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1 SerDecF-TN / SerDecRF-TN

1.1 Software

1.2 Hardware

Servoantriebe aus dem (Schiffs- und Flugzeug-) Modellbau
sind hochgenaue und gerauscharme motorische Antriebe
mit hohem Drehmoment und genauer Positionierung des
Stellarms. Servoantriebe sind Massenware und deswegen
preiswert zu haben. Auch im Eisenbahnmodellbau sind
diese Antriebe einsetzbar. Man denke mal an automatische
Kupplungen fir Loks und Wagen, Schiebetlren, Ladeklap-
pen in Funktionsmodellen, Stromabnehmer aber natirlich
auch an Signale und an Weichen.

Der SerDecF-TN Decoder ist das Bindeglied zwischen der
Digitalsteuerung der Modellbahn nach DCC® Standards
und dem Modellbauservo.

e Komplette Konfiguration aller Decodereigenschaften
Uber CV?

e CVim Betrieb programmierbar (POM? / Operations
Mode Programming)

e CV am Programmiergleis lesen und schreiben (Service
Mode Programming)

e Uber CV einstellbare Stellgeschwindigkeiten vor/zuriick
und Endlagen

o NMRA*-kompatibel, versteht die gangigen DCC-
Telegramme flr Funktionsdecoder / Fahrzeugdecoder

¢ NMRA Adressierung von 1 — 127 (kurze Adressen) und

von 128 — 10240 (lange Adressen)

Speicherung der letzten Position

1 Servoantrieb pro Decoder

Elektrische Auflésung: ca. 1500 Schritte

Function Mapping FI (vorw./rickw.) und F1 - F12

Genauigkeit: mechanisch, abhangig vom eingesetzten

Servo

e Spart DCC-Digital-Strom, Servo wird nur wahrend des
Stellvorgangs versorgt.

ATMEL ATTiny Mikroprozessor

Einfacher kompakter Aufbau

Versorgung aus dem DCC-Schienensignal

Sehr einfacher Anschluss

Leicht zu montieren

Relais zur Herzstilickpolarisierung oder Riickmeldung
(nur SerDecRF-TN)

Dieses Produkt ist kein Spielzeug! Nicht empfohlen fur Kinder un-
ter 14 Jahren! Beachten Sie bitte alle Hinweise in dieser Be-
triebsanleitung. Bei unsachgemaliem Gebrauch besteht Feuerge-
fahr und Verletzungsgefahr durch funktionsbedingte Kanten und
Spitzen!
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2 Anschluss des Decoders

DCC-Gleis-
signal
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Die Klemmen J und K der Klemmleiste K1 werden an das
DCC Gleissignal angeschlossen. Die Polaritéat des Signals
spielt keine Rolle. Der 3-polige Stecker des Servos wird auf
die 3-polige Pfostenleiste K2 aufgesteckt. Der Servodeco-
der ist damit komplett installiert!

< /]

braun
ov | O| Servo ¢}
+5v (B fot
I O O

©OC)

(&}
[
o
(<]

Schwarz

1 K3

0660006

SerDecF-TN fvv

Abbildung 1 - Die Anschliisse des Servodecoders SerDecF-TN (Farben des Conrad Servos)

Achtung: nicht alle gangigen Servos verfligen Uber den gleichen

A

Stecker, bzw. haben dieselbe Steckerbelegung. Die 3 Sig-
nale, +5V, Impuls und Masse sind jedoch immer vorhan-
den. Alternative Farben sind Schwarz, Rot, Gelb oder
Schwarz, Rot, Weil3.
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Abbildung 2 - Die Adernfarben eines Futaba Servos

2.1 Anschluss SerDecRF-TN

Der SerDecRF-TN wird genauso wie der SerDecF-TN an-
geschlossen. Er verflugt jedoch zusatzlich noch Uber Relais
z.B. fur eine Umschaltung oder eine Rickmeldung sowie
eine dazu gehoérige 3-polige Klemmleiste K4. Der mittlere
Pol (2) der Klemmleiste ist der Gemeinsame. An diesem
Pol schliel3en Sie das gemeinsame Potenzial des Riick-
melde-Bausteins an.
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Abbildung 3 — Anschliisse des SerDecRD-TN

Steht das Servo in der Endstellung ,rot", ist Klemme 3 der
Klemmleiste K4 mit Klemme 2 verbunden. Ist die Endlage
~gran“ erreicht, wird Klemme 1 mit der gemeinsamen

Klemme K2 verbunden.
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Abbildung 4 - Die Variante SerDecRF-TN mit der Lage der Relais E1 und E2 und der Klemmleiste K4 .

2.2 Montage des Decoders
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Bei der Montage ist zu beachten, dass die metallisch lei-
tenden Teile des Decoders, wie Kuhlkérper, Komponenten
und Leiterbahnen nicht mit anderen metallischen Teilen in
Berihrung kommen.

Achtung: Eine BerUhrung des Decoders mit anderen spannungsfuh-

renden Teilen der Anlage, wie z.B. Schienen fuhrt zur Zer-
stérung des Decoders oder anderer Komponenten der An-

lage.

Unter der Anlagenplatte wird der Decoder mit 3 bzw. 4 klei-

nen Holzschrauben auf 8 mm Kunststoff Distanzhilsen be-

festigt.

Fur Verwendung im Freien muss der Decoder in eine wet-

terfeste Behausung eingebaut werden (z.B. in eine Loko-

motive, Wagen, Modellhaus oder in eine IP 67 Verteilerdo-

se aus dem Baumarkt).

2.3 Montage des Servos

Da das Servo Uber ein relativ groRes Drehmoment verfugt,
ist es in der Lage, auch grol3e und schwere Modelle zu
bewegen. Wird das Servo fir kleine, filigrane Modelle ein-
gesetzt, ist eine mechanische Begrenzung der Stellkrafte
vorzusehen. Gute Lésungen sind der Einsatz von Feder-
stahldrahten und Gummikupplungen. Nur mit solchen Mit-
teln lasst sich bei falscher Einstellung oder Fehlfunktion
des Servos eine Beschadigung des Modells vermeiden.

Stellschwelle
-

Langloch
/,
y 1
Trassenbrett Trassenbrett
O =
@ O O 0 i I
Servo’ () Servo S
Federstahldraht j

Abbildung 5 — Montage des Servoantriebs unter einer Weiche

Weichenantrieb: Ein Arm des Stellhebels wird soweit gekiirzt, dass sich das
Servo flach unter dem Trassenbrett der Anlage montieren
lasst. Unterhalb der Stellschwelle der Weiche wird ein
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Langloch gefrast oder gefeilt, so dass man mit einem Stahl-
draht die Stellschwelle von unten ungehindert in beide End-
lagen bringen kann. Der Stahldraht (0,3 — 0,5 mm) wird nun
wie dargestellt durch den Stellhebel gelegt. Eventuell ist
das untere Ende soweit zu kiirzen, dass der Draht vorge-
bogen in den Arm eingerastet werden kann. Das Servo
wird von Hand oder elektrisch in die Mittelstellung gebracht
und der Stellhebel mit dem Stelldraht nach oben montiert.
Das Ganze wird nun mit doppelseitigem Klebeband (Tep-
pichband) so unter dem Trassenbrett montiert, dass der
Federdraht durch das Loch in der Stellschwelle der Weiche
steckt. Die Weichenzungen sollten auf keiner Seite anlie-
gen. Das Servo kann nun erprobt werden. Ist der Hub zu
grof3, wird er vom Langloch und der Federkraft des Stell-
drahtes automatisch begrenzt. Ist der Hub zu klein errei-
chen die Zungen eine oder beide Endlagen nicht. In beiden
Fallen muss der Hub Uber die Servo-Endlagen (CV 52 —
CV 55 justiert werden.

Wenn alles nach Wunsch funktioniert, wird das Servo mit-
tels Bugel und Schrauben endgiiltig fixiert.

Signal/Modell
A

Trassenbrett

Trassenbrett
Federstahldraht

Ventilschlauch

Abbildung 6 — Montage des Servoantriebs unter einem Signal

Formsignale: Funktionsmodelle wie Signale werden oft tber vertikale

Stelldrahte bewegt. Mit der in Abbildung 6 gezeigten An-
ordnung kann das Servo auch die vertikale Bewegung ei-
nes Stelldrahtes ausfiihren. Um die auftretenden Krafte zu
begrenzen und damit das Modell zu schiitzen, wird eine
Gummikupplung eingebaut. Das kann z.B. ein ca. 5 mm
langes Stiick Ventilschlauch sein, durch das der Stelldraht
quer gesteckt wird. Das Servo wird mit seinem Federstahl-
draht langs in den Schlauch gesteckt. Beim Einbauen ist
die Lage des Servos von Bedeutung. Die gezeichnete An-
ordnung passt z.B. zu Viessmann Formsignalen, bei dem
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der Stelldraht nach obep gedrickt wird fur ,ROT" und nach
unten gezogen fur ,GRUN".

2.4 Steuerungsprinzip

Die Position des Stellarms / der Stellscheibe eines Servos
wird von der Dauer des Stellimpulses bestimmt. Der Stell-
impuls hat fur die Mittelstellung des Servos eine Dauer von
ca. 1,5 ms. Die Endlagen rechts und links entsprechen ei-
ner Impulsdauer von ca. 1 bzw. 2 ms. Der Steuerimpuls
wird alle 20 ms wiederholt. (Abbildung 7) In der Praxis wei-
chen die Werte von Hersteller zu Hersteller ab. So variiert
die Impulslange fir die Mittelage von 1,3 bis 1,6 ms. Die
Endlagen rechts und links werden von Impulslangen von
minimal 0,7 ms bis maximal ca. 2,2 ms bestimmt. Der Ser-
vodecoder kann im gesamten Bereich von 0,7 bis 2,2 ms
eingesetzt werden. Der gesamte Hub betragt ca.1,5 ms
entsprechend ca.180° mechanisch.

_‘ Endlage rechts T

—>|—|<—1ms

Mitte
—>|—|<—1 ,5 ms
Endlage links
b 2l
ms | -

-l
-t}

Abbildung 7 — Das Timing des Servosignals
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3 Haupteinstellungen des Decoders

Damit der Decoder angesprochen werden kann, benétigt
er eine Adresse. Ab Werk ist er auf die Lokomotivadresse
3 eingestellt. Alle Adressen zwischen 1 und 10240 sind
gultige Adressen. Die Ublichen DCC Zentralen behandeln
die Lokadressen von 1 bis 127 wie ,kurze“ Adressen, ob-
wohl sie auch im Bereich der langen Adressen passen
wirden. Die Adressen 128 — 10240 kdnnen nur Uber ,lan-
ge Adressen” angesprochen werden. Die 5-stelligen Ad-
ressen 10000 — 10240 kdnnen bei einigen Zentralen nicht
verwendet werden (weil auf dem Display dafir zu wenig
Platz ist).

Die Lokadresse 0 wird nicht verwendet.

Um den Servodecoder fiir seine Aufgaben vorzubereiten,
mussen Daten wie die Adresse, die Stellgeschwindigkei-
ten sowie die Endlagen eingestellt und im Decoder ge-
speichert werden. Diese Daten sind in so genannten Kon-
figurationsvariablen (engl. Configuration Variable = CV)
dauerhaft hinterlegt. Man kann den Inhalt dieser Variablen
auf 2 Wege verandern; auf dem Programmiergleis oder
im eingebauten Zustand auf dem normalen Gleis. Schau-
en Sie in der Bedienungsanleitung lhrer DCC-Zentrale
nach, welche Schritte fur eine entsprechende Program-
mierung eines Funktionsdecoders erforderlich sind.

3.1 CV-Programmierung des Decoders

Am Programmiergleis Der Decoder kann am Programmiergleis ausgelesen und
um- bzw. vorkonfiguriert werden.

Achtung Der Decoder kann nur programmiert, d.h., gelesen oder
geschrieben werden, wenn Sie vorher die in CV 16 abge-
/|\ legte Decoder ID in CV 15 schreiben. Dadurch wird ver-
i mieden, dass bei Mehrdecoderbetrieb (mehrere Decoder
auf einer Lokadresse) alle Decoder gleichzeitig reagieren
und deswegen Informationen verlieren oder falsche In-
formation speichern. Die Einstellung ab Werk ist 0 in
CV 15und 0in CV 16.

Am Hauptgleis Der SerDecF-TN lasst sich auch im eingebauten Zustand
jederzeit online umkonfigurieren. Dadurch kann man sich
die Programmierung auf dem Programmiergleis und / o-
der das Ausbauen bzw. den Gang in/unter die Anlage er-
sparen. Sogar eine online Anderung der Adresse ist er-
laubt.
Auf der Zentrale wird dazu die Betriebsart ,Decoder Pro-
gramming on the Main“ = ,, POM* aktiviert. Damit der De-
coder beschrieben werden kann, wird in CV 15 die Deco-
der-ID (siehe CV 16) eingetragen.
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3.2 Einstellung der Endlagen

Achtung:

CV-Programmierung:

Beispiel:

Beispiel:

Wie auch bei der Einstellung der Adresse des Servos gibt
es hier 2 Methoden: Einstellung der Endlagen tiber CV am
Programmiergleis oder Einstellung der Endlagen im einge-
bauten Zustand am Hauptgleis

POM fir Funktionsdecoder ist aufgrund der unterschiedli-
chen Adressierungsart nicht mit POM fir Zubehérdecoder
identisch. Die meisten Zentralen beherrschen nur ,POM*
fur Fahrzeug-, bzw. Funktionsdecoder.

Genauso, wie Sie bei einem Fahrzeugdecoder CV veran-
dern, kénnen Sie es auch bei dem vorliegenden Servode-
coder tun. Der Servodecoder wird dazu Gber K1 mit dem
Programmiergleis verbunden. Schalten Sie nun lhre Zent-
rale in Programmiermodus. Sie kénnen jetzt alle Variablen
auslesen und natdrlich auch beschreiben.

Wenn der Decoder bereits in der Anlage eingebaut wurde,
kann er auch mittels POM Programmierung nachtréglich
neu konfiguriert werden. Das Auslesen von CV funktioniert
bei POM allerdings nicht.

Die Konfigurationsvariablen CV 52 bis CV 55 bestimmen
die Endlagen fur das Servo. Intern benutzt der Decoder zur
Berechnung der Impulslange 16-Bit Werte, mit denen der
Anfangszeitpunkt und der Endzeitpunkt des Servoimpulses
festgelegt werden. Die Auflosung der Impulszeit betragt
1lus. Um die aulRerste rechte Endlage einzustellen, wird ei-
ne theoretische Impulslange von 1 ms = 1000us bendétigt,
die intern mit der Zahl 1.000 gerechnet wird. Um diese Zahl
darzustellen, werden 2 Byte®, bzw. 2 CV benétigt.

CV 52 enthalt das niederwertige Byte, oder LSB® der Im-
pulsdauer fur die rechte Endlage. Es ist der Divisionsrest
von der Impulsléange geteilt durch 256:

Sie mdchten 1000us (1,00 ms) als Position rechts festle-
gen:

LSB = 1000 MOD 256 =232 -> CV 52 =232

CV 53 enthélt das MSB’, das wie folgt gerechnet wird:
Das ganzzahlige Ergebnis der Division der Impulsdauer
durch 256.

Das gleiche Beispiel wie oben:

MSB =1000/256=3 -> CV53=3

Am einfachsten ist die Umrechnung mit dem Windows Ta-
schenrechner:

Sie geben 1000 ein, driicken die Taste ,Mod" und geben
dann 256 ein. SchlieRen Sie ab mit Enter oder der Taste
,= und lesen Sie die 232 ab. Das ist das LSB und geht in
CV 52.

10
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Geben Sie wieder 1000 ein und dividieren durch 256. Las-
sen Sie vom Ergebnis die Nachkommastellen weg und tra-
gen Sie das so gefundene Ergebnis 3 in die CV 53 ein.

Falls Sie mit 1000 nicht die gewtinschte Endlage rechts er-
reichen, probieren Sie einen kleineren Wert fur eine Dre-
hung nach Rechts (in Uhrzeigersinn) oder einen gréf3eren
Wert fur eine Drehung nach links (gegen Uhrzeigersinn).
Normale Werte fir die Endlage rechts kénnen je nach Her-
steller zwischen ca. 700 und 1300 schwanken.

Genauso wie mit der rechten Endlage verfahren Sie auch
mit der Einstellung der linken Endlage. Um die &uRerste
linke Endlage einzustellen, wird eine theoretische Impuls-
lange von 2,2 ms = 2200us bendtigt, die intern mit der Zahl
2200 gerechnet wird. Sinnvolle Werte fur die linke Endlage
liegen im Bereich von 1200 bis ca. 2200. Schreiben Sie
das niederwertige Byte in CV 54 und das hoherwertige in
CV 55.

Die so festgelegten Endpunkte werden sofort dauerhaft im
EEPROM? des Decoders gespeichert.

11
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3.3 Ricksetzen auf Werkseinstellung

CV-Programmierung: Durch die Eingabe einer Null als Lokadresse (CV 1 =0
UND CV 29, Bit 5 = 0 bei kurzen Adressen oder CV 17 =0
und CV 18 =0 und CV 29, Bit 5 = 1) stellt sich der Decoder
wieder auf die urspriinglichen Werkseinstellungen zuriick.

Cv
Cvl
CVv5
CV o6
CV 15
CV 16
Cv 17
CvV 18
CV 29

CVv 30
CV 33
Cv 34
CV 35
CV 36
CvV 37
CV 38
CV 39
CVv 40
Cv41l
Cv 42
CVv 43
Cv 44
CV 45
CV 46
Cv sl

CvV 52
CV 53
Cv 54
CV 55
CV 56

Die Werkseinstellungen sind:

Werkseinstellung

NOOOOUIUTWw

[oNecNeoloNoNoNoloNololoNol NolNoNe]

4

176 LSB von 1200
4 MSB von 1200
64 LSB von 1600
6 MSB von 1600
25

Bedeutung

Kurze Adresse = 3
Stellgeschwindigkeit 5 ps/20ms
Stellgeschwindigkeit negativ 5ps/20ms
Decoder Unlock ID

Decoder ID

Lange Adresse (hdherwertiges Byte)
Lange Adresse (niederwertiges Byte)
Decoderkonfiguration #1

(28/128 Stufen, kurze Adresse)
Fehlerinformation

Function Mapping FI (vorwérts)
Function Mapping FI (rickwarts)
Function Mapping F1

Function Mapping F2

Function Mapping F3

Function Mapping F4

Function Mapping F5

Function Mapping F6

Function Mapping F7

Function Mapping F8

Function Mapping F9

Function Mapping F10

Function Mapping F11

Function Mapping F12
Decoderkonfiguration #2
(Dauerbetrieb und 2 Geschwindigkeiten aus)
Position Servo rechts LSB (1,1 ms)
Position Servo rechts MSB

Position Servo links LSB (1,4 ms)
Position Servo links MSB
Nachstellzeit 25 x 20 ms =0,5 s

Tabelle 1 Werkseinstellungen des Decoders

12
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4 Mehrdecoderbetrieb

Decoder ID:

Freigabe Uber CV 15

Decoderschreibschutz

Anmerkungen:

Der SerDecF-TN lasst sich zusammen mit anderen Deco-
dern nach NMRA Norm in einem Fahrzeug auf einer Fahr-
zeugadresse betreiben. Trotzdem kann jeder kompatibler
Decoder individuell programmiert werden, ohne ihn aus
dem Fahrzeug auszubauen.

Damit das funktioniert, muss jeder Decoder neben der ge-
meinsamen Fahrzeugadresse noch eine 2. Kennung oder
Identitét besitzen. Diese Decoder ID wird bei jedem betei-
ligten Decoder in die CV 16 eingetragen. Giiltige Decoder
ID liegen zwischen 1 und 7.

Um beim Programmieren (egal ob im Betrieb oder am Pro-
grammiergleis) einen Decoder aus der Gruppe auszuwéah-
len wird die gewlinschte Decoder ID in CV 15 geschrieben.
Das wird zwar von allen Decodern angenommen, aber nur
einer der Decoder hat auch dieselbe ID in CV 16.

Nur dieser Decoder fuhrt alle Programmierbefehle aus, alle
anderen sind wegen der unterschiedlichen IDs in CV 15
und CV 16 geschitzt und verwerfen alle Programmierbe-
fehle aul3er fur CV 15.

Natuirlich kann auch ein einzelner SerDecF-TN gegen un-
beabsichtigtes Uberschreiben von CVs geschiitzt werden.
Geben Sie einfach in CV 16 einen Wert zwischen 1 und 7
ein.

So lange wie in CV 15 und CV 16 unterschiedliche Ken-
nungen stehen, ist der Decoder gegen Uberschreiben von
CVs geschitzt (auBer CV 15). Wenn der Decoder wieder
programmiert werden soll, geben Sie in CV 15 die Kennung
aus CV 16 ein.

e Eine 0in CV 16 schaltet den Schutz komplett aus.

¢ Nicht alle Decoder aller Hersteller verwenden diesen
genormten Mechanismus.

e Der NMRA Schutzmechanismus ist aktuell auf 7 Deco-
dern pro Fahrzeugadresse beschrankt.

e Sehen Sie auch die Erlduterungen zu den CV 15 und
16.

13
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5 Die Configuration Variables (CV)

Folgende Konfigurationsvariablen sind fir den UniDecF-TN
definiert:

CV 1 enthalt die kurze Lokomotivadresse oder Fahrzeug-
adresse im Bereich von 1 - 127. Bei der bei DCC verwen-
deten Adressierung kénnen bis zu 10240 Decoder ange-
sprochen werden. Wir unterscheiden dabei zwischen kurze
Adressen (1 - 127) und lange Adressen 128 — 10240. Fur
die kurze Adresse wird ein Byte in CV 1 verwendet, die
lange Adresse bendtigt 2 Bytes in CV 17 und CV 18. Wel-
che Adressierungsform der Decoder verwendet, wird in
CV 29, Bit 5 festgelegt. Eine ,,0" in diesem Bit veranlasst
den Decoder dazu, die kurze Adresse aus CV 1 zu ver-
wenden.

CV 5 bestimmt die Stellgeschwindigkeit des Servo. Die
Stellgeschwindigkeit ist die Veranderung der Impulsbreite
in einer 20 ms Servoperiode. Sie wird ausgedrtckt in pus
pro 20 ms Periode. Gultige Werte liegen zwischen 1 und
50. Bei Eingabe von hoheren Werten als 50 begrenzt der
Decoder die Geschwindigkeit intern auf 50 us/20 ms. Die-
ser Wert liegt weit Gber der maximalen Geschwindigkeit
handelsublicher Servos.

CV 6 bestimmt die Stellgeschwindigkeit des Servo in nega-
tiver Richtung, nur wenn in CV 51, Bit 3 eine ,1* geschrie-
ben wird. Sonst wird der Wert aus CV 5 verwendet. Giiltige
Werte liegen zwischen 1 und 50. Bei Eingabe von hdheren
Werten als 50 begrenzt der Decoder die Geschwindigkeit
intern auf 50 ps/20 ms.

CV 15 dient zum Schutz des Decoders gegen unbeabsich-
tigtes Uberschreiben der CV. Dies ist dann wichtig, wenn
der SerDecF-TN parallel mit anderen Fahrzeug- bzw. Funk-
tionsdecodern auf derselben Adresse betrieben wird.

Wenn Sie vermeiden moéchten, dass der SerDecF-TN Pro-
grammierbefehle (POM oder Programmiergleis) fir den ei-
gentlichen Fahrzeugdecoder auf derselben Adresse entge-
gennimmt, geben Sie in CV 16 eine Kennzahl ein (z.B. 7)
und in CV 15 eine 0. Nur wenn in CV 15 ebenfalls eine 7
steht, fuhlt sich der SerDecF-TN angesprochen und fuhrt
die Programmierbefehle, die an seine Adresse gerichtet
sind, aus.

14




SerDecF-TN

Achtung:

Die Vorgehensweise am Programmiergleis wéare also wie

folgt:

e Sie Stellen das Fahrzeug mit dem Fahrzeugdecoder
und dem SerDecF-TN auf das Programmiergleis.

e Sie gebenin CV 15 die ID des SerDecF-TN ein. Dieser
Wert wird von beiden Decodern tlbernommen. CV 15
ist die einzige Konfigurationsvariable, die immer ge-
schrieben werden kann.

e Da der Lokdecoder eine andere ID (z.B. 1in CV 16)
hat, fuhlt er sich nicht mehr angesprochen.

e Der einzige Decoder, der die Programmierbefehle aus-
fuhrt, ist der SerDecF-TN

Falls der eigentliche Lokdecoder oder andere Funktionsde-
coder nicht Gber diesen Schutzmechanismus mit CV 15
und CV 16 verfiigen, kdnnen Sie nur den SerDecF-TN,
nicht aber die anderen Decoder schitzen. Alle Program-
mierbefehle, die Sie an den SerDecF-TN richten werden
dann vom normalen Fahrzeugdecoder ebenfalls ibernom-
men. Kann das nicht toleriert werden, sollten Sie die Deco-
der ausbauen und separat programmieren (am Program-
miergleis) oder alle Decoder unter verschiedenen Adressen
betreiben.

CV 16 enthalt die so genannte Decoder ID und dient mit
CV 15 zum Schitzen des Decoders gegen unbeabsichtig-
tes Uberschreiben seiner CV. CV 16 enthalt dazu eine
Kennzahl oder Decoder ID, eine Zahl zwischen 1 und 7.
Dies wirde es lhnen erlauben auf einer Adresse bis zu 6
Funktionsdecoder und einen Fahrzeugdecoder zu betrei-
ben. Der SerDecF-TN akzeptiert Programmierbefehle (Le-
sen und Schreiben) nur, wenn in CV 15 dieselbe ID Num-
mer steht, wie in CV 16.

Eine 0 in CV 16 schaltet den Schutzmechanismus komplett
aus.

CV 17 und CV 18 enthalten die lange Decoderadresse.
Diese Adresse wird vom SerDecF-TN verwendet, wenn

CV 29, Bit 5 = 1. Bei der hier verwendeten so genannten
langen Adresse, kdnnen Decoder mit Adressen von 128 bis
10240 angesprochen werden. Die komplette Adresse um-
fasst daher 2 Bytes und muss auf 2 Konfigurationsvariablen
aufgeteilt werden. CV 17 enth&lt den hoherwertigen Ad-
ressanteil und kann Werte von 192 — 231 annehmen.

CV 18 enthalt die 8 niederwertigen Bits und kann Werte im
Bereich von 0 bis 255 annehmen.

Die Werte fir CV 17 und CV 18 lassen sich wie folgt aus
der gewiinschten Lokadresse ableiten:

CV 17 = ganzzahliges Ergebnis (Lokadresse / 256) + 192
CV 18 = Lokadresse — (CV 17 * 256) oder der Divisionsrest
von Lokadresse / 256

CV 29 Konfiguration des Decoders. In dieser Variablen ha-
ben die einzelnen Bits eine Bedeutung:
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Bedeutung Vorein- | Wert
stellung
Bit 0 | Wird nicht verwendet 0 1
Bit 0 | 0 = Decoder/Fahrzeug verwendet 14 oder 27 Fahrstufen 0 2
1 = Decoder/Fahrzeug verwendet 28 oder 128 Fahrstufen
Bit 2 | reserviert (nur lesen) 0 4
Bit 3 | reserviert (nur lesen) 0 8
Bit4 | reserviert (nur lesen) 0 16
Bit5 | 0 =Kurze Lokadresse (CV 1) ist aktiv, 0 32
1 = Lange Lokadresse (CV 17 + CV 18) sind aktiv
Bit 6 | reserviert (nur lesen) 0 64
Bit 7 | reserviert (nur lesen) 0 128

Tabelle 2 — Bedeutung der Bits in CV 29

CV 30 Fehlerspeicher, enthalt den letzten Fehler des De-
coders.

Madgliche Fehler sind:

1 = Service Mode Bit Befehl xxxx 00xx existiert nicht

2 = Befehl wird nicht genutzt

3 = Dekodierfehler

4 = Unbekannter enhanced Befehl

5 = Main Track Programming Cmd xxxx 00xx existiert nicht

CV 33 — CV 46 Function Mapping nach NMRA. Mit ,Functi-
on Mapping" ist die Zuordnung der Ausgéange (beim Ser-
DecF-TN: des Servos) zu den auf der Zentrale vorhande-
nen Funktionstasten gemeint. Die meisten Zentralen verfi-
gen uber die Funktion O (oder FI, I=Licht), mit der man die
richtungsabhéngige Beleuchtung des Fahrzeuges einschal-
tet. Daneben gibt es meistens die Tasten F1 - F4 und
manchmal auch noch, direkt oder etwas versteckt F5 — F8.
Mit diesen Funktionstasten kann man zusétzliche Funktio-
nen wie Rauchgenerator, Kupplung, Innenbeleuchtung,
Sound, usw. ein- und ausschalten. Damit sie entscheiden
kénnen, auf welche Taste(n), der SerDecF-TN reagiert,
mussen Sie das in diesen CVs angeben. Da es nur einen
Ausgang gibt, ist das Mapping relativ einfach. Der Ausgang
liegt bei allen CVs auf Bit 0 (=Wertl). Fir jede Funktion gibt
es eine eigene CV. Mochten Sie dass bei eingeschalteter
Fahrzeugbeleuchtung und Vorwartsfahrt der Decoder
schaltet, geben Sie in CV 33 eine 1 ein. Soll der Decoder
bei Ruckwartsfahrt und aktiver Frontbeleuchtung schalten,
dann geben Sie in CV 34 eine 1 ein. Soll der Decoder bei
Vor- und Riuckwartsfahrt und eingeschalteter FO durch-
schalten, geben Sie in CV 33 und in CV 34 jeweils eine 1
ein. Damit kénnten Sie z.B. eine Ture oder Klappe Dauer-
haft schlie3en, ohne dafiir eine Funktionstaste opfern zu
mussen.

Wollen Sie dagegen den SerDecF-TN mit einem der Tas-
ten F1 — F12 schalten, geben Sie in CV 35 - CV 46 eine 1
ein. Auch hier kbnnen Sie mehrere Funktionstasten fir den
einzelnen Servo am SerDecF-TN verwenden, indem Sie
die 1 in mehrere CV eintragen.
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CV 51 enthalt eine Bitmaske, die weitere Eigenschaften
des Decoders festlegt.

CV 51, Bit 2 Mit dem Bit 2 kann ein Dauerimpuls auf das
Servo gegeben werden. Damit wird verhindert, dass exter-
ne Kréfte das Servo in seinen Endlagen ungewollt verstel-
len. Das Servo verbraucht dabei allerdings dauernd mehr
Strom als bei abgeschaltetem Impuls.

CV 51, Bit 3 Wird Bit 3 =1 gesetzt, verwendet der Decoder
fur die Fahrten in positive Richtung den Geschwindigkeits-
wert aus CV 6 und fur die Fahrten in negative Richtung den
Geschwindigkeitswert aus CV 6. Ist das Bit 3 = 0, dann
wird fUr beide Richtungen der Geschwindigkeitswert aus
CV 5 verwendet.

CV 51, Bit 6 wird intern verwendet und muss immer ge-
setzt sein und gesetzt bleiben!

CV 52 — CV 55 enthalten die Endlagen links und rechts des
Servos.

Cv Bedeutung

CV 52 | niederwertiges Byte der Endlage rechts
CV 53 | h6éherwertiges Byte der Endlage rechts
CV 54 | niederwertiges Byte der Endlage links
CV 55 | h6herwertiges Byte der Endlage links

Tabelle 3 Die CV 52 bis 55 fiir die Endlagen

Der gesamte Verfahrweg des Servos liegt in einem Zeitbe-
reich von ca. 0,7 bis 2,2 ms Impulsbreite. Bei einer internen
Auflésung von 1ps missen die zu programmierenden Wer-
te fUr die Endlagen also zwischen 700 (700 ps) fur die End-
lage rechts und 2200 fir die Endlage links liegen. So kann
das Servo theoretisch 1500 verschiedene Positionen an-
fahren.

Ein Beispiel fir die Berechnung der CVs fiir die Endlagen
finden Sie in Kapitel 3.2 auf der Seite 10.

CV 56 enthalt die Nachlaufzeit des Servos in 20 ms Inkre-
menten. Die Grundeinstellung betragt 0.5 s (25 Inkremen-
te). Wahrend dieser Zeit bleibt der Servoimpuls erhalten
und wird dem Servo die Gelegenheit gegeben, einen even-
tuellen Nachlauffehler auszugleichen.
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6 Kurzubersicht CV des SerDecF-TN

CVvV Beschreibung Ab Anmerkung / Wertebereich
Werk
1 Kurze Adresse des Decoders 3 1-127 (CV 29,Bit5=0)
2-4 Nicht benutzt 255
5 Stellgeschwindigkeit + und - in ys / 20 ms 5 1-50
6 Stellgeschwindigkeit - in us /20 ms 5 1-50
7 Softwareversionsnummer 10 (V 1.2 nur Lesen / updatefahig)
8 Herstellerkennung 24 24 MoBaTron.de (nur lesen)
9-14 Nicht benutzt 255
15 Unlock ID (Kennzahl zum Aufheben der Schreibsperre) | 0
16 Decoder ID ( Kennzahl des Decoders) 0
17 Lange Lokadresse (hdherwertiges Byte) 5 Bei Verwendung langer Adresse
18 Lange Lokadresse (niederwertiges Byte) 225 CV 29, Bit 5 = 1 setzen!!
19-28 Nicht benutzt 255
29 Konfiguration des Decoders #1 2 0-255
Bit 1 = 0 14/27 Fahrstufen
Bit 1 =1 28/128 Fahrstufen
Bit 5 = 0 Kurze Adresse (CV 1)
Bit 5 =1 Lange Adresse (CV 17 + CV 18)
30 Fehlerspeicher 0 0 — 255 (nur lessen)
31-32 Nicht benutzt 255
33 Functionsmapping Fl vorwérts 25
34 Functionsmapping Fl rickwérts 10
35 Functionsmapping F1 1
36 Functionsmapping F2 0
37 Functionsmapping F3 0
38 Functionsmapping F4 0
39 Functionsmapping F5 0
40 Functionsmapping F6 0
41 Functionsmapping F7 0
42 Functionsmapping F8 0
43 Functionsmapping F9 0
44 Functionsmapping F10 0
45 Functionsmapping F11 0
46 Functionsmapping F12 0
47 - 50 Nicht benutzt 255
51 Konfiguration des Decoders #2 64 Erlaubte Werte 64, 68, 72 oder 76
Bit 2 = 0 Abschalten des Impulses in den Endlagen 0 0
Bit 2 = 1 Servoimpuls ist immer aktiv 4
Bit 3 = 0 Geschwindigkeit +/- aus CV 5 0 0
Bit 3 = 1 Geschwindigkeit + aus CV 5, - aus CV 6 8
Bit 6 = 1 immer 1, bitte nicht verandern! 1 64
52 Endlage rot, niederwertiges Byte 176
53 Endlage rot, hherwertiges Byte 4 Endlage 1200us
54 Endlage grun, niederwertiges Byte 64
55 Endlage griin, héherwertiges Byte 6 Endlage 1600us
56 Nachlaufzeit in 20 ms Perioden 25 25x20ms =0,5s (0 —255)
57 — 124 | Nicht benutzt 255
125 Speicher fir letzte Stellung des Servos 2 Nur lesen
126 Herstellungsdatum Tag 1 1-31
127 Herstellungsmonat 3 1-12
128 Herstellungsjahr 7 7 = 2007

Tabelle 4 - Ubersicht der CV fir den NMRA-kompatiblen Funktionsdecoder SerDecF-TN
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6.1 Technische Daten

Eingangsspannung 12-24V (DCC-Gleisspannung)
Stromaufnahme Servo max. 500 mA

Leerlaufstrom SerDecF-TN max. 25 mA

Leerlaufstrom SerDecRD-TN max. 50 mA

Versorgungsspannung Servo 5,0-55V

Abmessungen 35X 36 Xx23 mm

Adressen 1-127(CV 1) 128 —10240 (CV 17/18)

Tabelle 5 — Technische Daten des Servodecoders SerDecF-TN

7 Glossar

'bcc
Zcv
pPOM
* NMRA
° Byte

®LsB
"MSB
8 EEPROM

Digital Command Control, Digitalsteuerung

Configuration Variable = Konfigurationsvariable

Programming On the Main, Hauptgleisprogrammierung

National Model Railroad Association

Binare Informationseinheit, besteht aus 8 Bit. Kann dezimale Werte im
Bereich von 0 — 255 darstellen.

Least Significant Byte — niederwertiges Byte

Most Significant Byte — h6herwertiges Byte

Electrically Erasable and Programmable Read Only Memory — elektrisch
I6schbarer und wiederbeschreibbarer, nullspannungsfester Speicherbau-
stein
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