydujemy czy $wiatta maja dziata¢ pod adresem podstawowym
itylne w 0 -Swiatta czy zespotowym
jezdzie wielokrotnej przyporzadkowane Bit0 dotyczy $wiatet przednich
do adresu Bit1 dotyczy $wiatel tylnych
podstawowego Odpowiednio:
1- czolowe dzialajaq Bit=0 $wiatla dzialaja zgodnie z zaprogramowaniem pod adresem
pod adresem zespotu podstawowym
2- tylne pod adresem Bit=1 $wiatla funkcjonuja pod adresem zespotu
zespotu
3- czolowe i tylne
pod adresem zespotu
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CV Znaczenie Zakres Wpis fabryczny | Opis
#23 Korekta 0-255 0 Modyfikacja przyspieszenia w jezdzie wielokrotnej lub w
przyspieszenia przypadku zmiany obcigzenia (np. dolaczenie wielu wagonéw)
(rzadko uzywana) Bit0-6 warto$¢ wpisana zwieksza czas lub zmniejsza czas
przyspieszenia okreslonego w CV#3
Bit7 =0 wzrost czasu
Bit7=1 spadek czasu (warto$¢ do uwzglednienia -128)
#24 Korekta zwalniania 0-255 0 Analogicznie jak wyzej ale zmiana czasu zwalniania w stosunku
(rzadko uzywana) do CV#4
#27 Kierunkowe 0,1,2,3 0 Wiaczanie kierunkowego zatrzymywania (ABC)
zatrzymywanie Bit0=1 zatrzymywanie inicjowane kiedy napiecie w prawej szynie
asymetrycznym wyzsze niz w lewej ( zgodnie z kierunkiem jazdy)
sygnatem DCC Bit1=1 zatrzymywanie przy odwrotnej sytuacji — napiecie w lewej
Metoda ABC Lenza szybie wyzsze niz w prawej
Jezeli w danej sytuacji mamy inne zachowanie mozemy zmieni¢
Bit lub instalacje.
Jezeli Bit0 i 1 =1 (wartos$¢ 3) zatrzymywanie zachodzi w oby
kierunkach.
W sytuacjach kiedy te ustawienia nie daja oczekiwanego rezultatu
—tzn pociag nie staje mimo asymetrycznego sygnatu lub staje bez
niego trzeba dokona¢ zmiany w CV#134 — ustawi¢ prog
asymetrycznego sygnatu.
#29 Podstawowa 0-63 14 Kazdy Bit moze by¢ wylaczony Bit=0, lub wiaczony Bit=1
Konfiguracja Wartos¢ skutkujaca wytaczeniem kazdego z 8-miu Bitéw to
(Suma zawsze 0, natomiast warto$ci wlaczajace dany Bit sa rdzne dla
Warto$ci poszczeg6lnych Bitow, odpowiednio 1, 2, 4, 8, 16, 32, 64, 128
Bitow Bity 6 i 7 nie majq w tym CV na razie zastosowania — musza by¢
aktywnych) wylaczone
Kierunek jazdy ) 0= normalny kierunek jazdy, 1= odwrécony kierunek
Bit 0 wartos¢ 0 lub 1
Tlo$¢ krokow (2) 0= 14 krokow, 2 = 28/128 krokéw
Bit 1 wartos¢ 0 lub 2
Jazda analogowa (4) 0= analogowa jazda wy}aczona (tylko DCC)
Bit 2 warto$¢ 0 lub 4 4= analogowa jazda mozliwa
RailCom €)) 0= RailCom wylaczony
Bit 3 warto$¢ 0 lub 8 8= RailCom wigczony
Krzywa szybkosci (V)] 0= indywidualna tablica szybkosci wytaczona
3 punktowa lub (aktywne CV#2, #5, #6)
indywidualna tablica 16= indywidualna tablica szybkosci aktywna
Bit 4 wartos¢ 0 lub 16 (zgodnie z CV#67-94)
Dhugos¢ adresu (0) 0= aktywny kroétki adres (zgodnie z CV#1)
Bit 5 wartos$¢ 0 lub 32 32= aktywny dhugi adres (zgodnie z CV#17 i 18)
Przyszle potrzeby 0) Brak zastosowania — tylko warto$¢ 0
Bit 6 warto$¢ 0 (lub
64)
Przyszie potrzeby 0) Brak zastosowania — tylko warto$c¢ 0
Bit 7 wartos¢ 0
(lub 128)
#33 Mapowanie wg Patrz rozdzial 5 1 #33-46=1, 2,4, ....
#34 standardu Mapowanie funkcji > Wyijscia sa fabrycznie kolejno przypisane do FO- F12
NMRA Swiatta dziatajace kierunkowo moga by¢ wlaczane/wytaczane
#35 4 przyciskiem FO ( na manipulatorze ZIMO przyciskiem #1 lub L)
#36 8 Wiecej informacji w rozdziale o mapowaniu
#37 2
#38 4
#39 8
#40 16
#41 4
#42 8




#43 16

#44 32

#45 64

#46 128

#49 Przyspieszenie 0-255 0 Wprowadzona warto$¢ przemnozona przez 4 daje czas w sek. od
kontrolowane postoju do pelnej szybkosci w przypadku gdy:
sygnalizacja - stosujemy metode HLU i uzywamy modutu MX9 lub MX900
Metoda ZIMO HLU lub

- wykorzystujemy ABC

#50 Zwalnianie 0-255 Jak wyzej tylko dotyczy czasu zwalniania od pelnej szybkosci do
kontrolowane zatrzymania
sygnalizacja
Metoda ZIMO HLU
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CVv Znaczenie Zakres Wpis fabryczny Opis

#51 Limity szybkosci 0-252 20 Kazdy z limitéw (stopni) szybkosci moze by¢ okreslony w skali
kontrolowane zawierajacej sie miedzy 0-252 , przy czym okreslamy warto$¢
sygnalizacja mniejsza U, wieksza L, oraz 3 wielkosci $rednie

-miedzy 0 a U
#52 dlaU -miedzy UaL
#54 dla L -miedzy L a 252
#51,53,55 dla
posrednich krokéw

#52 40 (U)

#53 70

#54 110 (L)

#55 180

#56 Kompensacja 0-199 0 Kompensacja obciazenia jest ustalana algorytmem PID
obciazenia (daje efekt Proporcjonalno$¢, Integralnos¢, Dyferencjacja
Parametr P il $rodkowego Modyfikacja tych parametrow pomaga optymalizowac¢ dziatanie

ustawienia 55) kompensacji

ale w przypadku 0-99 dla standardowych silnikéw

silnika 100-199 dla silnikéw bezrdzeniowych

bez rdzenia Parametr P modyfikujemy zmieniajac warto$¢ na pozycji

100 dziesiatek
Domyslne ustawienie 0 ( rownowazne z 55 czyli warto$¢ P = 5)
jest ustawieniem srodkowym. Mozemy je zmienia¢ na 1-4 lub 6-
10.
Parametr I zmieniamy wartoscia na pozycji jednostek 1-9
zamiast domys$lnego 5 mozemy wiec zmieni¢ wartos$¢ na cyfre z
zakresu 1-4 i 6-9.

#57 Ograniczanie 0-255 0 Wprowadzona warto$¢ po podzieleniu przez 10 okresla
maksymalnego maksymalne napiecie podawane na silnik (max predkos¢)
napiecia podawanego #57=0 brak ingerencji- automatyczne dostosowanie sie do
na silnik napiecia w torach

#58 Intensywno$¢ 0-255 255 Kompensacja przy pierwszym kroku szybkosci
kompensacji =0 brak kompensacji
( przy 1-szym kroku) =150 $rednia kompensacja

=255 maksymalna

#59 OpoZnienie czasowe 0-255 5 Warto$¢ podzielona prze 10 daje czas w sekundach od sygnatu
reakcji na sygnalizacja komendy podwyzszenia stopnia szybkosci do poczatku
kontrolowana przyspieszania gdy:
szybkos$¢ - metoda HLU i uzywany modut MX9 lub MX900

lub
- stosujemy metode ABC
#60 Obnizenie napiecia 0-255 0 Mozemy obnizaé napiecie podawane na dane wyjscie (poprzez
wyj$cie na o$wietlenie PWM- Modulacja szerokosci impulsu) W CV#60 wykorzystujemy
to do okre$lenia stopnia przygaszenia Swiatel.
Przykladowe wartosci:
#60 = 0 lub 255 — pelne napiecie
#60 = 170 — 2/3 napiecia
#60 = 204 — 80% napiecia

#61 Specjalna funkcja 98, 0 Dla specjalnych zastosowan nie uwzglednionych przez NMRA

mapowania ZIMO 99 (Cv#33-46)

patrz dalej funkcja
mapowania

=98 mapowanie kierunkowej zmiennosci, wygaszania na postoju i
innych




Patrz rozdzial 5 — Specjalne mapowanie Zimo

#67- Indywidualna tablica 0-252 Tablica szybkosci okreslona przez uzytkownika
94 szybkosci Aktywna gdy w CV#29 Bit4=1 (warto$¢ 16)
Kazdy z 28 krokéw dekodera moze by¢ przypisany do krokéw na
manipulatorze, przy 128 krokach posrednie kroki sa interpolowane
#66 Kierunlfowa korekta 0-255 0 #66 do przodu (‘wzrost o n/128 czyli o okreslong ilos¢ krokéw)
#95, szybkosci 0-255 0 #95 do tylu
#105 | Wpis 0-255 0 Wolne miejsca na wpisy uzytkownika
#106 uzytkownika 0-255 0
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#112 | Specjalne Bity 0-255 4 Bit1=0 Hamowanie silnikiem wylaczone
konfiguracyjne ZIMO =1 Hamowanie dynamiczne dla silnikéw bez przektadni
Slimakowej
NIE DOTYCZY Bit2=0 wylaczone rozpoznawanie lokomotywy
; =1 wilaczony system Zimo identyfikacji lokomotywy
dekoderow Wylaczenie identyfikacji kiedy nie jest potrzebna zapobiega
Rodziny MX620! ewentualnemu powstawaniu trzaskéw
Bit3=0 aktywny nowy NMRA MAN-Bit=12funkcji
=1 aktywny stary MAN-Bit=8funkcji
Bit4=0 nie rozpoznawany puls taficuchowy
=1 rozpoznawany puls taficuchowy ( ustawienie dla LGB)
Bit5 =0 20KHz, =1 40kHz
Bit6=0 normalne wykrywanie DC (patrz opis #129)
=1 nie kierunkowe wykrywanie DC (Tryb Maerklina)
Bit7=0 nie generowany puls fancuchowy
=1 generowanie komend pulsu tancuchowego dla dzwiekowych
modutéw na wyjsciu FO1
Tylko dla formatu Motoroli:
Bit3=0: (adres normalny) 4 funkcje na adresie
=1: nastepny wyzszy adres uzywany do sterowania kolejnymi 4
funkcjami ( jedyny sposdb na 8 funkcji w Motoroli)
#113 Intensywno$¢ 0-255 0 Trzecie ustawienie dotyczace kompensacji, poprzednie CV#10 i
kompensacji #58
(powyzej kroku Redukcja kompensacji po przekroczeniu kroku szybkosci
okre$lonego w zdefiniowanego w CV#10
CV#10) Ustawienie fabryczne =0 oznacza catkowite wylaczenie
kompensacji po osiggnieciu kroku szybkosci ustawionego w
CV#10
Ustawienia w CV#10, #58 i #113 okreslaja krzywa kompensacji
#114 | Przyciemnianie Bit 0 Bit 0-5 kazdy dla jednego wyjscia funkcyjnego
0-5 (BitO=swiatla czolowe, Bit1=tylne Swiatla, Bit2=F1 itd.)
Bit=0 przyciemnienie zredukowane do poziomu z CV#60
Bit=1 (rézne warto$ci zgodne z numerem Bitu) pelna intensywnos¢
#115 Kontrola rozprzegania | 0-99 0 Aktywne jezeli rozprzeganie zostalo wybrane (warto$¢ 48) w
Sprzegi: Krois lub CV#125-132
Roco Wartosci na pozycji dziesiatek: 0-9 czas w sek. wg ponizszej
Czas i Napiecie relacji przy pelnym napieciu
CV#115 moze by¢
alternatywnie uzyte Wartosci | 0 | 1 2 3 4 56171819
do dodatkowego Sekundy [0 ] 01 ] 0204|081 ]2]|3[4]5
Sciemnienia (0-90% w
zaleznosci od warto$ci Wartosci na pozycji jednostek: 0-9 okreélaja napiecie jako procent
na pozycji jednostek , napiecia w szynach 0-90% (uzywane w odniesieniu do okresu po
warto$¢ na pozycji odlaczeniu sprzegow)
dziesigtek ustawiona
na 0)
#116 | Zautomatyzowane 0-99 0 Wartos¢ dziesigtek (0-9) czas w sek. na odjazd lokomotywy od
rozprzeganie 100-199 sktadu taka sama relacja warto$¢/sek jak w CV#115
(Opis w rozdziale Wartos$¢ jednostek: 0-9 =x4 przyspieszenie (szybko$¢ oddalania
7) lokomotywy (okreslane krokiem)
Warto$¢ setek = 0 naprezenie ciagu state
=1 naprezenie ostabiane — lokomotywa cofa sie aby przerwac
naprezenie (przed odjazdem)
#117 | Migotanie- cykl 0-99 0 Czestotliwosé
Dziesiatki = czas wiaczenia (0=100msek....... 9=1sek.).
Jednostki = czas wylaczenia (0=100msek....... 9=1sek.).
#118 Migotanie wg Bit 0 Bit 0-5 kazdy odpowiednio do kolejnej funkcji (szes¢ wyjsc)
wyjsé 0-7 Bit 0= $wiatla przednie, Bit 1=tylne $wiatla, Bit 2= F1 itd.

Bit=0 brak migotania
Bit=1 migotanie
Bit6=1 czwarte wyjscie odwrécony cykl




Bit7=1 sz6ste wyjscie odwrécony cykl

#119 Mniejsza jasno$¢ Bit 0 Bit 0-5 kazdy odpowiednio do kolejnej funkcji (sze$¢ wyjs¢)
migotania — przycisk 0-7 Bit 0= $wiatla przednie, Bit 1=tylne $wiatla, Bit 2= F1 itd.
F6 Bit=0 redukcja jasnos$ci nieaktywna
Bit=1 redukcja aktywowana przyciskiem F6, stopien redukcji
Okreslony w CV#60
Bit7=0 normalny efekt wywotany przyciskiem F6
Bit7=1 efekt odwrdcony
#120 | Mniejsza jasnos¢ Bit Analogicznie jak w CV#119 ale kontrola przyciskiem F7
migotania — przycisk ~
7 0-7
#121 Przyspieszenie 0-99 00 Przyspieszenie moze by¢ obnizone w niskim zakresie szybkosci
eksponens Dziesiatki( _x ) — procent przedziatu szybkosci w odniesieniu do
ktérego przyspieszenie zostaje obnizone (0-90%)
Jednostki (x_)-— stopien redukcji przyspieszenie (0-90%)
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#122 | Zwalnianie 0-99 00 Analogicznie j.w. ale w odniesieniu do zwalniania
eksponens
#123 | Wygladzanie krizywej 0-99 0 Przyspieszenie i zwalnianie moze by¢ kontrolowane po osiggnieciu
przyspieszenia i poprzednio ustawionego docelowego kroku szybkosci,
zwalniania podwyzszanie i obnizanie szybkosci zmienia sie krokowo. W tym
CV czym mniejszq warto$¢ ustawimy z zakresu 1-9 tym bardziej
plynne beda zmiany predkosci
Dziesiatki 0-9 dla przyspieszenia
Jednostki 0-9 dla zwalniania
0 oznacza ze powyzej opisany mechanizm nie dziata
#124 | Przycisk jazdy 0 Bit2=0 Przycisk MAN dla jazdy manewrowej (jest to specjalny
manewrowej przycisk manipulatora ZIMO)
=1 Przycisk F4 dla jazdy manewrowej ( patrz Bit 6 jezeli ma
by¢ przycisk F3 a nie F4)
Redukcja czesciowa Bit0=0 powyzsze przyciski nie aktywuja jazdy manewrowej
lub catkowita efektu =1 dezaktywuje dodatkowe ustawienia efektu
bezwiadnosci bezwladnosci z CV#121 i #122
Bit1=0 powyzsze przyciski nie aktywuja jazdy manewrowej
=1 redukcja CV#3i#4 do 4
Bit0 + Bit 1=0 brak efektu
=1 calkowita redukcja efektu bezwladnosci
Bit3=1 przycisk F7 obniza szybkos$¢ o polowe
Bit4=1 przycisk F3 obniza szybko$¢ o potowe
Wolna jazda 50% Bit5=1 metoda hamowania przy DC ( wjazd na odcinek zasilany
szybkosci pradem statym)
Bit6=1 F3 przyciskiem jazdy manewrowej zamiast F4
Ustawienie SUSI Bit7=0 SUSI aktywne
Bit7=1 SUSI nie aktywne( stopki lutownicze F03 i F04 mogg by¢
uzyte jako wujcia logiczne
W przypadku stosowania kierunkowo uzaleznionego hamowania przy DC (dotyczy
Maerklina) w CV#29 Bit2=0, a w CV#124 Bit5=1
#125 | Specjalne efekty 0 Ustawienia odnosza sie do CV#125- #132. Niektére z ponizszych
funkcji moga nie by¢ mozliwe do ustawienia w CV#125 i #126, w
przypadku gdy wymienione wyjscia sterujq Swiattami
W tym amerykanskie podstawowymi
Sygnaty Swietlne Bit0,1

Przycisk sterujacy FO
o ile nie zmieniono
mapowaniem

Efekty moga byc¢
modyfikowane w
CV#62-#64

iw CV#115dla
rozprzegania

=0 efekty niezalezne kierunkowo

= 1(Bit0) dziataja przy jezdzie do przodu

= 2(Bit 1) dzialaja przy jezdzie do tylu

Uwaga nalezy zmieni¢ CV 33,34 jezeli dziatanie niezgodne
(kierunkowo)

Bit 2-7

Wartosci: =4-Mars, =8 losowe btyski, =12 migotanie $wiatel
podstawowych, =16 pojedyncze stroboskopowe, 32 podwdjne
stroboskopowe, =24 obrotowe Bacon, =28 Gyra, =32 Ditch prawy
typ1, =36 Ditch lewy typ1,= 40 Ditch prawy typ2, =44

Ditch lewy typ2, =48 rozprzeganie zgodnie z CV#115,

=52 ,,miekki start” funkcji, =56 automatyczne postojowe gaszenie
Swiatel w tramwaju ( patrz CV#63), =60 automatyczne gaszenie
Swiatla w kabinie po ruszeniu, =64 automatyczne wylaczanie po
S5min. — zapobiega przegrzewaniu sie generatora dymu, =60 to co
wyzej ale po 10min, =72 uzaleznienie intensywno$ci dymienia
parowozu od szybkosci, obciazenia( zgodnie z CV#137-139), =76
jak wyzej ale wylaczenie automatyczne po 10min. oraz sterowanie
jedynie

przyciskiem ( ale nie wtedy gdy dana funkcja jest od razu
wiaczona)

=80 dymienie uzaleznione od cyklu pracy silnika spalinowego
CV#137-139, pracujace wentylatory zgodnie z CV#133

=84 jak wyzej, ale wylaczenie automatyczne po10min —
analogiczna sytuacja jak przy wartosci 76 dla parowozu




Przyklady (warto$¢ w CV#125):

Mars jazda w przéd 5
Gyra (niezalezne kierunkowo) 28
Ditch typ1 lewy (tylko do przodu) 37
Rozprzeganie 48
Miekki start (np. lampy przednie) 52
Automatyczne gaszenie na postoju 56
Automatyczne gaszenie w kabinie 60
Wylacz. generatora dymu po 5min 64
Wylacz. generatora dymu po 10min 68
Dym w funkcji szybkodci, obciazenia 72

Efekt Ditch aktywny tylko jezeli $wiatta gtéwne i funkcja F2 (#3 —manipulator ZIMO)sa wlaczone, co jest praktykowane dla kolei péinocno amerykanskie;j.
Ditch aktywny w zaleznosci od stanu Bitéw w CV#33 i #34 — odpowiednie musza by¢ wiaczone. Ustawienia w CV#125 -128 sa konieczne ale nie
wystarczajace. Przyklad: jezeli Ditch jest przypisany do F1 i F2 , Bit#2 i 3 w CV#33 i #34 musza by¢ ustawione odpowiednio tak ze CV#33=13, CV#34=14
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CV Znaczenie Zakres Whpis fabryczny Opis
#126 Specjalne efekty 0 Bit 1,2 =0 brak uzaleznienia od kierunku
Tylne Swiatla- =1 aktywnos$¢ przy jezdzie do przodu
FO jazda do tylu =2 aktywno$¢ przy jezdzie do tylu
Jezeli odwrotne uzaleznienie od kierunku zmieniamy CV#33,34
Efekty opisane w CV#125
#127 Specjalne efekty 0 Jak w CV#125
FO1 (przycisk F1)
#128 Specjalne efekty 0 Jak w CV#125
F02 (przycisk F2)
#129- Specjalne efekty 0 Jak w CV#125
132 F03,04,05,06
(przyciski F3,4,5,6)
#62 Modyfikacje efektow 0-9 0 Zmiana minimalnych przygaszen (,FX_MIN_DIM” — manipulator
$wietlnych ZIMO)
#63 Modyfikacje efektow 0-99 51 Dziesiatki — ustawienie czasu cyklu (0-9, domyslne 5) albo zwloka
$wietlnych w miekkim zapalaniu $wiatet
Jednostki — wydtuzenie czasu wylaczenia
Jednostki kiedy aktywne gaszenie Swiatel na postoju ( warto$¢ 56
albo w CV#125-132)
Op6zZnienie gaszenia 0-255 (=0,5sek) Jezeli wylaczanie postojowe jest aktywne (56 w CV#125, 126, lub
Swiatel na postoju 127), okreslamy czas 0-25sek od zatrzymania do pelnego
wygaszenia
#64 Modyfikacje efektow 0-9 5 Ditch — modyfikacja czasu wylaczenia
Swietlnych
#133 Wyjscie funkcyjne 2 0-255 0 =0 F02 uzywany jako normalna funkcja a nie czujnik obrotu k6t
jako wirtualny czujnik Wartoéci OKRESLAJA ILOSC CHUFF PRZYPADAJACA NA
obrotu kot dla PEENY OBROT KOL
dodatkowego modutu =40 2 ODGLOSY
dzwiekowego Zwiekszenie tej warto$ci zmniejsza czestotliwos$¢ i odwrotnie
=20 4 odglosy
#134 Asymetryczny prog 1-14, 106 Setki — czulo$¢ rozpoznawania asymetrii wyrazajaca sie zmianami
zatrzymywania — 101-114, szybkosci
metoda 201-214, =0 dobre i szybie rozpoznawanie, ale ryzyko btedéw
asymetrycznego =0,1-1,4V =1 normalna czuto$¢- reakcja w czasie 0,5sek
sygnatu DCC - ABC =2 dhugie rozpoznawanie (1sek.) ale brak btedow
Dziesiatki i jednostki przekladajq sie na napiecie w voltach w
stosunku
10/1 (chodzi o réznice napie¢ miedzy szynami)
Ta réznica jest warunkiem koniecznym do wywolania zatrzymania
lokomotywy (patrz CV#27)
=106 oznacza 0,6V réznicy, warto$¢ uznana za wlasciwa do
wywolania skutecznej asymetrii przy uzyciu 4 diod — patrz rozdziat
4
#135 km/godz 2-20 0 =0: km/h regulacja nie aktywna dziata normalna regulacja z
Regulacja szybkosci wys$wietlanie ilo$ci krokéw

Wykorzystanie tej regulacji wymaga najprzéd pseudo
programowania:

CV#135=1 inicjuje jazde kalibrujaca (patrz rozdziat 4: regulacja
szybkosci- km/h)

Nastepnie mamy do czynienia z normalnym programowaniem,




czyli ustaleniem relacji miedzy predkoscia wyrazong w krokach a
predkoscia w km/godz.( zakres wartosci do wpisania do CV#135
zawiera si¢ w granicach 2-20)

=10 przyjmujemy ze kazdy stopien predkosci (1-126) reprezentuje
1km/h

=20 kazdy stopien to 2km/h (czyli 126 daje 252km/godz.

=5 kazdy stopien to 0,5km/h

-12-
CVv Znaczenie Zakres Wpis fabryczny Opis
#136 km/godz Jazda kalibrujaca skutkuje wyswietleniem warto$ci ktéra pozwoli
Regulacja szybkosci nam wybra¢ wlasciwa relacje — patrz wyzej. Jezeli
przeprowadzimy kilka jazd kalibracyjnych to w przypadku kiedy
Kontrola wyswietlany wynik sie powtarza  ( nie ma znacznych
prawidlowosci rozbiezno$ci miedzy wynikami kolejnych jazd) mozemy stwierdzi¢
kalibracji ze kalibracja zostala przeprowadzona prawidtowo
#144 Restrykcje dotyczace Bity 617 0 Aby zapobiec przypadkowym , niezamierzonym zmianom mamy
programowania CV i mozliwo$¢ wprowadzenia pewnych ograniczen
aktualizacji lub 0= Brak ograniczen w programowaniu CV i aktualizacjach
oprogramowania Bit 6=1 (warto$¢ 64) programowanie tylko na makiecie
255 Bit 7=1 (warto$¢ 128) aktualizacja dozwolona przy pomocy
(255 stosuje sie do MXDECUP i MX31ZL, inne przyszie moduly nie daja dostepu
starszych wersji (Usuniecie ograniczen mozliwe jest przy programowaniu na
dekoderéw) makiecie)
#145 Sterowanie mniej 0,1 0 =0 tryb normalny (silniki na prad staly facznie z silnikami

typowymi silnikami

bezrdzeniowymi)

=1 tryb specjalny dla silnikéw DC o matej opornosci ( na ogét
Maxxon)

Ten tryb toleruje kondensator wlaczony miedzy stykiem plusowym
a masowym dekodera ( ochrona dekodera i silnika)

(uwaga producent informuje ze dzialanie w tym trybie nie zostalo
przetestowane w pelni)
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CV Znaczenie Zakres Whis fabryczny Opis
#161 Protokoét dla 0-3 0 Bit0=0 Protok6t dla dodatnich impulséow
wszystkich wyjs$¢ na Bit0=1 Protokét dla ujemnych impulséw
serwa Bit1=0 wyjscie sterujace aktywne w czasie jazdy
Bit1=1 stale aktywne (pobiera prad, okresowo wibruje, ale
utrzymuje pozycje nawet w stanie obciazenia
Dla SmartServo RC-1 CV#161=2 (koniecznie)
#162 Serwo 1 0-255 49 Definiowanie lewej pozycji w ktérej zatrzymuje sie serwo
Lewa pozycja impuls=1ms
#163 Serwo 1 0-255 205 Definiowanie prawej pozycji
Prawa pozycja
#164 Serwo 1 0-255 127 W przypadku wykorzystywania 3 pozycji okreslamy ustawienie
Pozycja centralna centralne
#165 Serwol 0-255 10 Okreslenie czasu miedzy krancowymi pozycjami
Szybko$¢ ruchu =1sek 1/10 wpisanej wartosci okresla czas w sek.

#166- To co wyzej dla Serwa
169 2

=0 serwo nie aktywne

=1 jeden przycisk - F1

=2 jeden przycisk - F2

=90 serwo dziata w zaleznosci od kierunku jazdy

W przéd — lewa pozycja, do tylu — prqwq pozycja

0-114 =91 dziata w zaleznosci od kierunku jazdy i zatrzymania
Pozycja prawa kiedy jazda do przodu i zatrzymanie,

w innej sytuacji pozycja lewa

=93 zaleznie czy jazda czy postéj

Prawa pozycja przy zatrzymaniu, lewa przy jezdzie
90-93 Pozycje lewa/prawa jest okres§lana w #CV162 i#163
=101 dwa przyciski F1+F2

( od wersji 14) =102 dwa przyciski F2+F3

itd. w kazdym przypadku lewa/prawa, jeden przycisk=1pozycja
=111 dwa przyciski F11+F12

#181 Serwol

[=Neleie)

#182 Serwo2

=112 F3+F6
=113 F4+F7
=114 F5+F8

4. Dodatkowe uwagi na temat CV — Zmiennych Konfiguracyjnych
Optymalne sterowanie, automatyczne zatrzymywanie, specjalne efekty

Dwie metody programowania krzywej szybkosci

Zaprogramowanie krzywej szybkosci moze znacznie poprawi¢ charakterystyke jazdy lokomotywy. Krzywa okresla powiazanie krokéw szybkosci
manipulatora (14, 28 albo 128) z krokami dekodera -252.

Wyb6r jednej z 2 metod wynika z wartosci Bitu 4 w CV#29. Przy wartosci 0 mozemy zdefiniowac¢ krzywa 3 punktowo, warto$¢ 1 pozwala zaprogramowac 28
punktowa krzywa — programowana tablica predkosci.

Krzywa 3 punktowa — okreslamy szybkos¢ poczatkowa (CV#2), maksymalna (CV#5) i Srodkowa (CV#6)

Szybkos¢ poczatkowa okreslamy poprzez przypisanie wybranego kroku szybkosci dekodera (1-252) do 1 kroku szybko$ci na manipulatorze, dalsze dwie
okreslamy przez przypisanie kroku dekodera odpowit
jest zaprogramowane poprzez przypisanie do srodkov
jest bardziej paski niz w drugiej. czesci .

Przyklad trzypunktowej krzywej szybkosci

O¢$ pionowa to wewnetrzne kroki dekodera

O¢$ pozioma kroki na manipulatorze (28 lub 128)

Linia niebieskawa reprezentuje jednostajne zmiany

Przy ustawieniu CV#2=1, CV#6=127, CV#5=252

Wygiecie krzywej uzyskujemy praktycznie jedynie przez inne ustawienie szybko$ci
srodkowej 85 krok szybkosci wewnetrznej, przyporzadkowaliSmy do srodkowego
kroku szybkoS$ci zewnetrznej ( na skali manipulatora (63 lub 14 krok)

CV#6=85
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Przyklad linearnego przebiegu krzywej z ograniczeniem predkosci
maksymalnej do poziomu 165 krokdw szybkosci wewnetrznej
CV#5=165

CV#6=90

CV#2=10

Przykiad krzywej szybkosci obnizona predkos¢ maksymalna
CV#5=180

i powigzanie stosunkowo niskiego kroku predkosci wewnetrznej
dekodera ze Srodkowym krokiem na manipulatorze

CV#6=60

W rezultacie krzywa obnizona i wygieta

Przyklad indywidualnej krzywej szybkosci
Zaprogramowane ustawienia w CV#67-#94

Programowana tablica szybkosci (CV#67-#94) przypisujemy kroki szybkosci dekodera (z calego zakresu 0-252 kolejno do kazdego z 28
krokéw manipulatora. Przy sterowaniu z ustawionymi 128 krokami system automatycznie interpoluje wartosci dla krokéw posrednich..

Z reguly trzystopniowa krzywa daje wystarczajaco dobra charakterystyke jezdng , stosunkowo trudna procedura okreélania tablicy predkosci powinna by¢
wykonana raczej przy wykorzystaniu programu komputerowego (Specjalny program ADaPT

pozwala graficznie wykresli¢ krzywa i sam przesyta odpowiednie wartosci do CV)



Czestotliwos¢ sterowania silnikiem i skanowania kompensacji

W przypadku Faulhaber’a, Maxxon’a i podobnych bezrdzeniowych silnikéw programowanie nalezy zacza¢ od
specjalnych ustawien : CV#9=12 i CV#56=100

Silnik jest sterowany pulsacyjnie z niska lub wysoka czestotliwoscia (CV#9)

Sterowanie wysoka czestotliwosciag

Przy fabrycznym ustawieniu CV#9=0 silnik sterujemy czestotliwoscia 20kHz, podwyzszenie do 40kHz wymaga ustawienia Bit 5 w CV#112.Wysoka
czestotliwo$¢ sterowania nie powoduje glosnej pracy silnika i jest ,,zdrowsza” dla niego- jest zalecana w stosunku do silnikéw bezrdzeniowych i wiekszosci
nowoczesnych silnikéw (w tym LGB). Nie nalezy jej stosowac do silnikéw AC (na prad zmienny) i silnikéw nie nowoczesnych.

Przy sterowaniu wysoka czestotliwoscig zasilanie silnika jest przerywane okresowo w celu pomiaru parametru waznego z punktu widzenia kompensacji- sity
elektromotorycznej, czym wieksza czestotliwo$¢ tych przerw tym wyzsza jest czestotliwo$¢ probkowania sity elektromotorycznej i w rezultacie tym lepiej
dziata kompensacja, pewnym niekorzystnym efektem jest strata mocy silnika. Przy fabrycznym ustawieniu CV#9=0 czestotliwo$¢ probkowania zmienia sie
automatycznie miedzy 200Hz przy wolnej jezdzie do 50Hz przy duzej szybkosci. CV#9 pozwala zaréwno zmienia¢ czestotliwo$¢ probkowania jak i jego czas.
W przypadku silnikéw bezrdzeniowych zaleca sie aby po ustawieniu w CV#56=100 ustawi¢ w CV#9 =11,12,21, 31....

Takie ustawienia zapewnia cicha prace silnika .

Dla starszych silnikéw lepiej aby CV#9=88 ( czytaj tez informacje na kolejnej stronie)

Sterowanie niska czestotliwoscia

Wprowadzenie w CV#9 wartosci z zakresu 176 - 255 ustawia niska czestotliwo$¢ sterowania — miedzy 30 a 150Hz, czesto stosuje sie CV#9=208 co daje

80Hz. Obecnie sterowanie niska czestotliwoscia wiasciwe jest jedynie w stosunku do polowych silnikéw pradu zmiennego.
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Kompensacja obcigzenia

Kompensacja pozwala na utrzymanie wzglednie statej szybkos$ci bez wzgledu na zmiane warunkéw jazdy — pokonywanie wzniesien, jazda w dét itd. Aby
uzyskac ten efekt stale musi by¢ mierzona sila elektromotoryczna i regulowana w odniesieniu do pozadanej predkosci wynikajacej z ustawienia na
manipulatorze.

Kompensacja moze by¢ regulowana w dwoch sytuacjach w zaleznosci od ustawienia w CV#57, okreslajacego:

-czy do dekodera bedzie ptynat prad o napieciu aktualnie wystepujacym w szynach (ustawienie fabryczne) ,

-czy tez warto$¢ napiecia juz na wejsciu dekodera bedzie ustawieniem CV#57 stabilizowana na okreslonym poziomie

Przy ustawieniu CV#57=0 mamy sytuacje, kiedy dekoder otrzymuje napiecie takie jak w torowisku (nie modyfikuje go) i szybko$¢ jazdy przy okreslonym
ustawieniu regulatora predkosci) bedzie zmieniac sie wraz ze zmieniajacym sie napieciem w szynach. Mechanizm kompensacji w takich warunkach bedzie
efektywny tylko pod warunkiem, ze aparatura DCC zapewnia stabilne napiecie (tak jest w przypadku ZIMO), a samo torowisko nie stanowi duzej i r6znej
oporno$ci w poszczegélnych miejscach.

Druga mozliwo$¢ to wprowadzenia do CV#57 wartosci, ktéra sprawia ze dekoder modyfikuje napiecie juz na wejsciu i w zwigzku z tym bez wzgledu na
poziom napiecia w torowisku mechanizm kompensacji bedzie funkcjonowaé sprawnie.

Kompensacja zapewnia utrzymanie statej predkosci bez wzgledu na zmienne obcigzenie, nie zawsze takie pelne uniezaleznienie szybkosci jest pozadane i w
CV#58 mozemy modyfikowac¢ intensywno$¢ kompensacji. Intensywnos¢ stuprocentowa jest czesto niezbedna przy wolnej i bardzo wolnej jezdzie, aby
wyeliminowac np. sytuacje kiedy lokomotywa staje przy znacznym wzroscie obciazenia, przy wiekszej szybkosci bardziej realistyczna bedzie jazda przy
obnizonej intensywnosci kompensacji. Réwniez w przypadku jazdy wielokrotnej pelna kompensacja nie jest pozadana.

Zakres intensywno$ci mozemy zmienia¢ od zera do stu procent (warto$ci 0-255). Zwykle stosuje sie wartosci z przedziatu 100-200. Jezeli chcemy bardziej
precyzyjnie uksztaltowa¢ kompensacje (okresli¢ r6zng intensywnos¢ dla réznych szybkosci) to mozemy to zrobi¢ ustawieniami w CV#10 i #113. W CV#10
okreslamy krok szybkosci od ktérego intensywnos$¢ kompensacji zostaje obnizona do poziomu okreslonego w CV#113. Nalezy pamieta¢ ze warto$¢ 0 w
ktérymkolwiek z tych dwoch CV oznacza, zZe tylko ustawienie w CV#58 ksztattuje kompensacje. (Przeczytaj tez uwagi dotyczace kolejnosci programowania )

Na pierwszym wykresie niebieskawa linig pokazano
kompensacje zaprogramowang fabrycznie —

e Favaiie maksymalna intensywnos¢ w catym zakresie

150 7 P szybkosci

130 - /BOVZ’?;,,é CV#58=255 (maksymalna wartosc¢)

100 1 Ces "?fe,,e Zs,g ) Linia czarna obrazuje kompensacje o obnizonej

80 Wiy sy CL /N intensywnosci w calym zakresie szybko$ci
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Drugi wykres obrazuje ostabienie intensywnosci przy
wyzszych szybkoSciach, te dwie rézne intensywnosci
przy roznych szybkosciach wynikaja z faktu, iz do
CV#10 i #113 wprowadziliSmy wartosci r6zne od zera
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Przyspieszenie i zwalnianie — efekt bezwladnosci (momentum)

W CV#3 i #4 okreS$lamy liniowy przebieg zmian szybkosci — czas przyrostu (spadku) predkosci miedzy kolejnymi krokami.

Plynna zmiane szybkosci daje warto$¢ z zakresu 1-3 , wolne ruszanie i hamowanie osiggamy przy warto$ci 5. Wyzsze wartosci niz 30 sg rzadko stosowane.
Przebieg momentum mozemy modyfikowa¢ w CV#121 i#122, intensyfikujac efekt bezwladnosci w niskich zakresach szybkosci (okreslamy zakres szybkosci i
odnoszacy sie do niego stopien zwiekszenia momentum), zalecamy warto$¢ 25 przynajmniej jako wyjsciowa do dalszych modyfikacji.

Kolejna mozliwo$¢ zmiany charakterystyki momentum wiaze sie z ustawieniem CV#123 — ktére przeciwdziala kolejnej zmianie szybkosci, nim nastapi
przyspieszenie (zwolnienie) poprzedniego kroku.
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Optymalizacja charakterystyki jazdy — kolejnosc¢ ustawien

Zalecamy pewna kolejno$¢ programowania, gdyz ustawienia réznych CV sq wspéizalezne.

1/ Ustawiamy na manipulatorze najwyzszy tryb krokéw, obstugiwany przez uzywana aparature (zwykle128) -wszystkie dekodery Zimo sa fabrycznie
ustawione do tego trybu. W przypadku systeméw sterowania umozliwiajacych jazde tylko 14 krokowa musimy najprzéd ustawi¢ w CV#29 Bit1=0.

2/ Ustawiamy szybkos$¢ 1 kroku na regulatorze manipulatora (w przypadku manipulatora ZIMO i wielu bardziej zaawansowanych (innych producentéw)
warto$¢ krokow jest wySwietlana na ekranie , w przypadku ZIMO ustawienie tej najmniejszej szybkosci jest sygnalizowane réwniez zmiang koloru Swiecenia
diody ( umieszczonej u dotu suwaka szybkosci) z czerwonego na zielony. Jezeli lokomotywa nie rusza, to zwiekszamy wartos¢ w CV#2 (fabryczna 2) przy
zbyt gwaltownym starcie warto$¢ te nalezy obnizy¢. Kiedy chcemy skorzysta¢ z indywidualnej tablicy szybkosci (CV# 67-#94- gdy Bit4d w CV#29 jest
aktywny) wtedy szybko$¢ 1 kroku ustalamy warto$cia w CV#67 ( a nie CV#2)

3/ Prébkowanie kompensacji ma istotne znaczenie dla jednostajnej wolnej jazdy i cichej pracy silnika. Regulacje przeprowadzamy w CV#9 (réwniez w
CV#56) uwzgledniajac typ silnika (w CV#9 mozemy ustawic tez niska czestotliwo$¢ sterowania zalecana dla starszych silnikéw AC). Fabrycznie CV#9 jest
ustawione na 20kHz, mozemy zmienic to na 40kHz -Bitem 5 w CV#112, jezeli ptynno$¢ jazdy sie pogorszy, lub silnik stanie sie zbyt glosny kolejne regulacje
w CV#9 i #56 sa zalecane. W przypadku silnikéw bezrdzeniowych pierwszym krokiem jest zmiana wartosci w CV#56 , wpisujemy 100 zamiast 0 , ktére jest
ustawieniem dla typowych silnikéw. 1 na miejscu setek jest typowym ustawieniem dla najnowoczesniejszych silnikéw , podobnie jak 11 z mozliwoscia
kolejnych zmian w gére i w d6t na miejscu dziesiatek i jednostek.

W CV#9 ustawiamy dwie cechy istotne dla kompensacji : czestotliwo$¢ prébkowania i czas pojedynczej prébki (stanowiacy jednoczesnie przerwe w
zasilaniu silnika). Wartosci 1-9 na pozycji dziesiatek i jednostek stuza odpowiednio do regulacji tych dwéch cech.

Ogolnie biorac: Silniki o najwiekszej sprawnosci (Faulhaber, Maxxon, Escap) nie potrzebuja duzej czestotliwosci i dlugiego czasu prébkowania, obie
cechy moga by¢ ustawione na niskim poziomie : CV#9 =11 lub 22. Sprzyja to cichej pracy silnika i zwigekszenia jego mocy- zwlaszcza warto$¢ na pozycji
jednostek (czas probki) moze by¢ ustawiona na minimalnym poziomie -1.

Jezeli silnik starszej generacji pracuje nieréwno na niskich obrotach zwykle trzeba jedynie zwiekszy¢ czestotliwo$¢ probkowania -zwiekszy¢ warto$¢ na
pozycji dziesigtek >5 , czesto wywoluje to tez konieczno$¢ wydhuzenia czasu probkowania warto$¢ na pozycji jednostek >5 ( przykladowe ustawienie
CV#9=88)

Jezeli podczas przyspieszania (np. z ustawieniem CV#3=10) nie widzimy aby predko$c rosta odpowiednio do ilosci krokéw
nalezy przedtuzy¢ czas prébkowania — warto$¢ na pozycji jednostek >5 (np.CV#9= 58)

Jezeli po ustawieniu CV#9 silnik nadal nie pracuje réwnomiernie na matych obrotach ( przy najnizszym 1 kroku)

zmieniamy warto$¢ dziesiatek i jednostek w CV#56 z pierwotnego ustawienia CV#56=55 (wpis 55 jest rtownowazny wpisowi 0) aby wprowadzi¢
réwnomierng prace.

Te warto$ci zmieniaja odpowiednio parametr proporcjonalnosci (P) i integralnosci (I). Typowe wartosci: CV#56=0 dla normalnych silnikéw i 100 dla
silnikéw bezrdzeniowych oznaczaja automatycznie dostosowywanie parametru proporcjonalnosci przy ustawieniu parametru integralnosci na sSrodkowym
poziomie. W zalezno$ci od typu silnika inne warto$ci moga poprawi¢ wolng jazde np. 77, 88 lub 99 dla starszych silnikéw lub dla najnowoczes$niejszych
(Faulhaber, Maxxon itd.) 33, 22 lub 11.

Zmieniajac parametr I — warto$ci na pozycji jednostek , mozemy zmniejszy¢ zbyt wysoka kompensacje — wartosci rézne wieksze lub nizsze niz 5.

Po dokonanych zmianach w CV#56 nalezy sprawdzi¢ jak silnik bedzie sie zachowywat w srodkowym przedziale szybkosci

( czy przypadkiem nie bedzie pracowat nieréwno) Ewentualna niewlasciwa prace mozemy poprawi¢ zmiang w CV#58, obnizajac warto$¢ do poziomu 150-
200- co spowoduje zmniejszenie kompensacji, lub tez mozemy przy pomocy CV#10 i 113 redukowa¢ kompensacje przy kroku poprzedzajacym szybkos¢
kiedy pojawia sie nieréwna praca (CV#10) i okredlajac procent tej redukeji (CV#113).

Jezeli w wyniku tych wszystkich ustawien jazda nadal nie jest zadowalajaca (nieréwnomierna) nalezy uzy¢ ustawien w CV#57

Niezadowalajaca jazda moze bowiem wynika¢ z faktu, iz aparatura nie zapewnia stabilizacji napiecia ( nie dotyczy to aparatury Zimo) Musimy wtedy
zmieni¢ ustawienie w CV#57, tak aby dekoder niezaleznie od zmian napiecia w torach juz na swoim wejsciu stabilizowat napiecie zasilania na okreslonym
poziomie ( warto$¢ 140=14V, 150=15V itd.) czyli aby jego praca by}a niezalezna od fluktuacji napiecia w torach.



Kolejnym krokiem jest sprawdzenie czy start, zatrzymanie lokomotywy jest wystarczajaco ptynne ( a nie skokowe)
Mozemy dokona¢ préb zaczynajac od wartosci 5 w CV#3 i #4

Nastepnie mozemy jeszcze wykorzystac regulacje w CV#123 pozwoli to nam dodatkowo zmniejszy¢ gwaltowno$¢ ruszania , hamowania. Mozemy zacza¢ z
warto$cig 30 przy czy czym nizsza warto$¢ np. 10 bedzie skutkowata wiekszg ptynnoscig a 99 mniejszq. Jezeli chcemy aby ta charakterystyka byla jednakowa
dla przyspieszania i zwalniania obie cyfry musza by¢ jednakowe np. 33.W przypadku automatyzacji jazdy — okreslone punkty zatrzymywania ustawienie
konieczne to wpis na pozycji jednostek -0.

Po zmianie w CV#123 moze okaza¢ sie pozadane skorygowanie warto$ci w CV#3 i #4 Jezeli ruszanie i hamowanie przebiega zbyt gwaltownie pozostaje nam
jeszcze skorygowanie tych zachowan w CV#121 i#122 w ktérych mamy mozliwos$¢ okreélenia obnizenia przyspieszenia/ zwalniania i zakresu szybkosci
(poczawszy od niskiej predkosci) w ktdrej ta redukcja bedzie aktywna.. Czesto stosowane sg warto$ci miedzy 25 a 45. Dziesiatki definiujq procent zakresu
szybkosci (20% i 50% w tym przypadku, a jednostki stopien sptaszczenia krzywej.

Uwagi na temat zwiqzku przyspieszenia i krzywej szybkosci

Ustawienie CV#3 i #4 oznacza czas osiqgania kolejnych krokéw szybkosci, co odnosi sie zawsze do catego zakresu (0- 252)
krokéw dekodera, réwnomiernie ,,usytuowanych” wzdhz catego przedziatu szybkosci od 0 do maksimum.

Ani trzy punktowa krzywa ani indywidualna tablica nie definiuje przyspieszen ( nie modyfikujq ustawien z CV#3 i #4)
Jedynie przypisywane sq okreslone poziomy z 252 krokowej szybkosci dekodera do krokéw (pozioméw szybkosci)
wybieranych manipulatorem. Oznacza to ze ustawienia CV#2#5 i #6 lub #67-94 (w przypadku indywidualnej tablicy) nie
modyfikujq przyspieszenia , zwalniania. Te modyfikacje jednak nastepujq poprzez sterowanie jazdq manipulatorem lub przy
uzyciu komputera. Na poziomie ustawieri samego dekodera przyspieszenie jest okreslane w CV#3 i #4 i moze by¢
modyfikowane w CV#121 i #122.

- jezeli ma by¢ uzyte patrz:

Ustawienia szybkosci kontrolowanej sygnalizacjq — ZIMO HLU

Ustawienia dla zatrzymywania metodq ABC

Ustawienia dla zatrzymywania na okreslonym dystansie (metoda ZIMO HLU lub ABC)
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Sugerowane ustawienia dla lokomotyw Roco (od 1995r) i lokomotyw Fleischmanna z okraglymi silnikami
Ustawienia pierwotne daja poprawne zachowania zaleca sie prztestowanie troche innych ustawien
Dla Roco
W przypadku uzywania innego sprzetu do sterowania niz firmy Zimo to dla CV#57 proponujemy nie 0 ale warto$¢ 120 lub 140 lub 150 ( definiujemy w ten
sposob doprowadzanie do dekodera napiecia na poziomie odpowiednio 12, 14 lub 15V ( jednoczesnie ustawienie to skutkuje podobnie jak ustawienie w CV#5
to znaczy wplywa na maksymalna szybkos¢)
CV#3 i #4 proponujemy 6 zamiast pierwotnych 2, CV#121 i #122 zalecamy 33 zamiast 11
Dla Fleischmanna zaleca sie przede wszystkim usuniecie komponentéw przeciwzakloceniowych przy silniku: dlawikéw i kondensatoréw ( szczegélnie
tych kondensatoréow ktore sa ukryte)
CV#56 zaleca sie zmniejszenie warto$ci do 33 lub 44
CV#57 zalecenia tak jak w Roco
CV#3 i #4 oraz #121 i #122 tez jak w Roco

Km/h - Kalibracja

Nowa mozliwoscia jest wyrazanie aktualnej szybkosci w km/h, mozemy to stosowac¢ w przypadku trybu 128 krokdéw w odniesieniu do dekoderéw Zimo,
réwniez stosujac aparature ZIMO i dekodery innych producentéw mozemy uzyskac¢ informacje o szybkosci w km/h, lecz w tym przypadku konieczne jest
korzystanie z indywidualnej tablicy szybkosci, a ta informacja bedzie miata charakter bardzo przyblizony, gdyz tylko dekodery ZIMO maja zdolno$¢
kalibracji szybkosci i oddajacej zweryfikowane wartosci w km/h..

Dekoder Zimo nie tylko jest zdolny do przeliczania kroku na km/h (co jedynie moze robi¢ dekoder innych producentéw) ale tez dostosowuje faktyczna
predko$¢ do szybkosci (km/h) nastawionej na manipulatorze — mierzy pokonywana trase i odpowiednio koryguje szybko$¢ aby odpowiadata wskazaniu na
wyswietlaczu.

Przeprowadzamy jazde kalibrujac szybkoes¢ kazdej z lokomotyw.

Dla HO potrzebny jest tor prosty , ptasko potozony o dtugosci 115cm ( odpowiednik 100m w rzeczywistosci) dla jazdy ze stala predkoscia i dodatkowo
wydtuzony o odcinek potrzebny na rozpedzenie lokomotywy i odcinek na wyhamowanie . Odcinek rozbiegowy powinien wynosi¢ przynajmniej 1-2m,
Poczatek i koniec odcinka (115centymetrowego) musi by¢ zaznaczony.

Lokomotywe z wylaczonymi $wiattami (i ustawieniem 0 w CV#3 -ewentualnie inna niska warto$¢- chodzi o to aby na odcinku pomiarowym lokomotywa juz
nie przyspieszata) ustawiamy na poczatku toru rozbiegowego.

Aby zainicjowac jazde testowa — kalibrujaca — dokonujemy pseudo programowania w pisujac CV#135=1

Regulator szybkos$ci ustawiamy blisko polowy szybkosci (1/3 - ¥ pelnej szybkosci) lokomotywa przyspiesza zblizajac sie do punktu 0 odcinka kalibracji, w
momencie zréwnania z tym punktem wiaczamy przycisk F0, wylaczamy przycisk FO gdy lokomotywa mija punkt na koncu odcinka kalibracji. Teraz
zatrzymujemy juz lokomotywe.

Teraz mozemy odczyta¢ wynik w CV#136 , dla pewnos$ci wlasciwego pomiaru powinni$my przeprowadzi¢ kilka takich jazd kalibrujacych, jezeli (nawet
mimo troche innych szybkosci w kolejnych jazdach ) wynik bedzie sie powtarzat (pewne odchylenia dopuszczalne) mozemy by¢ pewni ze kalibracja sie
powiodta. Wynik kalibracji jest ,,pamietany” w CV#136. Mozemy go zlekcewazy¢ lub wykorzysta¢ przy sterowaniu

— zalezec to bedzie od ustawienia w CV#135, gdzie okres§lamy czy bedziemy sterowac w trybie krokéw czy km/h:

CV#135=0 jazda w trybie informacji krokowej ( dokonana kalibracja moze by¢ p6zniej wykorzystana do zmiany trybu)

CV#135=10 kazdemu krokowi (1-126) przypisujemy 1km/h ( 1-126km/h)

CV#135=5 kazdemu krokowi przypisujemy 0,5km/h (0,5-63km/h)

CV#135=20 kazdemu krokowi przypisujemy 2km/h (2-253km/h)

Kalibracja moze nie tylko by¢ wykorzystywana do normalnej jazdy ale réwniez przy sterowaniu szybkoscig kontrolowanym

sygnalizacja - wartosci wpisane do CV#51-55 beda identyfikowane w km/h.

Kalibracja w milach/h mozliwa przy odpowiednim wydtuzeniu odcinka pomiarowego.

Ustawienia szybkosci kontrolowanej sygnalizacja - ZIMO HLU
System ZIMO umozliwia kontrole szybkosci na odcinkach toréw przy uzyciu modutu MX9 (lub nowszych) wyraza sie to 5 stopniowo regulowanymi
poziomami szybkosci i zatrzymywaniem lokomotywy znajdujacej sie na tym odcinku.



Termin HLU jest skrétem trzech stéw H - Halt — Stdj, L - Langsam- Wolno, U- Ultralangsam - Bardzo Wolno.

Przy uzyciu tej metody (wlasciwej tylko dla ZIMO) poziom szybkosci L i U (i ewentualnie poziomy posrednie) moga by¢ okreslone w CV#51-#55, mozemy
takze okresli¢ odpowiednie wielko$ci przyspieszenia, zwalniania w CV#49 i #50.

Nalezy pamietac ze przyspieszenie/ zwalnianie( czas) definiowane w CV#49 i #50 sa dodawane do warto$ci z CV#3, 4, 121,122. Przy$pieszenia/ zwalnianie
na odcinkach szybkosci kontrolowanej sygnalizacja moga by¢ wiec réwne tym okreslonym w czterech CV lub jezeli wykorzystujemy CV#49 i 50 beda od
nich nizsze. Dla wlasciwego funkcjonowania tej metody kontroli szybkosci i zatrzymywania lokomotyw nalezy przy konstrukcji torowiska uwzglednié
informacje zawarte w podreczniku modutu MX9 i programu STP.

Przebieg zatrzymywania nalezy zaprogramowac ( w oparciu o proby) tak aby wszystkie lokomotywy zatrzymywatly sie w 2/3 dlugosci danej sekcji (odcinka)
w przypadku HO bedzie to okoto 15-20cm przed koncem odcinka. — charakterystyke zwalniania okre§lamy w CV#4 i 50, a zmniejszona predko$¢ U w CV#52.
Nie zalecamy probowania zaprogramowywac te wartosci tak, aby lokomotywa stawata tuz przy samym koncu odcinka, bo trudno bedzie osiggna¢
powtarzalno$¢ takiego zachowania.

Ustawienia dla zatrzymywania metoda ABC
Metoda ABC (asymetryczny DCC sygnat) jest alternatywnym sposobem zatrzymywania lokomotywy pod czerwonym $wiattem. Wszystko co jest potrzebne
to uktad z 4 lub 5 ciu ogélnie dostepnych diod
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CV#27=2 zmienia kierunek zatrzymania, a gdy =3 to stop jest przy obu kierunkach jazdy. Prog sygnatu asymetrycznego w
razie potrzeby moze by¢ zmieniony w CV#134 — chodzi o sytuacje kiedy fabryczny wpis nie zapewnia pelnej skutecznosci
metody ABC.
Ustawienia dla zatrzymywania na okreslonym dystansie (metoda ZIMO HLU lub ABC)

Kiedy ta wtasciwos$¢ jest stosowana to CV#140=1, 2, 3, 11, 12, 13 droga hamowania jest okre$§lona maksymalnie dokladnie zgodnie z CV#141 , dystans ten
pozostaje prawie niezmienny niezaleznie od szybkosci na poczatku odcinka hamowania..
Okreslenie drogi hamowania jest szczegdlnie sensowne w polaczeniu z jedng z poprzednio opisanych metod zatrzymywania lokomotywy, wéwczas CV#140 =
1 albo =11.Réwniez, co jest mniej praktyczne, stata droga hamowania moze by¢ inicjowana z manipulatora lub komputera przy ustawieniu szybkosci na 0
( wtedy warto$¢ CV#140 powinna by¢ =2, =3, =12 lub =13.

Niezaleznie czy stosujemy

PI‘QdkOéé Vv Linia gérna hamowanie z pelnej szybkosci i od poczatku odcinka, w normalnym tempie
Linia pogrubiona 1 metoda (zalecana) CV#140=1, 2, 3
A Hamowanie ze zmniejszonej predkosci, opoZnione, z okreslonym punktem

zatrzymania i z normalnym tempem zwalniania
Linia pogrubiona 2 metoda CV#140= 11, 12, 13
Hamowanie ze zmniejszonej szybkosci, bez opéznienia, z okreslonym punktem
zatrzymania i z automatycznie zmniejszonym tempem zwalniania
Vm ooy,

ax ~ . . . .
~ ~ Linia czerwona hamowanie bez stalego punktu zatrzymania, w normalnym tempie

V obnizona

Droga

Poczatek sekcji hamowania zaplanowane miejsce stopu
(lub ustawienie predkosci na 0 )

automatyke ABC czy HLU mamy mozliwo$¢ wyboru jednego z dwoch réznych sekwencji zatrzymania lokomotywy w okreslonym punkcie.

1/ lokomotywa jadac z juz obnizong szybko$cia mija poczatek odcinka hamowania i nie wytraca od razu szybkosci a zaczyna hamowa¢ po pewnym czasie w
tempie zgodnym z ogblnym ustawieniem ( rozpoczynajac hamowanie przy pelnej szybkosci lokomotywa zwalniataby w identycznym tempie).
2/lokomotywa z obnizona szybko$cig zaczyna hamowac od razu juz na poczatku odcinka — ten sposéb jest zalecany w stosunku do dekoderéw, ktére nie
potrafia kontrolowa¢ zatrzymywania zgodnie z pierwszym sposobem. Jest to tez lepsze rozwiazanie gdy zatrzymanie kontrolujemy recznie (CV#140=2 lub
12)

Kontrolowanie tempa zwalniania przy zatrzymywaniu sie¢ w okreslonym punkcie odnosi sie jedynie do tego procesu — catkowitego zatrzymania lokomotywy,
nie ma natomiast wptywu na tempo zwalniania i przyspieszania w czasie normalnej jazdy ( w tym wzgledzie niezmiennie dziala ustawienie podstawowych
zmiennych CV#4 itd.)

Pokonywany przez lokomotywe dystans jest stale mierzony, tak aby uzyska¢ mozliwie precyzyjne zatrzymanie w pozadanym miejscu. Tempo zwalniania nie
jest w praktyce niezmienne ksztattuje sie zgodnie z krzywa ekspotencjalng - to znaczy tempo obniza si¢ w miare zwalniania tak aby samo zatrzymanie byto



tagodne ( ta krzywa nie jest mimo podobnego ekspotencjalnego ksztaltu wynikiem ustawien w CV#122, ksztattuje sie ona odrebnie w procesie tego
specyficznego hamowania)

Automatyzacja rozprzegania

Patrz réwniez operowanie elektrycznymi sprzegami w rozdziale 7

Ustawien istotnych dla operowania elektrycznymi sprzegami dokonujemy w CV#127 i 128 — specjalne efekty, i w CV#115- okreSlenie czasu. W CV#116
mozemy zaprogramowac samoczynne oddalanie sie lokomotywy w momencie roztaczenia sprzegéw, unikamy dzieki temu trudnej operacji jednoczesnego
naciskania przycisku sterujacego sprzegami i manipulowania regulatorem jazdy. Warto$¢ dziesigtek w CV#116 okreSla czas odjazdu lokomotywy 0,5-5sek,
wartosci jednostek okreslaja szybko$¢ jazdy ( 4-36 krokow), wartos$¢ setek decyduje o automatycznym zwolnieniu naprezenia sprzegéw -lokomotywa
przesuwa si¢ w kierunku wagonu.

Inne podpowiedzi:

Procedura aktywna jezeli w CV#116 wartos$¢ dziesiatek nie réwna sie zero (a jezeli CV#116>100, woéwczas pierwszym etapem jest ruch lokomotywy
zwalniajacy naprezenie sprzegow)

Lokomotywa rusza w momencie aktywizacji sprzegu przyciskiem, ale jedynie wtedy gdy byta w bezruchu, dopdki ruch trwa przycisk nie wywohije ruchu
sprzegu Procedura koriczy sie w momencie zwolnienia przycisku ( lub w innym trybie jego pracy w momencie ponownego naci$niecia) lub wczesniej jezeli
uptynatl zaprogramowany czas (w CV#116 dla ruchu lokomotywy a w CV#115 w odniesieniu do sprzegu)

Jezeli w trakcie procedury rozprzegania ustawimy regulatorem jakakolwiek predko$¢ nastepuje natychmiastowe przerwanie tej procedury.

Kierunek jazdy — oddalanie sie lokomotywy zawsze jest zgodny z wskazaniem na manipulatorze ( kierunkowe ustawienia w CV#127 i #128 nie maja
znaczenia)

Jazda Manewrowa i jazda z V4 szybkosci

Ustawienia w CV#3, 4, 121, 122 i 123 okre$laja charakterystyke jazdy, ale nie sg ustawieniami dobrymi dla jazdy manewrowe;j.

W CV#124 mozemy okresli¢ przycisk aktywujacy jazde manewrowa ( moze to by¢ przycisk MAN systemu ZIMO lub F4 czy F3 ) Uzycie takiego przycisku
wywotuje obnizenie przyspieszenia/zwalniania.

W CV#124 mozemy tez przypisa¢ przycisk F3 lub F7 do funkcji wolnej jazdy (niski bieg) oznaczajacej zmniejszenie szybkosci o potowe ( w stosunku do
predkosci maksymalnej)

Przykiad :

F7 przypisujemy do funkcji jazdy na niskim biegu, a F4 traktujemy jako przycisk jazdy manewrowej z obnizonym tempem przyspieszenia/zwalniania do 25%
wartosci normalne;j.

W CV#124 poszczegdlne bity musza by¢ ustawione nastepujaco:

Bit0=0

Bitl=1

Bit2=1

Bit3=1

Suma 0+2+4+8=14 jest wprowadzona do CV#124

-19-

Programowanie na makiecie

Programowanie wszystkich zmiennych poza adresem mozna przeprowadza¢ na makiecie (odczytywanie nie jest natomiast mozliwe jezeli wszystkie elementy
aparatura i dekodery nie zapewniajg dwustronnej komunikacji)

W sytuacji kiedy ta dwustronna komunikacja nie jest dostepna ( np. w wyniku braku takiej funkcjonalnosci w uzywanej aparaturze) nalezy programowac na
makiecie raczej tylko takie cechy ktérych zmiany tatwo stwierdzi¢ naocznie np. predko$¢ maksymalng . Pewne jak np. indywidualna tablica szybko$ci
powinny by¢ programowane na torze do programowania.

5.Mapowanie funkcji- ogélne zasady zgodne ze standardem NMRA i dodatkowe mozliwosci
systemu ZIMO

Alokacja wyjs¢ funkcyjnych- ,,mapowanie funkcji” czyli przypisywanie funkcji do przyciskow

W zaleznos$ci od modelu dekodery ZIMO maja od 4 do 14 wyj$¢ funkcyjnych (oznaczanych FO...) Wszystkie odbiorniki podtaczone do tych wyjsc:
o$wietlenie, generator dymu, itd. sg sterowane (wiaczane/wylaczane) przyciskami (F.....)manipulatora.

CV#33-46 sa zmiennymi konfiguracyjnymi standardowo wykorzystywanymi do mapowania funkcji wg ogélnych zasad NMRA.

Mapowanie zgodnie z NMRA (domysIne ustawienie CV#61=0)

na szarym tle pokazano ustawienia domyslne (aktywne Bity)

Funkcje | CV | Przycisk | Dodatkowe wyjscia funkcyjne Podstawowe wyjscia funkcyjne dekodera
NMRA | # ZIMO (logiczne i dla LED)- styki na plytce
dekodera
F09 | FO8 | FO7 | FO6 | FO5 | FO4 | FO3 | F02 | FO1 Swiatla
Przéd
FO 33 | 1M 7 6 5 4 3 2 1 0
FO 34 1) 7 6 5 4 3 2 1 0
F1 35 [ 2 7 6 5 4 3 2 1 0
2 36 | 3 7 6 5 4 3 2 1 0
EF3 37 | 4 7 6 5 4 3 2 1 0
F4 38 |5 7 6 5 4 3 2 1 0
F5 39 |6 7 6 5 4 3 2 1 0
F6 40 |7 7 6 5 4 3 2 1 0
F7 41 |8 4 3 2 1 0
F8 42 | Sh+9 4 3 2 1 0
F9 43 | Sh+1 4 3 2 1 0
F10 44 | Sh+2 4 3 2 1 0
F11 45 | Sh+3 4 3 2 1 0
F12 46 | Sh+4 4 3 2 1 0
Sh= przycisk Shift Cyfry 0-7 wskazujq numer Bitu, Bit wyrézniony szarym tlem jest aktywny (w danym CV),
wigzac wyjscie z funkcja (z przyciskiem)

Zasada ustawien domysinych:




Numerowi funkcji (zwykle tez przycisku ) odpowiada numer wyjscia funkcyjnego(ale ZIMO numeruje przyciski od 1, a nie jak powszechnie od 0)
To przyporzadkowanie domyslne pokazane w tabeli powyzej oznacza ze CV#33=1, CV#34=2, CV#35=4, CV#36=8, CV#37=2, CV#38=4 itd.
Oczywiscie mozemy to zmieni¢ i np. zdecydowac aby przyciskiem F2 (ZIMO -3) uruchamiac nie tylko wyjécie funkcyjne FO2 ale i FO4, oraz zeby zamiast
domyslnych ustawien dla przycisku F3 i F4 klawisze te uruchamialy inne wyjscia :

Przycisk F3 — wyjscie F7, a przycisk F4 wyjscie F8 (patrz ponizej zmienione ustawienia w czesci tabeli )

o CV [ Przycisk | Dodatkowe wyjscia funkcyjne Podstawowe wyjscia funkcyjne dekodera

'é # ZIMO (logiczne i dla LED)- styki na plytce dekodera

=3 F09 | FO8 | FO7 | FO6 | FO5 | FO4 | FO3 | F02 | FO1 Swiatla

é - Przod

=

Z
FO 33 | 11) 7 6 5 4 3 2 1 0
FO 34 1@ 7 6 5 4 3 2 1 0
F1 35 2 7 6 5 4 3 2 1 0
) 36 |3 7 6 5 4 3 2 1 0
F3 37 |4 7 4 3 2 1 0
F4 38 [5 7 4 3 2 1 0

Nowe ustawienia wymagaja wpiséw:

CV#36=40, CV#37=32, CV#38=64

Metoda okreslania kierunkowego dzialania funkcji

Zgodnie z zasadami NMRA tylko FO dziata kierunkowo — przednie i tylne Swiatta.

CV#125-132 pozwalaja przy uzyciu Bitu 0 i Bitu 1 okre$li¢ kierunkowe dziatanie funkcji ( trzy warianty dziatania kazdej -- funkcji: dziata niezaleznie od
kierunku,

dziata przy jezdzie do przodu,

dziala przy jeidzie do tyhu.

Przyk}ad: czerwone obrysowe $wiatla znajdujace sie na przedzie i tyle lokomotywy sa podtaczone do wyjs$¢ funkcyjnych FO1 i FO2, Przednie i tylne sq
sterowane jednym przyciskiem F1, ale chcemy zeby funkcjonowaly zaleznie od kierunku jazdy, w tym celu wpisujemy

CV#35=12 co odpowiada sumie aktywnych Bitéw: Bit 2 (dla FO1) i Bit3 (dlaFO2) — czyli przypisaliSmy te dwa wyjscia funkcyjne do przycisku F1 (bo
kolejne bity reprezentuja kolejne wyjscia funkcyjne, a CV#35 odnosi sie do przycisku F1

CV#127 1 (bo CV#127 okre$la dziatanie wyjscia FO1, a warto$¢ 1 oznacza ze funkcja dziata przy jezdzie do przodu

CV#128 2 (bo CV#128 okresla dziatanie wyjscia FO2, a warto$¢ 2 oznacza ze funkcja dziata przy jezdzie do tylu
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Specjalna procedura mapowania CV#61=98

Ta metoda pozwala na dowolne mapowanie (niemozliwe poprzez zmiane ustawien w CV), jest to jednak sposob troche
bardziej pracochlonny, niemniej latwy.

*CzynnoS$ci wstepne : lokomotywa powinna sta¢ na torze glbwnym (nie programowym), ustawiony powinien by¢ kierunek do
przodu, a wszystkie funkcje wylaczone

* Wpis CV#61=98 pozwala rozpocza¢ mapowanie Dekoder jest w specjalnym trybie programowania , az do momentu
zakonczenia catej procedury (zdjecie lokomotywy z toru réwniez przerywa i konczy te procedure ).

*Dekoder jest gotowy do alokacji — poczynajac od przypisania wybranych wyjs$¢ do przycisku FO w jezdzie do przodu,
mozemy przypisywac do kazdego przycisku wiele wyjs¢ , wyboru ( przegladania) dokonujemy naciskajac kolejno FO, \ wybér
zatwierdzamy przyciskiem zmiany kierunku.

* Teraz mozemy przypisa¢ wyjscia do FO w jezdzie do tylu , wyboru dokonujemy jak wyzej i zatwierdzamy przyciskiem
zmiany kierunku.

* W ten sam sposéb przypisujemy pozostate wyjscia do kolejnych przyciskow.

* Po przypisaniu wyjscia (wyj$¢) do ostatniego przycisku F12 w jezdzie do tylu automatycznie uruchomia sie wyjscia Swiatet
czotowych i tylnych i ich zapalenie potwierdzi przeprowadzenie calego procesu mapowania, zatwierdzamy wtedy cala
procedure przyciskiem zmiany kierunku.

* po tym potwierdzeniu dokonane powigzania (przyciskéw z wyjsciami) zostaja aktywowane a CV#61 przyjmuje wartos¢ 99.
Dokonane powigzania mozna uczyni¢ nieaktywnymi wpisujac do CV#61 wartos¢ z zakresu 0-97 ta czynno$¢ wylacza
dzialanie powigzan dokonanych w procedurze CV#61=98 i uaktywnia mapowania zgodne z zapisami w CV#33-#46 ,lub
kiedy wpiszemy wartos¢ 1-7 uaktywnia mapowania dokonane w innych procedurach przy CV#61 ustawionym w
jednym z wariantéw wczesniej opisanych. Powigzania z procedury CV#61=98 sa zapamietywane i mozna zawsze do
nich powrécic.

Powrot do tych powigzan mozliwy jest po wpisaniu CV#61=99

Réznego typu efekty- amerykanskie sygnaly $wietlne, rozprzeganie, miekki start i inne (okre$lane w CV#125 - #132) - mogg by¢ przypisane do wybranych
klawiszy przy uzyciu powyzszej opisanej procedury.
Kombinacje — rézne warianty mapowania mogg by¢ tworzone, przechowywane i reaktywowane jako zestawy ustawien.




Kolejnos¢ w jakiej wystepuje mapowanie w procedurze CV#61=98 Ulatwieniem mapowania w tej procedurze

1. FO do przodu bedzie mozliwo$¢ wykonania tego procesu

2. FO0do tylu w programie ZST (ZIMO SERVICE TOOL)
3. F1 do przodu ( oprogramowanie serwisowe ZIMO dostepne
4. F1dotyl bezplatnie )

5. F2do przodu

6. F2dotylu Na podstawie powiazan, ktore zapiszemy w
7. F3do przodu tabeli nastgpi automatyczne aktywowanie

8. F3do tylu tych wyboréw.

i tak dalej az do
25. F12 do przodu
26. F12 do tytu

6. Dwustronna komunikacja = RailCom®

Technologia zorientowana na przysztos$¢, na ktéra dekodery ZIMO byly przygotowywane od 2004 (hardware), zostata rowniez zastosowana w dekoderze

MX640 i jest w pelni funkcjonalna od samego poczatku (funkcje podstawowe)

,2Dwustronna” oznacza ze strumien informacji w ramach protokétu DCC nie tylko plynie do dekodera, ale réwniez w przeciwnym kierunku, ptyna nie tylko do

dekodera komendy dotyczace jazdy, funkcji i ré6znych przelaczen, ale réwniez przekazywane sg przez dekoder takie meldunki jak potwierdzenia i informacje

o aktualnym stanie.

Definicje dotyczace RailCom’u zostaly okreslone przez grupe robocza (Lenz, Kuhn, Tams i ZIMO) wczesniej niz odpowiednie zalecenia NMRA RP’s 9.3.1 i

9.3.2 odnoszace sie do zuniformizowania zasad dwustronnej komunikacji.

Przyjeta metoda polega na bardzo krétkich przerwach ( maksymalnie 500 mikrosekund) w ciggtym strumieniu danych DCC wysylanych przez centralke. Te

przerwy sa dostatecznie dtugie i umozliwiaja dekoderom przestanie informacji do lokalnie zainstalowanych czujnikéw..

Z pomoca RailCom ( dwustronnej komunikacji)

dekoder moze potwierdzac otrzymanie komend, co poprawia operacyjna skuteczno$¢ i optymalizuje strumien danych, gdyz potwierdzenie komendy

oznacza, Ze nie trzeba jej nieustannie powtarzaé;

dekoder moze przesyla¢ dane do centralki - to jest ,,rzeczywista” szybkos¢, obciazenie silnika, kody identyfikacyjne trasy i aktualnego potozenia , ,,zapasy

paliwa”, aktualne wartosci CV , dane te na zadanie moga by¢ przesylane precyzyjnie méwiac do ,,0g6lnego detektora” centralki

lokalne detektory beda rozpoznawaly adresy przejezdzajacych lokomotyw

- pozycja lokomotywy jest identyfikowana przez lokalne czujniki podtaczone do poszczegdlnych sekcji torowych ( wspétpracujacych z modutami sekcji —

MX9). Byto to mozliwe zreszta juz od przeszto dekady za pomocg wilasnego systemu komunikacji dwustronnej firmy ZIMO ( jedynie przy uzyciu produktéw

ZIMO)

Startujacy w 2007 roku RailCom bedzie sie dalej rozwijat dajac nowe mozliwosci zastosowan, ktére oczywiscie bedq wymuszac aktualizacje

oprogramowania dekoderéw i innych elementéw. Poczatkowo w 2008 roku dekodery ZIMO do duzych skal (wersja 18) beda mogly wysyta¢ swoj adres z
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wyizolowanej sekcji tor6w ( na jednej sekcji identyfikacja jednej lokomotywy) niektdére dekodery beda wysytac takie dane jak aktualna szybko$¢, obciazenie,

temperatura dekodera.

Patrzac od strony systemu mamy dostepny od samego poczatku wyswietlacz adresu —LRC120, ktéry jest lokalnym detektorem RailCom identyfikujacym

adres lokomotywy na jednej sekcji. Obecnie dostepny jest tez kompaktowy system sterowania z zintegrowanym ,,0g6lnym detektorem” — MH31ZL,

Globalne detektory moga by¢ tez doinstalowywane do centralek ZIMO: MX1EC, MX1, MX1HS i manipulator6w MX31.

Funkcja RaiCom jest aktywowana w CV#29 Bit 3, jest tez ustawieniem fabrycznym —patrz rozdziat 3 , lista CV.
RailCom jest znakiem zastrzezonym Lenz Elektronik GmbH

7. Instalacja i potaczenia

Ogélne uwagi

Instalacja dekodera w lokomotywach z gniazdem jest prosta czynnoscia — w przypadku starszych lokomotyw bez gniazda zadanie jest trudniejsze.
Wiasciwe zainstalowanie dekodera w lokomotywach oznacza miedzy innymi znalezienie miejsca w ktérym dekoder nie bylby narazony na $cisniecie i
kontakt z ruchomymi cze$ciami lokomotywy. Ze wzgledu na nagrzewanie sie dekodera nie powinien sie on stykac z plastikowymi cze$ciami np. z nadwoziem.
W przypadku montowania dekodera w lokomotywie nie wyposazonej w gniazdo - silnik (i o§wietlenie) muszq zosta¢ odizolowane od bezposrednich potaczen
ze zbieraczami pradu, zaréwno silnik jak inne urzadzenia lokomotywy ($wiatta, generator dymu, itp. musza by¢ potaczone jedynie z dekoderem.

Czy elementy przeciwzakléceniowe moga utrudnia¢ wspélprace dekodera z silnikiem?

Tak czasami...Wyjasnienie:

Lokomotywy analogowe wyposazone sa czesto w filtr przeciwzaktoceniowy ( kondensatory, cewki) przeciwdziatajacy zaktéceniom wynikajacym z iskrzenia
szczotek silnika. Te elementy maja wptyw na sterowanie pracg silnika. Ogélnie biorac dekodery ZIMO dobrze radza sobie w takich sytuacjach i réznica w
dziataniu z filtrem i bez niego nie bywa znaczna. Ostatnio sa czesciej instalowane duze cewki dtawikowe, ktére mogq bardziej utrudnia¢ wtasciwe sterowanie
silnikiem. Szkodliwe moga by¢ te, ktére wygladaja podobnie jak oporniki (ksztalt i kolorowe oznaczenia-paski) w odréznieniu do klasycznych cewek
nawinietych na precie ferrytowym.

Stare silniki Fleischmanna zwykle maja wyjatkowe szkodliwe filtry, szczegdlnie dotyczy to kondensatoréw zainstalowanych miedzy stykami silnika a
podwoziem, moga one nawet spowodowac zniszczenie konicowego stopnia dekodera. Czesto trudno je nawet dostrzec i zwykle sg trudno dostepne.
Symptomami szkodliwego dzialania tych elementéw poza ,szarpana” jazda sa:

- zle dzialanie kompensacji obcigzenia — aby to sprawdzi¢ ustawiamy CV#9=200 i obserwujemy czy kompensacja jest silniejsza. Jezeli taka sytuacje
stwierdzimy oznacza to ze dtawik blokuje kompensacje w zakresie wyzszej czestotliwosci

- zauwazalna réznica w kompensacji miedzy 20 a 40kHz ( ustawienie Bitu 5 w CV#112 ) to znaczy jest stabsza przy 40kHz — oznacza to szkodliwy wplyw
dawika.

Zalecenie: Wymontuj cewki, kondensatory, kondensatory zwykle sa mniej szkodliwe niz cewki, ale uwaga w starych silnikach Fleischmanna kondensatory sa
niezbedne.

Jezeli trudno odizolowac¢ zaréwki polaczone z masq mozna to polaczenie pozostawic i jedynie faczy¢ bialy lub z6lty przewdd sterujacy z drugim stykiem.
W takim przypadku ( doprowadzenie napiecia masa a nie niebieskim przewodem) intensywnos¢ Swiecenia bedzie obnizona.

Specjalne przypadki dotyczace silnikéw AC (na prad zmienny).
W odniesieniu do tych silnikéw niezbedne jest zainstalowanie dwéch diod 1N4007 ( lub podobnych o dopuszczalnym pradzie co najmniej 1A)
zgodnie ze schematem ponizej dotyczy to zaréwno zasilania z dwoéch szyn jak i systemu z trzecia szyna.



Lokomotywy ze standardowymi gniazdami (8 pinowe, 6 pinowe, 21 pinowe) nie sprawiaja trudnosci przy instalowaniu dekoderéw:

typu MX....R z wtyczka do gniazda 8 pinowego, lub MX...F z wtyczka do gniazda 6 pinowego. Operacja polega jedynie na wpieciu wtyczki do gniazda i
umocowania samego dekodera, to polgczenie ,,zalatwia” podstawowe funkcje : jazde i podstawowe o$wietlenie, dodatkowe funkcje ( dZwigk i ewentualnie
inne) wymagaja odrebnych polaczen, ktérych wtyczka nie zapewnia..

B e
;s
Swiatha

rza

2

Swiatta
tyl

Schemat wtyczki/gniazda NEM 652

Swiatla
Prza

Schemat wtyczki/gniazda NEM 651

Kolor odpowiada barwie przewodéw

-26-

Wyjscia dla funkcji logicznych (podlaczanie diod LED)

Oproécz podstawowych wyjs$¢ funkcyjnych (podstawowe $wiatta FO1, FO2, FO3, FO4) dekoder MX640 ma tzwn. wyjscia logiczne (FO5, FO6, FO7, FO8,
FO9 — wszystkie w postaci stykéw na dekoderze ) Mozna do nich podtacza¢ bezposrednio jedynie urzadzenia o b.niskim poborze pradu i wymagajace
niskiego napiecia (0V, 5V). Do kazdego z tych wyjs¢- o pradzie maksymalnym 10mA -moze by¢ podigczona dioda LED (niezbedny opornik jest juz
zainstalowany w dekoderze). Podtaczanie diod LED do wyjs$¢ logicznych jest dozwolone jedynie w przypadku dekodera dZzwiekowego M X640, inne dekodery
firmy ZIMO (MX620, MX63, MX64...... ) nie daja takiej mozliwosci (zagrozenie przegrzania dekodera).

W przypadku zamiaru podiaczenia do wyjscia logicznego odbiornika o wyzszym poborze pradu konieczne jest uzycie wzmacniacza M4000Z lub podobnego

Do styku wyjscia logicznego na

dekoderze Generator dymu, sprzeg itp
M4000Z
l l Podlaczenie do torow (czarne przewody)
TORY
Wyjscie ,,SUSI”

Wyjscie Susi wypracowane przez Dietz’a jest juz standardem NMRA i okre$la sposéb podtaczenia do dekodera modutu
dzwiekowego, lub innych dodatkowych modutéw w sytuacji kiedy sa one wyposazone w ten sam interfejs.

Zaleta tego rozwiazania jest to Ze parametry istotne dla dziatania przylaczanego modutu np ustawienia dotyczace szybkosci,
obciazenia (wplywajace na zmiane intensywnosci dZwieku wraz ze zmiana szybkosci i pokonywania nierdwnosci tereny) sa
przesylane z dekodera do modutu SUSI..

CV dotyczace SUSI wg standardu NMRA to CV#890, poniewaz wiekszo$¢ systeméw nie umozliwia dostepu do tego CV w
dekoderach ZIMO te ustawienia mozliwe sa w CV#190.

Podlaczanie sprzegéw elektrycznych firmy Krois



Aby uchroni¢ sprzegi przed zbyt duzym pradem konieczne jest przeprowadzenie ustawien zmiennych konfiguracyjnych dla
wejScia sterujacego tymi sprzegami. Najprzod musimy wpisa¢ warto$¢ 48 do CV sterujacego wyjsciem do ktérego podtaczony
jest sprzeg (CV#127 dla wyjscia 1, CV#128 dla wyjscia 2, itd.)

Nastepnie okreslamy czas w CV#115 (dla tych sprzegéw zalecane wartosci to 60, 70 lub 80, ktére oznaczaja kolejno czas : 2, 3
lub 4 sek, trwania impulsu (pelne napiecie). Redukcji napiecia te sprzegi nie wymagaja dlatego warto$¢ jednostek réwna sie
zero (patrz tablica CV). Przy stosowaniu sprzegéw innych producentéw np. Roco obnizenie napiecia jest wymagane.

Dalsze ustawienia — CV#116 (okreSlenie czasu odjazdu lokomotywy od sktadu) patrz rozdziat 4.

Podlaczanie serw i SmartServo RC-1 (produkt japonski)

2 wyjscia dekodera MX620 pozwalaja podlaczy¢ serwa

Mozemy wykorzysta¢ w ten sposob (alternatywny) wyjscie SUSI, taczac wejscie kazdego z serw z wyjSciem sterujacym .
W przypadku serw nisko pradowych (do 200mA) zasilanie jest realizowane bezposrednio z dekodera. Inne (potrzebujace
wyzszego natezenia musza by¢ zasilane przy pomocy dodatkowych modutéw napieciem 5V ( np. regulator LM7805)
Wkrotce ZIMO bedzie oferowac taki regulator wlasnej konstrukcji ( tatwiejszy w instalacji i mniej grzejacy sie)

Schemat podtaczen przesylamy na zyczenie.

Dzialanie serw aktywujemy w CV’ s#181 i #182 (obie warto$ci musza by¢ rézne od 0, jednocze$nie przypisujemy serwa do
przyciskow (jednego lub dwoch) i okreslamy kierunkowa zaleznos$¢.

W CV#161 do #169 okreslamy pozycje krancowa i szybko$¢ obrotu.

CV#161 jest tez uzywane do wybrania wlasciwego protokétu. Zazwyczaj sa to dodatnie impulsy (ustawienie domyslne)
niezaleznie trzeba w ustawieniach uwzgledni¢ czy Serwo ma by¢ stale zasilane czy tylko przy ruchu. Stale zasilanie dotyczy
przypadkéw, kiedy pozycja serwa bedzie sie zmienia¢ pod wplywem mechanicznego oddziatywania. Zawsze gdy uzywamy
SmarServo Bit 1 w CV#161 musi by¢ wiaczony czyli CV#161=2

Podlaczanie kondensatoréw elektrolitycznych umeozliwiajacych plynna jazde mimo martwych

elektrycznie miejsc na torowisku
W wyniku podtaczenia kondensatora :
- uzyskujemy plynng jazde mimo zabrudzonych szyn (kot)
-stalo$¢ oswietlenia ( bez migotania)
- eliminujemy zatrzymywanie sie lokomotywy szczeg6lnie w czasie b. wolnej jazdy
Dekoder wyposazony w takie zapasowe Zrodto energii w przypadku przejezdzania miejsc zabrudzonych, czy martwych np.
izolowanych czes$ci zwrotnic bedzie utrzymywat lokomotywe w ruchu nawet na odcinkach przewidzianych do zatrzymywania
lokomotyw. Na takim odcinku lokomotywa porusza sie jeszcze dzieki dodatkowemu Zrédhu zasilania, testujac czy szyny sa
pod napieciem umozliwiajagcym ponowne ruszenie po zatrzymaniu, w ten sposéb przejezdzajac jeszcze niewielki kawatek
lokomotywa wykrywa czy jest na odcinku zatrzymywania z chwilowym zanikiem napiecia czy na odcinku jazdy.
Zgromadzona energia w kondensatorze rosnie wraz ze wzrostem jego pojemnosci. Zalecane pojemnosci zawieraja sie w
granicach 1000uF do 10 000uF (ograniczenia wynikaja z wolnego miejsca w lokomotywie). Wielkos¢ dopuszczalnego
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napiecia musi by¢ dostosowana do napiecia w torowisku , zawsze wiec kondensator 25V bedzie wlasciwy. Kondensatory na
napiecie 16V moga by¢ stosowane przy odpowiednio nizszym napieciu w torowisku.
Kondensator taczymy zgodnie z polaryzacja ujemnym biegunem z masa ( w dekoderach ZIMO —styk na dekoderze), a
dodatnim z niebieskim plusowym przewodem dekodera.

Ponizej najprostszy schemat (z wykorzystaniem jednego lub kilku kondensatoréow 220uF (jezeli stosujemy kilka
laczymy je réwnolegle Rys 3

Uklad rozbudowany z uwzglednieniem potrzeb funkcji ABC Rys 4

Kondensator jest }adowany poprzez opornik 100 ohm. Brak takiego opornika mégtby powodowa¢ wylaczanie zasilania przez
system — inaczej, przy wielu lokomotywach na torowisku pobér pradu przez kondensatory byiby rozpoznawany przez system
jako krotkie spiecie

W przypadku stosowania metody ABC kombinacja diody i opornika jest niezbedna w kazdym przypadku (nawet przy uzyciu
kondensatora o matej pojemnosci ) dla skutecznosci dziatania tej metody (wykrycie asymetrycznego sygnatu)

Celem zastosowania opornika 3K3 ( nie jest on zawsze nieodzowny) jest eliminacja efektu dtugiej pamieci. Nawet po
korzystaniu przez dekoder z energii kondensatora, zostanie w kondensatorze jeszcze tadunek wystarczajacy do podtrzymania
pamieci dekodera po zdjeciu lokomotywy z torowiska ( w przypadku duzych pojemnosci podtrzymywanie pamieci moze
trwac¢ nawet wiele minut) Lokomotywa zdjeta z toru i postawiona ponownie bedzie pamieta¢ poprzedni rozkaz (nawet przy
ustawieniu regulatora predkos$ci na zero) i np. przez minute zachowywac sie zgodnie z zapamietanym rozkazem. Opornik
powoduje szybkie wymazanie pamieci.

Podlaczenie gotowego ukladu podtrzymania zasilania ,, MXSPEIK”



Zamiast konstruowa¢ samodzielnie uktad zgodnie z wczesniejszym schematem mozemy wykorzysta¢ gotowy uklad firmy
ZIMO charakteryzujacy sie wieksza funkcjonalnoscia.

8. Wspolpraca dekodera z aparatura innych producentow
Wszystkie dekodery ZIMO sa zgodne z normami NMRA i moga wspoétpracowac ze sprzetem (zgodnym z NMRA) innych
producentéw.
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Istotng odrebnoscia jest to ze w odréznieniu do stato$ci parametrow zasilania w systemie ZIMO, inne systemy takiej statoSci
nie gwarantuja (odnosi sie to nie tylko do poziomu napiecia, ale r6wniez natezenia pradu w torowisku)
Ogo6lna zasada jest wiec, w wielu wypadkach, konieczno$¢ zmiany ustawienia w CV#67, zamiast domyslnej wartosci zero
ustawiamy wybrany poziom napiecia np. CV#67=140 dla system6w dajacych napiecie rzedu 16-18V . Wartos¢ 140 oznacza ze
dekoder pracuje przy obnizonym napieciu do 14V (patrz tablica CV), co jest poziomem uwzgledniajacym ewentualny spadek
napiecia do tego poziomu przy wiekszym poborze pradu.
MX620 w systemie Lenz ,,Digital Plus” od wersji 2.0
Przy wersji 2.0 system pracuje tez w trybie 28 krokowym (wcze$niej tylko 14 krokéw), od wersji 3.0 system Lenza moze
pracowac tez w trybie 128 krokéw i tacznie z rozszerzonymi mozliwo$ciami programowania w tej wersji system ten jest w
pehi zgodny z ZIMO.
Ewentualne klopoty wspélpracy ( brak dziatania Swiatel) moga wynika¢ z niezgodnos$ci krokowej ustawien dekodera
(wszystkie dekodery ZIMO ustawione sg fabrycznie na 28 krok6w) i aparatury- nalezy zapewnic te zgodnos$¢ wybierajac
zawsze najwyzszy mozliwy wspolny poziom- 28 albo 128.
Zmienne CV#49 do #54 nie beda dziataly gdyz dotycza jedynie systemu ZIMO
MX620 w systemie Roco Lokmaus 2
Wyswietlacz Lokmaus’a 2 jest tylko dwucyfrowy co ogranicza mozliwo$ci programowania do poziomu CV#99 a najwyzsza
warto$¢ wpisu nie moze przekroczy¢ 99.
ZIMO poprzez procedure pseudo programowania (CV#7) pozwala obejs¢ te ograniczenia. Uwaga tego typu programowanie
nie moze by¢ przeprowadzane w czasie jazdy lokomotywy.
Przyklad 1:
Aby wprowadzi¢ warto$¢ 160 do CV#5 (predko$¢ maksymalna) wykonujemy kolejno:
-wpisujemy CV#7=1 i od razu ( nie moze by¢ przerwy w zasilaniu) CV#5=60
Warto$¢ 1 w CV#7 a doktadniej 01 ( cyfra na pozycji dziesiatek=0, warto$¢ jednostek=1) powoduje ze dekoder ,,dodaje” 100
do warto$ci wpisywanej w nastepnym kroku — czyli wpisane 60 jest zapisywane jako 160.
Przykiad 2:
Aby wprowadzi¢ warto$¢ 25 do CV#122 (przyspieszenie eksponencjalne- sptaszczona krzywa w zakresie niskiej predkosci):
- wpisujemy 10 do CV#7 i od razu wpisujemy 25 do CV#22.
10 wpisane do CV#7 to 1 na pozycji dziesiatek a to powoduje ze kolejny wpis bedzie wazny dla CV o numerze o 100
wyzszym , czyli wpis 25 dokonany do CV#22 bedzie zaprogramowaniem CV#122.
MX620 z aparatura Digitrax Chief (skomplikowany, ale popularny w USA amerykanski system)
Starsze wersje aparatur czasami wywotywaty drobne niesprawnosci, obecnie wspotpraca z dekoderami ZIMO jest bezbtedna
(oczywiscie tryb krokéw musi by¢ zgodny)
9. Specjalne zestawy CV
Dekoder moze umozliwia¢ wariantowe ustawienia wielu CV na raz — chodzi np. o wariant ustawien typowych dla pociagu
towarowego lub szybkiego osobowego skladu, oraz o tatwe dokonywanie wielu innych wyboréw, zamiast ustawia¢ kolejne
CV mozemy dokona¢ od razu ustawien dla catej grupy CV. Tego typu programowanie mozliwe jest dzieki procedurze pseudo
programowania —CV#8. Wyboér wariantu ustawien dla grupy CV jest dostepny w dekoderach jazdy ZIMOReset dekodera jest
specyficznym zastosowaniem tego typu grupowego programowania
CV#8=8 jest twardym resetem — czyli przywr6ceniem wszystkich ustawien fabrycznych
CV#8=0 jest resetem przywracajacym poprzednie ustawienie grupy dzwiekowych CV (ostatnio instalowanego
kompleksowego zestawu dzwiekéw okreslonej lokomotywy)
10. Zmiana zapisu binarnego na dziesietny
W przypadku kiedy niektére CV wymagajq ustawien poszczegdlnych Bitow (np. CV#29, 112,124) musimy pamietac o
warto$ciach aktywujacych poszczegélne bity:
Bit0=1
Bit1=2
Bit2=4
Bit3=8
Bit4=16
Bit5=32
Bit6=64
Bit7=128
Wartos¢ bitéw aktywnych jest dodawana i otrzymana suma jest wpisywana do CV.
Przyklad: Aktywne maja by¢: Bit0, 2, 4 i 5, pozostate nie sq aktywne w naszym przyktadzie

Zapis binarny tego CV: 00110101
Przelozenie tego zapisu na system dziesietny ponizej



Bity Bit7 Bit6 Bit 5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0 Zapis
Wartosci | 0 0 1 1 0 1 0 1 00110101
Binarne
Wartosci | 0 1 32 16 0 4 0 1 Suma=53
dziesietne
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Przeliczanie w odwrotnym kierunku
Jezeli warto$¢ w zapisie dziesietnym jest wyzsza od 128 to Bit 7=1, jezeli nizsza to Bit 7=0
Gdy Bit7=1 to sprawdzamy czy reszta wartosci (warto$¢-128) jest wyzsza od 64 itd.

Przyklad: Mamy zapisa¢ binarnie warto$¢ 53

Warto$¢ nie jest wyzsza od 128 wiec Bit7=0, nie jest wyzsza od 64, wiec Bit6=0, jest wyzsza od 32 wiec Bit5=1, 53-32=21 co
znaczy ze Bit4=1 bo 21 to wiecej niz 16, 21-16=5 wiec Bit3=0 bo 5 to nie wiecej niz 8, 5 jest wieksze od 4 wiec Bit2=1, 5-
4=1 wiec Bit2=0, a Bit0=1

Zapis binarny 00110101

11. MX620 z systemem Motorola Maerklina

Nikomu nie polecamy systemu Motoroli, system DCC jest niepor6wnanie bardziej funkcjonalny.
W przypadku korzystanie z tego systemu (centralka Maeklina 6021) poszczegélne kroki to:
Wchodzimy w tryb programowania

1.wybieramy adres lokomotywy, ktéra chcemy programowac

2.naciskamy przycisk STOP na centralce i odczekujemy kilka sekund

3.Przestawiamy regulator szybkos$ci do lewego kranicowego potozenia i przytrzymujemy

4. Naciskamy przycisk START

5. Zwalniamy regulator szybkosci

Swiatla czolowe powinny miga¢ co sekunde wskazujac ze jesteémy w trybie programowania

Teraz mozna wybra¢ jeden z dwéch pod-trybéw programowania
1. Tryb krétki pozwalajacy na programowanie CV#1- #79 i wpisy wartosci z zakresu 1-79
2. Tryb pelny dane sa przesytane w dwoch krokach (CV#1-799, wartosci 1-255)

Tryb krotki zawsze jest dostepny od razu po wejéciu w tryb programowania aby przej$¢ do pelnego wprowadzamy 80 do
CV#80 ( wprowadzamy adres 80 i dwukrotnie zmieniamy kierunek)

Krotkie programowanie

1.Wprowadzamy CV, ktére chcemy programowac jako adres i przestawiamy przelacznik kierunku, swiatta dwa razy migng
2.teraz wprowadzamy wartos¢ do wybranego CV i ponownie przestawiamy przelacznik kierunku (wprowadzamy 80 dla
wartoéci 0) Swiatla migna raz wskazujac ze mozna programowac kolejne CV albo wyjs¢ z trybu programowania przez
wylaczenie zasilania toréw_

Pelne programowanie :

Najprz6d wprowadzamy 80 dla wartosci 0

1.Wprowadzamy wartosci setek i dziesiatek numeru CV ktéry chcemy programowac¢ (np. dla CV#123 bedzie to 12) i
przestawiamy przelacznik kierunku- §wiatla migna dwukrotnie.

2. Wprowadzamy warto$¢ jednostek numeru CV ( w naszym przykladzie 03) i powtarzamy ruch przelacznikiem kierunku
Swiatla migna trzykrotnie

3. Wprowadzamy wartosci setek i dziesigtek warto$ci ktéra chcemy wpisa¢ i znowu ruch przelacznikiem kierunku
Swiatla migna czterokrotnie

4. Wprowadzamy warto$¢ jednostek wielkos$ci wpisywanej i ruch przelacznikiem kierunku

Swiatta migna raz informujac ze mozna programowac nastepne CV lub wylaczajac zasilanie zakonczy¢ programowanie.

12. Upgrade oprogramowania przy pomocy modulu MXDECUP

We wszystkich dekoderach ZIMO mozna aktualizowa¢ oprogramowanie przy uzyciu modutu MXDECUP ( lub MXDECUPU-
wersja z USB) Zamiast tego modutu mozemy sie postuzy¢ kompaktowym zestawem MX31ZL

Oprogramowanie mozna $ciggnac¢ ze strony www.zimo.at wraz z rowniez bezptatnym programem do aktualizacji ZST.

Do czasu wydania nowszej wersji ZST wersja 1.7.1 jest w wersji niemieckiej , a jej rozszerzenie mozna $ciagnac ze strony w
jezyku angielskim. Do aktualizacji potrzebna jest wersja podstawowa + ewentualnie rozszerzenie (nakladka angielska).

Po zainstalowaniu obu na komputerze mozemy pracowac w oparciu o angielskie rozszerzenie — program w wersji angielskiej
okreslany jest jako ZSP.

Urzadzenie MXDECUP wymaga zasilacza ( 12V, 300mA minimum) , jest ono dostepne w dwo6ch wersjach albo ze zlaczem
RS-232 albo z przejsciéwka USB, kable sa osobno oferowane.

Aktualizacji oprogramowania przeprowadzamy podigczajac odcinek toru do MXDECUP



http://www.zimo.at/

W odréznieniu do programowania CV, aktualizowanie oprogramowania nie zalezy od elementéw opornosciowych
podiaczonych do dekodera ( duza opornos¢ nie jest ani potrzebna ani tez nie utrudnia aktualizacje.)

Elementy oporno$ciowe w lokomotywie ktére nie sa podtaczone do dekodera moga stwarza¢ problemy w zwiazku z matym
natezeniem pradu na wyjsciu MXDECUP -150mA. Aktualizacja moze sie nie powie$¢ jezeli elementéw tych nie odtaczymy
lub nie wymontujemy dekodera z lokomotywy. Jezeli do dekodera jest podtaczony kondensator jako awaryjne Zrédlo zasilania
powinien by¢ réwniez podlaczony ditawik, inaczej dekoder nie bedzie generowac potwierdzen dla MXDECUP, program ZST
pozwala co prawda tak na tzw. $lepg aktualizacje ( bez potwierdzen) nie jest ten sposéb jednak zalecany.
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Pierwszym krokiem jest potaczenie MXDECUP z zasilaczem (zapali sie zielona dioda), nastepnie taczymy modut z
komputerem uzywajac kabla RS-232 (ewentualnie z przejsci6wka USB (dioda gasnie, druga réwniez sie nie pali).
Rozpoczyna sie proces aktualizacji przy pomocy programu ZST (zawsze nalezy uzywac najnowszej wersji).

Program jest czesto modyfikowany i trudno w zwiazku z tym opisywac szczeg6towo przebieg aktualizacji.

Po otwarciu programu jezeli nie nastgpi automatyczny wybor portu komputera musi zrobi¢ to recznie. Kolejne kroki to wybor
pliku aktualizacyjnego (Sciagniete pliki dotyczq aktualnych wersji wielu dekoderéw), inicjacja aktualizacji, weryfikacja i
zakoniczenie procesu. Program prowadzi nas przez poszczeg6lne etapy. W czasie przesylania danych do dekodera obie diody
migaja (zielona i czerwona) informujac o wysytaniu danych i otrzymywaniu potwierdzen. Diody gasng po zakonczeniu
aktualizacji. Jezeli z jakiegos powodu aktualizacja sie nie uda, co sygnalizuje program, mozemy ponowic¢ aktualizacje juz po 5
sekundach.
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