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Dieser Steckverbinder ist  . . . 
beim MX69L, MX69S nicht vorhanden, 

beim MX690S verkürzt (10-polig) vorhanden, 
beim MX69V, MX690V wie abgebildet  vorhanden. 
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Im Lieferumfang: MX69x, Bandkabel 0,5 m. ĂPfostenverbinderñ (Steckverbinder in Schneidklemm-
technik) zur Selbst-Montage am Bandkabel per Schraubstock; einige 3K3 - SMD-Widerstände (be-
schriftet mit Ă332ñ) zum Einstellen der Niederspannung (nur MX69V, MX690V). 

Eine gedruckte Betriebsanleitung gehört nicht zum Lieferumfang eines einzelnen Decoders; einige 
Exemplare werden bei Lieferungen an Fachhändler kostenlos beigelegt, sonst auf Anforderung ge-
gen Kostenbeitrag erhältlich. Kostenloses Download (pdf) aller Betriebsanleitungen - www.zimo.at  

 

HINWEIS: 

ZIMO Decoder enthalten einen Mikroprozessor, in welchem sich eine Software befindet, deren Version aus den Konfigurationsvari-
ablen CV # 7 (Versionsnummer), und CV # 65 (Subversionsnummer) ausgelesen werden kann. 

Die aktuelle Version entspricht möglicherweise nicht in allen Funktionen und Funktionskombinationen dem Wortlaut dieser Betriebs-
anleitung; ähnlich wie bei Computerprogrammen ist wegen der Vielfalt der Anwendungsmöglichkeiten eine vollständige herstellersei-
tige Überprüfung nicht möglich. 

Neue Software-Versionen (die Funktionsverbesserungen bringen oder erkannte Fehler korrigieren) können nachgeladen werden; 
das Software-Update der ZIMO Decoder ist auch vom Anwender selbst durchf¿hrbar; siehe dazu Kapitel ĂSoftware-Updateñ. 

Selbst durchgeführte Software-Updates sind kostenlos (abgesehen von der Anschaffung des Programmiergerätes), Update- und 
Umbau-Maßnahmen in der ZIMO Werkstätte werden im Allgemeinen nicht als Garantiereparatur ausgeführt, sondern sind in jedem 
Fall kostenpflichtig. Als Garantieleistung werden ausschließlich hardwaremäßige Fehler beseitigt, so ferne diese nicht vom Anwen-
der bzw. von angeschlossenen Fahrzeug-Einrichtungen verursacht wurden. Update-Versionen siehe www.zimo.at ! 

AUSGABEN 

 
Provisorische Ergänzung Sound-Programm   2006 11 18 

2007 01 30 
SW-Version 15: erste Diesel-Edition  2007 01 30 

Neue Beschr. Function mapp.  2007 06 21 
Decoder mit Enhancement-Platine  2007 08 10 

SW-Version 17  ---- 2007 11 01 
2007 12 15 
2008 01 30 
2008 02 15 

SW-Version 18 ---- 2008 04 04 
MX69, 690: SW-Version 20 ---- 2008 07 15 

SW-Version 20.104 ---- 2008 10 18 
2008 11 16 
2009 02 20 

SW-Version 25.1 ---   2009 08 01 
SW-Version 26.0 ---   2009 09 26 

CV-Ergänzungen (Sound Mute, Dampfschlag-Häuf., -Ventilator) ---   2010 03 01 

 

 

    An diesem Kondensator 
    ist der Sound Decoder MX690 
    vom MX69 zu unterscheiden ! 

  SUSI 

Schraubklemme für Schiene, Motor 
Energiespeicher-Anschluss 

Der Kühlkörper ist 

immer vorhanden, außer bei MX69L ! 

Haupt-Steckverbinder 

Servo-Anschlüsse 

2004 11 20 
2004 12 01 
2004 12 20 
2005 01 25  SW -Version 6: Servo-Ansteuerung: 
2005 05 15 
2005 06 05 
2005 07 20  SW-Version 8: ABC, Simul. Achsdet. , km/h-Regelung, u.a. 
2005 08 18  SW-Version 9: Konst. Bremsweg, diverse Korr 
2006 01 03  SW-Version 10: Teilautom. Param der Motorregelung, CV s # 9, 56: 
2006 05 15  SW-Version 13: Verbesserungen Regelung, ABC,    
2006 06 20             Echtdampfbetrieb, Funktionszuordnungen        
2006 08 10  Gemeinsame Betriebsanleitung MX69 und MX690    

2006 08 20 
2006 09 10 
2006 09 25 
Provisorische Ergänzung Sound-Programm  --- 2006 11 18 
2007 01 30 

 

http://www.zimo.at/
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1. Typen - Übersicht  

Die Decoder der  MX69 - und MX690 - Familien sind zum Einbau in Triebfahrzeuge der Spuren 0, 1 
und 2 (also Großbahnen) und ähnlicher Baugrößen (u.a. LGB) vorgesehen. Sie sind gleichermaßen 
geeignet für Lokomotiven mit Standardmotoren als auch für solche mit Glockenankermotoren 
(Faulhaber, Maxxon, Escap u.a.). 

Der MX69 arbeitet nach dem genormten NMRA-DCC-Datenformat, und sind daher einsetzbar so-
wohl im Rahmen des ZIMO Digitalsystems als auch mit DCC Fremdsystemen verschiedenster Her-
steller, und auch nach dem MOTOROLA - Protokoll, also einsetzbar mit Märklin-Systemen. 

. 

MX69L 

Low cost Typ innerhalb der MX69 - Familie; gegenüber der Standardausfüh-
rung MX69S leicht reduzierte Belastbarkeit durch Wegfall der Kühlkörper, au-
ßerdem nur 4 Funktionsausgänge und Wegfall der Schraubklemmen (Anschluss 
nur über Stiftleiste). Funktionell identisch mit MX69S (gleiche Software). 

ACHTUNG: Besondere Vorsicht beim Einbau notwendig, da Platine unge-
schützt (im Gegensatz zu anderen Typen, wo die Kühlkörper eine beidseitige 
Abdeckung bilden) 

TYPISCHE ANWENDUNG: für Spur-0 Loks oder (zusammengesteckt mit Adap-
ter-Platine) LGB-Loks als Ersatz für den LGB Original-Decoder. 

MX69S 

Die MX69 Standardausführung, Gesamt- bzw. Motorstrom 3 A, 8 Funk-
tionsausgänge, Anschlussmöglichkeit und Steuerung des externen  
Energiespeichers MXSPEIG, 4 Spezialausgänge für 4 Servo-Antriebe.   

TYPISCHE ANWENDUNG: alle Fahrzeuge, wo keine der speziellen Fähigkei-
ten des MX69V erforderlich. 

MX69V 

Vollausbau der MX69 - Familie, belastbar bis 5 A (mit Wärmekontakt zu exter-
nem Metallteil), 14 Funktionsausgänge,  3 Schalteingängen (Reed-Kontakte 
u.ä.), mit Niederspannung (standardmäßig auf  6,8 V eingestellt, durch Beseiti-
gung eines Widerstandes auf 1,5 V umstellbar) für Lämpchen und andere Funk-
tionseinrichtungen, Ein-/Ausgänge für Infrarot-Kommunikation mit ortsfesten 
Einrichtungen (Gegenstelle meistens ZIMO Magnetartikel-Decoder, z.B. MX82).   

TYPISCHE ANWENDUNG: Leistungsstarke (òstromfressendeò) oder mit vielen 
anzusteuernden Funktionseinrichtungen ausgestattete Loks, Fahrzeuge mit 
Niedervoltlämpchen und/oder Geräusch-Modulen. 

MX690S 
Wie MX69S, jedoch mit  Sound , also Gesamt- bzw. Motorstrom 3 A, 8 Fun-

ktionsausgänge, 4 Spezialausgªnge f¿r Servoôs, usw. 

MX690V 
Wie MX69V, jedoch mit Sound , also belastbar bis 5 A (mit Wärmekontakt 

zu externem Metallteil), 14 Funktionsausgänge, 3 Schalteingänge, Niederspan-
nung für Funktionen, usw. 

 
   Versionen mit Enhancement-Platine siehe Kapitel ĂMX69, MX90 mit Enhancement-Platineñ 

 

2. Aufbau und technische Daten 

Der  MX69x (MX690x) ist auf einer doppelseitig bestückten Platine aufgebaut. Diese ist (mit Aus-
nahme des MX69L mit einem Pertinax-Schutzplättchen) beidseitig durch Kühlkörper abgedeckt. Die 
Außenanschlüsse für Schiene und Motor werden von einer 4-fach-Schraubklemme gebildet, für die 
Funktionsausgänge steht eine 16-polige Stiftleiste zur Verfügung.  

In der Ausführung MX69V (MX690V) ist die zweite 16-polige Stiftleiste für weitere Funktions-Aus-
gänge, Spezialausgänge, Schalteingänge (beim MX690 auch für den Lautsprecher) vorhanden. 

T E C H N I S C H E   D A T E N                           FAHREN und FUNKTIONEN 

Fahrspannung auf der Schiene  ..................................................................................  12 - 24 V ***) 
Maximaler Dauer-Motorstrom = maximaler Dauer-Summenstrom  MX69L  .................................  2 A 
                                                                         MX69S (MX690S)  ...............................................  3 A 
                                                                         MX690S (MX690V)  ...................................  4 - 5 A  *) 
Maximaler Spitzenstrom (Motor allein oder Summe)  ..................................................................  8 A 

Anzahl Funktions-Ausgänge   .....................  MX69L, MX69S, MX690S:  8      MX69V, MX690V:  14 
Maximaler Dauer-Summenstrom pro Funktionsgruppe **)  ......................................................  1,5 A 

Einstellbare Niederspannung für Funktions-Ausgänge (nur MX69V, MX690V)  .............  1,5 bis 15 V 
Maximaler Dauerstrom an Niederspannung (MX69V, MX690V)  ..............................................  0,8 A 

Betriebstemperatur  ..................................................................................................  - 20 bis 100 
o
C 

Abmessungen (L x B x H einschließlich Stiftleisten)  .........................................  55 x 26 x ca.16 mm 
  Höhe des MX69L 14 mm, des MX69S, MX690S 16 mm, des MX69V, MX690V 18 mm 

  Länge ohne abbrechbare Befestigungslaschen; diese verlängern die Platine um 2 x 6 mm. 

*) Volle Dauer-Belastbarkeit (5 A) des MX69V, MX690V bedingt eine wärmeleitender Verbindung  
zu Metallteilen. 

**) Die Überstrom-Überwachung wird  jeweils für den Summenstrom einer Funktionsgruppe  vorge-
nommen; der MX69L bzw. MX69S, MX690S haben eine Funktionsgruppe, der MX69V, MX690V 
zwei Funktionsgruppen (jeder Steckverb.) Zur Vermeidung des Kaltstart-Problems von Glühlampen 
u.ä. (Stromspitze beim Einschalten, die zur Abschaltung führt), kann die Option Soft-Start  (siehe 
CV # 125 = ñ52ò, usw.) herangezogen werden  ! 

***) Hinweis zum Betrieb mit DiMAX Systemzentralen (Massoth): DiMAX 1200Z sollte laut Betriebsanlei-
tung eine Spannung von 24 V auf die Schiene legen (was die DCC-Norm nur unwesentlich überschreiten 
würde); in Wirklichkeit gibt das Gerät (Stand 2006) jedoch eine stark mit der Belastung schwankende 
Spannung ab, beginnend bei 30 V im Leelauf (abhängig von der Netzspannung !) bis herab in den Be-
reich 20 V bei starker Belastung. Die ZIMO Großbahn Decoder halten diese Überspannung von 30 V 
(meistens ...) knapp aus (im Gegensatz zu vielen anderen Produkten); besser ist es jedoch, durch eine 
künstliche Dauerbelastung (ca. 0,5 A) die Schienenspannung auf ein zulässiges Maß abzusenken. 

T E C H N I S C H E   D A T E N                                       SOUND (nur MX690) 

Speicherkapazität für Sound Samples  ................................................................................  16 Mbit 
Abspielrate (sample rate)   je nach Eigenschaft der betreffenden Sound Samples  ..  11 oder 22 kHz 
Anzahl der unabhängig abspielbaren Sound-Kanäle  .....................................................................  4 
Ausgangsleistung des Sound-Verstärkers  ...................................................................  Sinus  1,1 W 
Impedanz der anzuschließenden Lautsprecher  ....................................................................  8 Ohm 
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ÜBERLASTSCHUTZMASSNAHMEN: 

Die Motor- und Funktionsausgänge der ZIMO Großbahn-Decoder sind bezüglich ihrer Leistungsre-
serven sehr großzügig ausgelegt und überdies mit Schutzeinrichtungen gegen Kurzschluss und 
Überstrom ausgestattet. Im Falle einer Überlastung kommt es zu Abschaltungen. In der Folge wer-
den automatisch Wiedereinschaltversuche vorgenommen (häufig sich ergebender Effekt: Blinken). 

 

Diese Schutzmaßnahmen dürfen nicht mit einer Unzerstörbarkeit des Decoders verwechselt werden. Da-
her sollte unbedingt beachtet werden: 

Falsches Anschließen des Empfängers (Verwechslung der Anschlußdrähte) und nicht getrennte elektrische 
Verbindungen zwischen Motorklemme und Chassis werden nicht immer erkannt und führen zu Beschädigungen 
der Endstufen oder manchmal auch zur Totalzerstörung des Empfängers. 

Ungeeignete oder defekte Motoren (z.B. mit Windungs- oder Kollektorkurzschlüssen) sind nicht immer an zu 
hohem Stromverbrauch erkennbar (weil eventuell nur kurz Spitzen auftreten) und können zur Beschädigung des 
Empfängers führen, mitunter Endstufendefekte durch Lanzeitwirkung.  

Die Endstufen der Fahrzeug-Empfänger (sowohl für den Motor als auch für die Funktionsausgänge) sind nicht nur 

durch Überströme gefährdet, sondern auch (in der Praxis wahrscheinlich sogar häufiger) durch Spannungsspit-
zen, wie sie vom Motor und von anderen induktiven Verbrauchern abgegeben werden. Diese Spitzen sind in 
Abhängigkeit von der Fahrspannung bis zu einigen Hundert Volt hoch, und werden von Überspannungsableitern 
im Fahrzeug-Empfänger abgesaugt. Die Kapazität und Geschwindigkeit dieser Elemente ist begrenzt; daher sollte 
die Fahrspannung nicht unnötig hoch gewählt werden, also nicht höher als für das betreffende Fahrzeug vorgese-
hen. Der am ZIMO Basisgerät vorgesehene Einstellbereich (bis 24 V) sollte nur in Ausnahmefällen voll ausge-
schöpft werden. ZIMO Decoder sind zwar an sich auch für 24 V geeignet, aber im Zusammenspiel mit manchen 

Verbrauchern ist dies nicht der Fall. 

 

 

 

 

 

 

 

ÜBERTEMPERATURSCHUTZMASSNAHMEN: 

Alle ZIMO Decoder sind mit einem Messfühler zur Feststellung der aktuellen Temperatur ausgestat-
tet. Bei Überschreiten des zulässigen Grenzwertes (ca. 100 C auf der Platine) wird die Motoran-
steuerung abgeschaltet. Zur Erkennung dieses Zustandes blinken die Stirnlampen in schnellem 
Takt (ca. 10 Hz). Die Wiedereinschaltung erfolgt automatisch mit einer Hysterese von ca. 20 

o
C 

nach typ. 30 bis 60 sec. 

 

Wie bei allen modernen ZIMO Decodern: 

S O F T W A R E - U P D A T E   S E L B S T   D U R C H F Ü H R B A R 

ZIMO Decoder sind darauf eingerichtet, dass Software-Updates vom Anwender selbst durchgeführt 
werden. Dazu wird ein Gerät mit Update-Funktion (ZIMO Decoder Update Gerät MXDECUP oder 
ĂZentral-Fahrpultñ MX31ZL oder Basisgerät MX10) verwendet. Der Update-Vorgang vollzieht sich 
entweder über USB-Stick / SD-Karte (MX31ZL / MX10) oder über einen Computer mit der Software 
ĂZIMO Sound Programñ ZSP oder das ĂZIMO Rail Centerñ ZIRC.  

Der Decoder braucht nicht ausgebaut zu werden; die Lok braucht auch nicht geöffnet zu werden; 
sie wird ohne Veränderung auf das Update-Gleis (am Update-Gerät angeschlossen) gestellt, und 
der Vorgang vom Computer aus gestartet. 

Hinweis: Lok-Einrichtungen, die direkt mit der Schiene verbunden sind (also nicht vom Decoder versorgt werden) 
können den Update-Vorgang behindern; ebenso Energie-Speicher, wenn nicht die MaÇnahmen laut Kapitel ĂEin-
bau und AnschlieÇen ..ñ,  ĂVerwendung eines externen Energie-Speichersñ, Drossel !ñ eingehalten werden. 

Mehr Informationen zum Decoder-Update: siehe letztes Kapitel und www.zimo.at !  Natürlich wer-
den Software-Updates bei Bedarf auch als Dienstleistung in der ZIMO Werkstätte oder bei Fach-
händlern durchgeführt. 
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3. Adressieren und Programmieren 

Für jeden Decoder bzw. das betreffende Fahrzeug muss zunächst eine Fahrzeugadresse festgelegt 
werden, auf welcher er von den Fahrpulten her ansprechbar sein soll. Im Auslieferungszustand 
sind alle DCC - Decoder auf die Adresse 3 eingestellt (laut NMRA Standardisierung). 

EINBAU DES DECODERS IN DIE LOK: 

Der neue Decoder wird in die Lok eingebaut (siehe Kapitel ñEinbau und AnschlieÇenò) und auf der 
Auslieferungsadresse 3 testweise in Betrieb genommen. Es müssen dabei zumindest entweder der 
Motor oder die beiden Stirnlampen (besser sowohl - als auch) angeschlossen sein, damit später die 
erfolgte Adressierung quittiert werden kann. Es ist aber durchaus auch zweckmäßig, sofort die 
komplette Lok-Umrüstung vorzunehmen, um danach die fertige Lok zu adressieren. 

DIE ADRESSIER- UND PROGRAMMIERPROZEDUR: 

Die Bedienungsprozedur zum Programmieren und Auslesen von Adresse und Konfigurationsvari-
ablen ist in der Betriebsanleitung für das Fahrpult (MX21, MX31, . . ,), ausführlich beschrieben. 
Anwender von Fremdsystemen finden die entsprechenden Angaben in deren Betriebsanleitungen. 

Noch komfortabler:  Programmieren mit  Computer und Software P.F.u.SCH. (von E.Sperrer ) ! 

 

Hinweise zur Quittierung im Zuge der Programmierprozedur und zum Auslesen (im ĂService modeñ): 

Beim Programmieren und Auslesen von CVs über das System oder auch vom Computer aus werden erfolgreiche 
Programmierschritte vom Decoder quittiert; dies wiederum wird am Gerät oder am Bildschirm ersichtlich gemacht. 

Die Funktionsweise der Quittungen basiert auf Stromstößen, die vom Empfänger durch kurzzeitiges Einschalten 
von Verbrauchern wie Motor und Stirnlampen ausgelöst werden und im Basisgerät (Ausgang Programmiergleis) 
oder einer anderen Systemzentrale erkannt werden. Quittieren und Auslesen funktionieren also nur, wenn Motor 
und Stirnlampen (oder zumindest entweder-oder) am Empfänger angeschlossen sind und diese in Summe genü-
gend Strom verbrauchen. 

Falls die Stirnlampen durch einen Wert kleiner oder gleich ñ40ò in der Konfigurationsvariablen # 60  gedimmt sind, 
werden diese jedoch sicherheitshalber (es handelt sich in solchen Fällen meistens um Niedervoltlämpchen) für 

Quittungen nicht verwendet, sodass nur noch der Motor zur Verfügung steht. 

 

A u f   d e n   f o l g e n d e n   S e i t e n :  

p Tabelle der Konfigurationsvariablen  CVôs # 1 bis max. 255,  gültig für alle Großbahn - 

Decoder der Familien MX69 und MX690 (Hinweis: CVôs ab # 265 in Kapitel ZIMO SOUND !) 

d a n a c h     ( K a p i t e l   4 ,  5 ) :  

p ERGÄNZENDE HINWEISE (òERG. HINW.ò) und ĂFunction mappingñ, gültig für alle 

Decoder MX69, MX690, zur Anwendung der Konfigurationsvariablen CVôs # 1 bis max. 255. 

d a n a c h   ( K a p i t e l   6 ) : 

p SOUND SAMPLE Auswahl und Parameterisierung; Beschreibung der grundsätzlichen 

Funktionsweise, der Bediinungsprozeduren und Tabelle  der  CVôs # 256 bis max. 511, 
gültig für die Decoder der Famigie MX690 (Sound Decoder) 

DIE KONFIGURATIONSVARIABLEN für MX69 und MX690: 

Im Rahmen der Programmierprozedur werden neben der Fahrzeugadresse eine Reihe von Konfi-
gurationsvariablen definiert, mit deren Hilfe das Fahrverhalten optimiert wird und viele anwen-
dungsspezifische Einstellungen vorgenommen werden. 

Die Bedeutung der einzelnen Konfigurationsvariablen (engl.: ñConfiguration Variablesò, ñCVò) ist 
zum Teil durch die NMRA DCC RECOMMENDED PRACTICES, RP-9.2.2 standardisiert; daneben 
gibt es auch solche Konfigurationsvariable, die nur für ZIMO Decoder oder auch nur für einen be-
stimmten Typ existieren. 

Grundsätzlich sollte bei der Programmierung aber unbedingt nach den Spezifikationen für den kon-
kreten Decoder (also in diesem Fall nach der nachfolgenden Tabelle) vorgegangen werden, da 
auch bei standardisierten Konfigurationsvariablen die Wertebereiche von Hersteller zu Hersteller 
durchaus unterschiedlich sind. 

HINWEIS: f¿r SOUND DECODER MX690 weitere CVôs (ab # 265) in Kapitel ĂZIMO SOUNDñ ! 

 

CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

#1 Fahrzeugadresse 1 - 127 3 

Die ñkleineò (1-byte) Fahrzeugadresse;  

Diese ist aktiv, wenn Bit 5 in CV # 29 (Grundeinstellun-
gen) auf 0 gesetzt 

# 2 
Anfahrspannung 

Vstart 

1 - 252 
(Siehe 

ERG.HINW.) 
1 

Interne Fahrstufe für erste externe Fahrstufe (also Fahr-
stufe 1).  

Nur wirksam, wenn Bit 4 in CV # 29 auf 0 gesetzt (also 
Dreipunkt-Kennlinie nach CVs 2, 5, 6). 

# 3 
Beschleunigungs-
zeit Acceleration rate 

0 - 255 
MX69: 2 

MX690:12 

Der Inhalt dieser CV, multipliziert mit 0,9, ergibt die Zeit 
in sec für den Beschleunigungsvorgang vom Stillstand 
bis zur vollen Fahrt. 

# 4 Bremszeit  
Deceleration rate 

0 - 255 
MX69: 2 

MX690:12 

Der Inhalt dieser CV, multipliziert mit 0,9, ergibt die Zeit 
in sec für den Bremsvorgang von voller Fahrt bis zum 
Stillstand. 

# 5 

Maximal- 
geschwindigkeit  

Vhigh 

0 - 252 

(Siehe  
Kapitel 4) 

1 (= 252) 

Interne Fahrstufe für höchste externe Fahrstufe (also 
Fahrstufe 14, 28 bzw. 128 je nach Fahrstufensystem, 
das in CV # 29 eingestellt ist); 

ñ0" und ò1" = keine Wirkung.  

Nur wirksam, wenn Bit 4 in CV # 29 auf 0 gesetzt (also 
Dreipunkt-Kennlinie nach CVôs 2, 5, 6). 

# 6 

Mitten- 
geschwindigkeit 

Vmid 

1, 

¼ bis ½ 
des  

Wertes in 
CV # 5 

 

(Siehe  
Kapitel 4) 

1  

( bedeutet: 
ca. ein Drittel 
der Endge-
schwindig-

keit) 

Interne Fahrstufe für mittlere externe Fahrstufe (= Fahr-
stufe 7,14 bzw. 63 je nach Anzahl der Fahrstufen 14, 28 
oder 128);   

ò1" = Default-Kennlinie (Mittengeschwindigkeit ist ein 
Drittel der Maximalgeschwindigkeit, also: wenn CV # 5 = 
255, dann enntsprechend CV # 6 = 85, sonst entspre-
chend niedriger). 

Die sich aus den CVôs # 2, 5, 6 ergebene Dreipunkt-
Kennlinie wird automatische geglättet; also kein Knick in 
der Mitte merkbar ! 

Nur wirksam, wenn Bit 4 in CV # 29 auf 0 gesetzt 
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CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

# 7 

 

Versionsnummer 

 

und für  

Hilfsprozedur beim Pro-
grammieren ¿ber ñLokmaus-
2ò und ªhnliche  ĂLow level  

-  Systemeñ. Siehe dazu 
auch Anhang zu dieser Be-
triebsanleitung ñAnwendung 
mit Fremdsystemenò ! 

und für 

Hilfsprozedur beim Pro-
grammieren von CVôs mit 
höheren Nummern  über 
Ămedium level - Systemeñ 

wie Intellibox oder Lenz; vor 
allem für Sound-Sample 

Auswahl und Sound-CVôs. 

Um z.B. CV # 300 = 100   
 

 
WICHTIG: 

--------------------------- 
SIEHE AUCH 

CV # 65 
Subversionsnummer  
---------------------------   

 
Kein 

Schreib-
zugriff 

ausgelesen 
wird immer  
Versions- 
nummer 

 

Pseudo- 
Programm.. 
auf Werte: 

Lokmaus 2: 

1, 2, 
10, 11, 12, 
20, 21, 22 

und 
Sound-Prog:  

110, 120, 
130, 

210, 220, 
230 

(siehe 
kapitel 6) 

 

Der Inhalt der CV # 7 gibt an, welche Software-Version  
im Decoder geladen und aktiv ist. Zur vollen Information 
ist jedoch auch die CV # 65 Subversionsnummer nötig 
____________________________________________ 

Speziell für Lokmaus-2 - Anwender: 

Pseudo-Programmieren (òPseudoò heiÇt: programmier-
ter Wert wird nicht wirklich abgespeichert) als Vorausak-
tion zum Programmieren oder Auslesen ñhºhererò (d.h. 
# > 99) CVôs und/oder hºherer (> 99) Werte mit Digital-
systemen, welche nur eingeschränkte CV-Nummern- 
und Wertebereiche beherrschen. 

Einerstelle = 1: Bei nachfolgendem Programmier- 
          vorgang wird  Programmierwert um 100 erhöht.  

                  = 2:   .... um 200 erhöht 

Zehnerstelle = 1: Bei nachfolgendem Programmier- 
          vorgang wird CV-Nummer um 100 erhöht,  

                  = 2:  .... um 200 erhöht, 
                  = 3:  .... um 300 erhöht. 

Hunderterstelle = 1: Oben beschriebene Umwertung der 
          CV-Nummer gilt nicht nur für nachfolgenden 
          Programmiervorganges, sondern wird beibehalten 
          bis zum nächsten Ausschalten des Decoders. 

                  = 2:  .... wird darüber hinaus beibehalten bis  
          zur Aufhebung durch Pseudo-Prog bis CV # 7 =0. 

Lokmaus-2 - Anwendungen: siehe dazu auch  
                     Kapitel ĂAnwendung in Fremdsystemenñ 

# 8 

Hersteller- 
identifikation 

und 
 

HARD RESET  

durch  CV # 8 = Ă8ñ  

bzw. CV # 8 = 0 

 
bzw.  

 
LADEN  

von Spezial-CV-Set 

Kein 
Schreib-
zugriff 

  ausgelesen 
wird immer 
ñ145ò als 

ZIMO  
Kennung 

 

Pseudo- 
Programm. 

siehe Beschr, 
rechts 

 

145  

( = ZIMO) 

Der Inhalt der CV gibt die von der NMRA vergebene 
Herstellernummer an; f¿r ZIMO ñ145ò (ò10010001ò). 

Pseudo-Programmieren (òPseudoò heiÇt: programmier-
ter Wert wird nicht gespeichert, sondern löst Aktion aus) 

CV # 8 = ñ8ò  ->  HARD RESET (NMRA-standardisiert); 
         alle CVôs nehmen Default-Wert an, wie in dieser 
         CV-Tabelle beschrieben, unabhängig von eventu- 
         ell aktiviertem CV-Set oder Sound-Projekt; d.h. es  
         handelt sich um den Auslieferungszustand, wenn 
         der Decoder  ohne aktives CV-Set oder Sound- 
         Projekt ausgeliefert wurde. ACHTUNG: Sound kann 
         unspielbar werden; Korrektur durch CV # 8 = 0.. 

CV # 8 = ñ0ò  ->  HARD RESET (ZIMO speziell) für 

         Sound Decoder: alle CVôs nehmen Werte des ak- 
         tuell im Decoder geladenen (Sound-) Projekts an. 
                            oder: 
         die CVôs nehmen Wert des zuletzt geladenen 
         CV-Sets an (siehe unten - CV-Set laden), auch an-  
         wendbar, wenn Nr. dieses CV-Sets nicht bekannt.  

CV # 8 = Ăxxñ  ->  CV-SET LADEN, falls dieses im  
         Decoder vorhanden ist (meistens handelt es sich  
         um länder- oder modellspezifische Werte, z.B. für 
         die Fahrzeuge eines bestimmten Herstellers). 

CV # 8 = ñ9ò  ->  HARD RESET für LGB-Betrieb (14 
Fahrstufen, Pulskettenempfang); sonst wie CV # 8 = 8. 

CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

# 9 

Motor- 
ansteuer-

ungsperiode 

 bzw. -frequenz 

und 

EMK-Abtast- 
Algorithmus 
(Abtastrate, 
 Messlücke) 

 

 Total PWM period 

 

Empfehlung  
für  

MAXXON,  
FAULHABER: 

CV # 9 = 22 oder 21 

meistens  
zusammen mit  
CV # 56 = 100 

55  

Hochfre-
quenz, 

mittlerer 
Abtast-
Algorith-

mus. 

 

01 - 99 

Hoch-
frequenz 
mit modi-
fiziertem 
Abtast-
Algorith-

mus 

 
255-176 

Nieder- 
frequenz  

 

 

Siehe 
Kapitel 

ERGÄNZ. 
HINWEISE 
(ñStrategieñ) 

55 

Hoch- 
frequenz, 
mittlerer 
Abtast- 
algorith-

mus 

 
(frühere 

SW-
Versionen: 
Default 0, 
mit Wir-
kung wie 

55) 

 

= 55 : Default-mäßige Motoransteuerung mit Hochfre-
quenz (20 / 40 kHz), mittlerer Abtastrate der Motor-
EMK-Messung, die automatisch von 200 (Langsamfahrt) 
bis 50 Hz variiert, und mittlerer EMK-Messlücke. 

<> 55 : Modifikation der automatischen Optimierung,  
      jeweils getrennt nach Zehnerstelle (für Abtastrate) 
     und Einerstelle (Messlücke).  

  Zehnerstelle 1 - 4: Abtastrate begrenzt gegenüber  
     default-mäßiger (weniger Antriebsgeräusch !) 

  Zehnerstelle 6 - 9: Abtastrate höher als default- 
      mäßige (eine Maßnahme gegen Ruckeln !) 

  Einerstelle 1 - 4: EMK-Messlücke kürzer als 
      default-mäßig (gut bei Faulhaber, Maxxon, .. 
      weniger Antriebsgeräusch, mehr Leistung) 

  Einerstelle 5 - 9: EMK-Messlücke länger als  
       default-mäßig (ev. nötig bei 3-pol-Motor o.ä.) 

  BEISPIEL: 

  Typische Versuchsreihe bei Ruckel-Problem:  
     CV # 9 = 55 (default), 83, 85, .. 
                                   é f¿r groÇen Faulhaber (Spur 0): 
     CV # 9 = 55 (default), 11, 22, é 

= 255 - 178: Niederfrequenz (nur für alte Motoren !) ï 

    Periode nach Formel ñ131+ mantisse*4)*2expò. Bit 0-4 
    ist ñmantisseò, Bit 5-7 ist ñexpò. Motorfrequenz (in Hz) ist  
    Reziprokwert der Periode.  

Beispielswerte für Niederfrequenz:  

CV # 9 = 255: Motorfrequenz  30 Hz,  
CV # 9 = 208: Motorfrequenz  80 Hz,  
CV # 9 = 192: Motorfrequenz  120 Hz. 

# 10 

Regelungs-Cutoff 

EMF Fedback Cutoff 

HINWEIS: Diese CV wird 
selten gebraucht 

0 - 252 

(Siehe 
ERG.HINW.) 

0 

Interne Fahrstufe, bei welcher die Ausregelungskraft auf 
den unter CV# 113 definierten Wert absinken soll (bildet 
zusammen mit den CVs # 58 und # 113 eine Dreipunkt-
kurve).  

= 0: Default-Verlauf der Ausregelung. 

# 13 

Funktionen im         
Analogbetrieb 

ñVITRINENMODUSò 

0 - 255 0 

Auswahl jener Funktionsausgänge (F1 - F8), die im 
Analogbetrieb eingeschaltet werden sollen; jedes Bit 
entspricht einer Funktion: 
(Bit 0 = F1,    Bit 1 = F2,    é, Bit 7 = F8. 

# 14 

Funktionen im         
Analogbetrieb 

ñVITRINENMODUSò 

und 

Beschleunig/ 
Bremsen, Regelung 

im Analogbetrieb  

Analog mode function status 

0 - 127 
64 

(Bit 6 = 
1) 

Bits 5 bis 0: Auswahl jener Funktionsausgänge  
(F12 - F9, FLr, FLv ), die im Analogbetrieb einge- 
 schaltet werden sollen; jedes Bit entspricht einer  
 Funktion (Bit 0 = Stirnlampe vorne, Bit 1 = Stirnlampe 
hinten, Bit 2 = F9, é  Bit 5 = F12). 

Bit 6 = 1:   Analogbetrieb ohne durch CV # 3, 4  
  eingestellte Beschleunigungs-/Bremswerte, also 
  unmittelbare Reaktion ähnlich klassisch analog. 

        = 0: é mit Beschl.-Werten laut CV # 3, 4. 

Bit 7 = 0: Analogbetrieb ohne Motorregelung. 
        = 1: Analogbetrieb mit Motorregelung. 
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CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

# 17 
   + 
   18 

Erweiterte Adresse 

Extended address 

128 -   
10239            

0 

Die ñlangeò (2-byte) Fahrzeugadresse (wenn eine  
Adresse ab 128 gewünscht), alternativ zur Adresse in 
CV # 1 (die bis 127 geht);  

Diese ist aktiv, wenn Bit 5 in CV # 29 (Grundeinstellun-
gen) auf 1 gesetzt. 

# 19 
Verbundadresse  

consist address 
0 - 127 0 

Zusätzliche Fahrzeugadresse, die dazu verwendet wird, 
um mehrere Loks im Verbund zu steuern. 

Bei Verwendung des ZIMO Digitalsystems wird die Ver-
bundadresse nicht oft gebraucht (da Mehrfachtraktion 
komfortabler von Fahrpulten her kontrollierbar, über die 
Ănormalenñ Einzeladressen); aber besonders bei ameri-
kanischen Systemen beliebt. 

# 21 

Funktionen 
F1 - F8 

im Verbundbetrieb  

Consist address active 
for F1 - F8 

0 - 255 0 

Auswahl jener Funktionsausgänge F1 - F8), die im Ver-
bundbetrieb unter der Verbundadresse ansteuerbar sein 
sollen (Bit 0 für F1 zuständig, Bit 1 für F2, usw.) 

jeweiliges Bit = 0: Funktionsausgang steuerbar durch 
Einzeladresse 
jeweiliges Bit = 1: Funktionsausgang steuerbar durch 
Verbundadresse 

, 
# 22 

 
Funktionen 

F0 vorw., rückw.      
im  Verbundbetrieb 

Consist address active  
for FL 

0 - 3 0 

Auswahl, ob Stirnlampen im Verbundbetrieb unter der 
Einzeladresse oder der Verbundadresse ein- und ab-
schaltbar sein sollen (Bit 0 für Stirnlampen vorne zu-
ständig, Bit 1 für Stirnlampen hinten) 

jeweiliges Bit = 0: Funktionsausgang steuerbar  
                             durch Einzeladresse 

jeweiliges Bit = 1: Funktionsausgang steuerbar  
                             durch Verbundadresse 

 
# 23 

 

 
Beschleunigungs- 

variation 

Acceleration adjustment 

 

HINWEIS: Diese CV
 wird 
selten gebraucht 

 
0 - 255 

 
0 

Eine Möglichkeit zur temporären Anpassung des Be-
schleunigungsverhaltens, z.B. an die Zuglast oder im 
Verbundbetrieb. 

Bit 0 - 6: Wert für Beschleunigungszeit,  
       die zum Wert in CV # 3 dazu-addiert 
       oder davon abgezogen werden soll. 

Bit 7 = 0: Obigen Wert dazu-addieren ! 
        = 1: Obigen Wert abziehen ! 

# 24 

Bremszeit Variation 

Deceleration adjustment 

HINWEIS: Diese CV wird 
selten gebraucht 

0 - 255 0 

Eine Möglichkeit zur temporären Anpassung des 
Bremsverhaltens, z.B. an die Zuglast oder im Verbund-
betrieb.  

Bit 0 - 6: Wert für Bremszeit,  
        die zum Wert in CV # 4 dazu-addiert oder  
        davon abgezogen werden soll. 

Bit 7 = 0: Obigen Wert dazu-addieren !  
        = 1: Obigen Wert abziehen ! 

# 27 

Positions-
abhängiges 

Anhalten 
(Ăvor rotem Signalñ) 

0, 1, 2, 3 0 

Aktivierung des automatischen positions-abhängigen 
Anhaltens durch die Methode Ăasymmetrisches DCC-
Signalñ (auch bekannt unter Lenz ĂABCñ). 

Bit 0 = 1: Anhalten erfolgt, wenn rechte Schiene  

CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

durch 

Asymmetrisches 
DCC ï Signal 

(Methode  
Lenz ĂABCñ) 

          (in Fahrtrichtung) höhere Spannung hat  als linke  
          Schiene. DIES, also CV # 27 = 1 IST DIE NOR 
          MALE ANWENDUNG für dieses Feature (wenn  
          Decoder bezüglich Stromabnehmer korrekt ver 
          drahtet ist). 

Bit 1 = 1: Anhalten erfolgt, wenn linke Schiene (in Fahrt- 
           richtung) höhere Spannung als rechte Schiene.  

Wenn also eines der beiden genannten Bits gesetzt ist 
(aber nicht beide) erfolgt das Anhalten richtungsabhän-
gig, also nur in Fahrtrichtung auf das Signal zu, während 
die Durchfahrt in Gegenrichtung nicht beeinflusst wird. 
Falls das Verhalten der Lok genau gegenteilig sein soll-
te, muss das jeweils andere Bit verwendet werden !  

Bit 0 und Bit 1 = 1 (also CV # 27 = 3): Anhalten er 
          folgt unabhängig von der Fahrtrichtung im 
          Falle jeder Asymmetrie. 

Hinweis: Siehe CV # 134 bezüglich Einstellung der wirk-
samen Asymmetrie-Schwelle (für den Fall, dass es 
Probleme gibt - Zug hält nicht bei Asymmetrie oder 
stoppt fälschlich auf freier Strecke).  

# 28 

 

RailCom  
         Konfiguration 

 

0 - 3 

 

3 

 

Bit 0 - RailCom Channel 1 (Broadcast)  
            0 = aus    1 = eingeschaltet 

Bit 1 - RailCom Channel 2 (Daten) 
            0 = aus    1 = eingeschaltet 

HINWEIS: Die CV # 28 wurde durch die ĂArbeitsgruppe 
RailComñ zwischenzeitlich abgeschafft, und dann leicht 

modifiziert wieder eingeführt !   

# 29 

 

 

Grundeinstellungen 

Configuration data 

 

 

 

 

Berechnung des Wer-
tes für CV # 29 erfolgt 
durch Addition  der ein-
zelnen Bitwerte, ge-
wichtet nach ihrer je-
weiligen Stellung auf 
Grund folgender Liste: 

Bitwert    = 0,      = 1          
Gewichtungen für 

Bit 0: Wert 0 oder 1  
Bit 1: Wert 0 oder 2  
Bit 2: Wert 0 oder 4  
Bit 3: Wert 0 oder 8  
Bit 4: Wert 0 oder 16  
Bit 5: Wert 0 oder 32  
Bit 6: Wert 0 oder 64  
Bit 7: Wert 0 oder 128 

 

0 - 63 
14 = 

0000 1110 

Bit 0 - Richtungsverhalten 
 0 = normal,             1 = umgekehrt 

Bit 1  - Fahrstufensystem (Anzahl Fahrstufen) 
 0 = 14,                    1 = 28 Fahrstufen  

        Hinweis: Das Fahrstufensystem für 128 ist immer aktiv,  
        wenn entsprechende DCC packets empfangen werden. 

Bit 2 - Autom. Konv.-Umschaltung = Analogbetrieb  *) 
 0 = aus,                   1 = eingeschaltet 

Bit 3 - RailCom (Ăbi-directional communicationñ) 
           0 = ausgeschaltet    1 = eingeschaltet  

Bit 4 - Auswahl der Geschwindigkeitskennlinie 
 0 = Dreipunkt-Kl. nach CV # 2, 5, 6 
 1 = freie Kennlinie nach CV # 67 ï 94 

Bit 5 - Auswahl der Fahrzeugadresse: 
 0 = 1-byte (Ăkurzeñ) Adresse laut CV # 1 
 1 = 2-byte (Ălangeñ) Adresse laut 17+18 

        Hinweis: Bit 5 wird beim Adressieren meistens vom 
                                             System automatisch gesetzt. 

BEISPIELSWERTE: 

CV # 29 = 2: normales Richtungsverhalten,  
             28 Fahrstufen, kein Analogbetrieb,  Kennlinie  
              nach CVós # 2, 5, 6,  kurze Adresse. 

CV # 29 = 14 wie oben, aber mit automatischer Um- 
              schaltung auf Analogbetrieb, RailCom.  
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CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

In ZIMO Fahrpulten 
MX21, MX31, é  er-
folgt die CV-Darstellung 
auch bitweise, also Be-
rechnung aus den Bit-
Werten nicht mehr not-
wendig ! 

CV # 29 = 22: wie oben, aber mit Analogbetrieb und 
             freie Geschwindigkeitskennlinie laut  
             CVs # 67 - 94.  

CV # 29 = 0: 14 (statt 28) Fahrstufen (notwendig für 
              einige ältere Fremdsysteme). 

*) Bei Verwendung von schienen-polaritätsabhängigen 
Gleichstrom-Bremsabschnitten muss  
CV # 29, Bit 2 = 0 und CV # 124, Bit 5 = 1  

gesetzt werden ! 

*) für polaritäts-unabhängiges Gleichstrom-Bremsen 
(ĂMªrklin-Bremsabschnitteñ) müssen ebenfalls  

CV # 29, Bit 2 = 0, CV # 124 , Bit 5 = 1, aber zusätzlich 
CV # 112, Bit 6 = 1 gesetzt werden ! 

# 33  
# 34   
# 35  
# 36  
# 37  
# 38  
# 39  
# 40  
# 41  
# 42 
# 43  
# 44  
# 45  

# 46 

Funktions- 
zuordnungen 

nach NMRA Standard 

 

Output locations 

Siehe 
Kapitel 

ĂFunction 
mappingñ  

1 
2 
4 
8 
2 
4 
8 
16 
4 
8 
16 
32 
64 

128 

ñFunction mappingò f¿r Funktionsausgªnge laut NMRA-
DCC Standard:   

# 33 - 42 = 1, 2, 4, ... : Die Ausgänge sind defaultmäßig 
auf die Funktionen F0 bis F12 zugeordnet, d.h.  

Stirnlampen richtungsabhängig und durch F0 schaltbar, 
Funktions-Ausgang FA1 durch Funktion F1 schaltbar, 
Funktions-Ausgang FA2 durch Funktion F2 schaltbar, 
Funktions-Ausgang FA3 durch Funktion F3 schaltbar, 
usw. 

 Siehe Tabelle ñNMRA function mappingò im Kapitel 
ĂFunction mappingñ ! 
 

# 49 
Signalabhängige    
Beschleunigung 

0 - 255 0 

ZIMO signalabhªngige Zugbeeinflussung (ĂHLUñ) mit 
Gleisabschnitts-Modul MX9 oder Nachfolger) 

oder 

bei Anwendung der Anhaltefunktion durch Ăasymmetri-
sches DCC-Signalñ (= Lenz ABC): 

Der Inhalt dieser CV, multipliziert mit 0,4, ergibt die Zeit 
in sec für den Beschleunigungsvorgang vom Stillstand 
bis zur vollen Fahrt. 

# 50 
Signalabhängige 

Bremszeit 
0 - 255 0 

ZIMO signalabhªngige Zugbeeinflussung (ĂHLUñ) mit 
Gleisabschnitts-Modul MX9 oder Nachfolger) 

oder 

bei Anwendung der Anhaltefunktion durch Ăasymmetri-
sches DCC-Signalñ (= Lenz ABC): 

Der Inhalt dieser CV, multipliziert mit 0,4, ergibt die Zeit 
in sec für den Brwmsvorgang aus voller Fahrt zum Still-
stand. 

# 51 
# 52 
# 53 
# 54 
# 55 

Signalabhängige 
Geschwindigkeits-

begrenzungen 

# 52 f¿r ñUò, 
# 54 f¿r ñLò, 
# 51, 53, 55  

für Zwischenstufen 

0 - 252 

20   
40  (U) 
70 
110 (L) 
180 

ZIMO signalabhªngige Zugbeeinflussung (ĂHLUñ) mit 
Gleisabschnitts-Modul MX9 oder Nachfolger): 

Damit wird für jede der 5 Geschwindigkeitslimits, die im 
Rahmen der ĂZIMO signalabhªngigen Zugbeeinflus-
sungñ erzeugt werden kºnnen, die anzuwendende inter-
ne Fahrstufe festgelegt. 

CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

# 56 

 

P- und I- Wert 

der 

EMK-Lastaus-
gleichsregelung 

 
 

Empfehlung  
für  

MAXXON,  
FAULHABER: 

CV # 56 = 100 

(Default Ă55ñ nicht  
geeignet) 

meistens  
zusammen mit  

CV # 9 = 22 oder 21  

55  

Hochfre-
quenz, 

mittlerer 
Abtast-
Algorith-

mus. 

 

 

0 - 199 

modifizierte 
Ein-

stellungen 

 
 

Siehe 
Kapitel 

ERGÄNZ. 
HINWEISE 
(ñStrategieñ) 

55 

Hoch- 
frequenz, 
mittlerer 
Abtast- 
algorith-

mus 

 
(frühere 

SW-
Versionen: 
Default 0, 
mit Wir-
kung wie 

55) 

 

Parameter der PID-Regelung (PID = Proportio-
nal/Integral/Differential);  

= 55: Decoder stellt sicht weitgehend automatisch ein; in 
bestimmten Fällen kann es sinnvoll sein, die Regelcha-
rakteristik durch Modifikation dieser Werte zu optimie-
ren. 

= 0 - 99: modifizierte Einstellungen für  
     Ănormaleñ Motoren (Roco, etc.) 
= 100 - 199: modifzierte Einstellungen für 
     MAXXON, Faulhaber, usw. 

  Zehnerstelle: Proportional (P) - Wert; default-mäßig (0) 
       auf mittlerem Wert und automatische Anpassung,  
       die ein möglichst ruckfreien Fahrens anstrebt  
       (Ă0ñ entspricht Ă5ñ). 

       Mit 1 - 4  und 6 - 10 (anstelle 0) kann 
       Proportional-Wirkung modifiziert werden.  

  Einerstelle: Integral (I) - Wert; default-mäßig     
       auf mittleren Wert gesetzt (Ă0ñ entspricht Ă5ñ). 

       Mit 1 - 9 (anstelle 0) kann der Integralwert selbst  
       gewählt werden.  

  BEISPIEL: 
    Typische Versuchsreihe bei Ruckel-Problem:  
     CV # 56 = 55 (default), 33, 77, 73, 73, .. 

# 57 Regelungsreferenz 

0 - 255 

 

Siehe 
Kapitel 

ERGÄNZ. 
HINWEISE 
(ñStrategieñ) 

0 

Absolute Motoransteuerungsspannung in Zehntel-Volt, 
die bei voller Fahrt (Fahrregler ganz oben) am Motor an-
liegen soll.  

CV # 57 = 0: in diesem Fall erfolgt automatische Anpas-
sung an die aktuelle Schienenspannung (relative Refe-
renz). 

HINWEIS: Die Default-Einstellung CV # 57 = 0 ist nur in 
Zusammenhang mit stabilisierter Fahrspannung 
zweckmäßig (wie sie z.B. von ZIMO Systemen angelegt 
wird). Bei Systemen mit belastungsabhängiger Schie-
nenspannung sollte CV # 57 auf die Schienenspannung 
bei voller Belastung gesetzt werden. 

BEISPIEL: Schienenspannung im Leerlauf 22 V (ist 
nicht maßgeblich); bei voller Belastung aber nur 16 V: 
sinnvolle Einstellung CV # 57 = 140 bis 160. 

Dann versucht der Decoder, die Geschwindigkeit unab-
hängig von der Schienenspannung konstant zu halten, 
d.h. als wenn die Schienenspannung dauernd 14 V oder 
16 V (je nachdem ob CV # 57 = 140 oder 160) wäre. 

CV # 57 hat Ănebenbeiñ eine ªhnliche Wirkung wie  
CV # 5; viele Anwender bevorzugen die Einstellung der 
Maximalgeschwindigkeit auf diese Art ! 

# 58 Regelungseinfluss 

 

0 - 255 

 

 

145  

( = ZIMO) 

Ausmaß für die Ausregelungskraft  durch die EMK-
Lastausgleichsregelung bei Niedrigstgeschwindigkeit.  

Bei Bedarf ï meistens nicht notwendig ï ist zusätzlich 
Regelungseinfluss für Mittelgeschwindigkeit durch  
CV # 10 und CV # 113 definierbar - zusammen bilden 
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CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

Siehe 
Kapitel 

ERGÄNZ. 
HINWEISE 
(ñStrategieñ) 

dann diese drei CVs (# 58, # 10, # 113) eine Dreipunkt-
kurve für die Regelung. 

BEISPIELSWERTE:  

CV # 58 = 0: keine Regelung (wie ungeregelter Decoder), 
CV # 58 = 150: mittelstarke Ausregelung, 
CV # 58 = 255: möglichst starke Ausregelung. 

# 59 
Signalabhängige 

Reaktionszeit 
0 - 255 5 

ZIMO signalabhªngige Zugbeeinflussung (ĂHLUñ) mit 
Gleisabschnitts-Modul MX9 oder Nachfolger) 

oder 

bei Anwendung der Anhaltefunktion durch Ăasymmetri-
sches DCC-Signalñ (= Lenz ABC): 

Zeit in Zehntelsekunden, in der ein signalabhängiger 
Beschleunigungsvorgang nach Empfang eines höheren 
signalabhängigen Geschwindigkeitslimits als der bisher 
gültigen eingeleitet wird.  

# 60 

Dimmen der Funkti-
onsausgänge =  

Spannungsredukti-
on der Funktions-

ausgänge per PWM 

 

Grundsätzlich gültig 
für alle Funktions-

ausgänge; falls be-
stimmte Ausgänge 
ausgeschlossen 

werden sollen:siehe  
CVós # 114, 152  
(Dimm-Masken) 

0 - 255 0 

PWM-Tastverhältnis an Funktionsausgängen im einge-
schalteten Zustand; damit kann z.B. die Helligkeit der 
Lampen nach Bedarf reduziert werden.  

BEISPIELSWERTE:  

CV # 60 = 0: (wie 255) volle Ansteuerung 
CV # 60 = 170: Zweidrittel-Helligkeit  
CV # 60 = 204: 80-prozentige Helligkeit 

HINWEIS: Glühbirnchen mit Nennspannungen bis etwa 

12 V herab können ohne Schaden durch diese Dimm-
Funktion eingestellt werden, auch wenn die Schienen-
spannung deutlich höher ist; nicht jedoch z.B. 5 V - oder 
1,2 V . Lämpchen; diese müssen durch eine echte Nie-
derspannung versorgt werden, wie sie beispielweise 
MX630V oder MX64DV bietet. 

# 61 
Spezielle Funktions- 

zuordnungen 
für ZIMO Decoder 

 

0 - 7, 97,  
  98, 99 

 
 Siehe 
Kapitel 

ĂFunction 
mappingñ 

 

 
0 

F¿r Anwendungen, die nicht durch das ñNMRA function 
mappingò (CV # 33 - # 46) abgedeckt sind, z.B. Schwei-
zerische Loks. 

Siehe Kapitel ĂFunction mappingñ ! 

= 97: Alternative Ăfunction mappingñ ohne ĂLinksver-  
         schiebungenñ (siehe Kapitel ĂFunction mappingñ) 

= 98: Dies leitet eine flexible Funktionszuordnungs- 
         Prozedur für richtungsabhängige Funktionen ein. 

# 65 
Sub-

Versionsnummer 

Kein 
Schreib-
zugriff 

 

Falls es zur SW-Version laut CV # 7 noch  Unterversio-
nen gibt, ist die aktuelle her bezeichnet; 
(z.B.: CV # 7 = 4, CV # 65 = 2 bedeutet Version 4.2. 

0 - 99: Normale Unterversionen 
100 - 199: Beta-Versionen 
200 - 255: Spezialversionen (meist für Hersteller) 

# 67- 
 94 

Freie  
Geschwindigkeits-

kennlinie 

0 - 252 

(Siehe 
ERG.HINW.) 

**) 

Interne Fahrstufe für jede der 28 externen Fahrstufen 
(bei Verwendung von 128 Fahrstufen wird interpoliert).  

Wirksam, wenn Bit 4 in CV # 29 auf 1 gesetzt. 

CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

# 66 
# 95 

Trimmen der  Ge-
schwindigkeit nach 

Fahrtrichtung 

0-255 
0-255 

0 
0 

Multiplikation der aktuellen Fahrstufe mit ñn/128ò (n ist 
der hier angegebene Trimmwert) bei Vorwärts- (CV # 
66) bzw. Rückwärtsfahrt (CV # 95). 

#105 
#106 

Benutzerdaten 
0 - 255 
0 - 255 

0 
0 

Speicherplätze zur freien Verfügung des Anwenders. 

 
# 112 

 

Spezielle ZIMO 
Konfigurationsbits 

 

 

Berechnung des Wer-
tes für CV # 112 erfolgt 
durch Addition  der ein-
zelnen Bitwerte, ge-
wichtet nach ihrer je-
weiligen Stellung auf 
Grund folgender Liste: 

Bitwert    = 0,      = 1          

Gewichtungen für  

Bit 0: Wert 0 oder 1  
Bit 1: Wert 0 oder 2  
Bit 2: Wert 0 oder 4  
Bit 3: Wert 0 oder 8  
Bit 4: Wert 0 oder 16  
Bit 5: Wert 0 oder 32  
Bit 6: Wert 0 oder 64  
Bit 7: Wert 0 oder 128 

 
 

In ZIMO Fahrpulten 
MX21, MX31, é  er-
folgt die CV-Darstellung 
auch bitweise, also Be-
rechnung aus den Bit-
Werten nicht mehr not-
wendig ! 

0 - 255 

 

4 = 
00000100 

 

ACH-
TUNG: 

in einigen 
SW-

Versionen 
ist Bit 2 =0 
(d.h Zug-
nummern-

impulse 
ausge-

schaltet). 

Bit 1 = 0: Normales Quittungsverfahren im ĂService 
                modeñ; also ACKnowledgement nur durch 
                Einschalten der Motor- und Leichtausgänge. 
         = 1: Falls das normale Quittungsverfahren im  
                ĂService modeñ nicht funktioniert, weil Motor 

                und/oder Stirnlampen nicht angeschlossen 
                sind oder zu wenig Strom ziehen, können 
                durch Bit 1 Hochfrequenz-Hochstromimpulse 
                als zusätzliches ACKnowledgement aktiviert 
                werden; dies ist zumindest in ZIMO Umge- 
                bung hilfreich; bei Fremdsystemen ist Wirk- 
                samkeit nicht generell bekannt. 

     HINWEIS: Bit 1 der CV # 112 hat in früheren 
     SW-Versionen die Motorbremse aktiviert (diese 
     Einrichtung ist auf CV # 151 übersiedelt !). 

Bit 2 = 0: Zugnummernpulse ausgeschaltet 
        = 1: ZIMO Zugnummernpulse aktiv 

         (Ausschalten sinnvoll, falls Zugnummern- 
          erkennung nicht gebraucht wird, um  
         eventuelle Knackgeräusche zu verhindern); 
         in Anwendungen außerhalb von ZIMO 
         Digitalsystemen sind die Zugnummernpulse 
         in jedem Fall automatisch ausgeschaltet.  

Bit 3 = 0: spricht nur auf (neues) NMRA-MAN-Bit 
                an, 12-Funktions-Modus 
        = 1: spricht auch auf altes MAN-Bit an,  
                8-Funktions-Modus  

Bit 4 = 0: kein Pulskettenempfang 
        = 1: Pulskettenempfang bei Verwendung  
                unter einem LGB System  

Bit 5 = 0: Motoransteuerung mit 20 kHz 
        = 1: é mit 40 kHz 

Bit 6 = 0: normal (siehe auch CV # 129) 
        = 1: Gleichstrom-Bremsung richtungsunab- 
               hªngig (ĂMªrklin-Bremsmodusñ)         

Bit 7 = 0: keine Pulskettenerzeugung 
        = 1: Pulskettenerzeugung für LGB-Sound- 
                Module auf Funktionsausgang AF1. 

Nur im fas MOTOROLA Format: 

Bit 3 = 0: normal (jede Adresse hat 4 Funkionen) 
        = 1: Folgeadresse wird zur Ansteuerung 
               von weiteren 4 Funktionen verwendet,  
               wodurch für die Lok insgesamt 8 
               Funktionen zur Verfügung stehen, was 
               sonst bei MOTOROLA nicht möglich ist. 
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CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

# 113 
Regelungs-Cutoff 

HINWEIS: Diese CV wird 
selten gebraucht 

0 - 255 

 
Siehe 
Kapitel 

ERGÄNZ. 
HINWEISE 

 
0 

Ausmaß der Ausregelungskraft, auf welche diese auf 
jener Fahrstufe, die in CV # 10 definiert ist, absinken soll 
(bildet zusammen mit CV # 58 und CV # 10 eine Drei-
punktkurve).   
= 0: tatsächliches Cutoff bei Fahrstufe  
       laut CV # 10. Meistens ist auch CV # 10 = 0, 
       Default-Verlauf der Ausregleung. 

# 114 

Dimm-Maske 1 

= 

Ausschluss be-
stimmter Funktions-
ausgänge von der 

Dimmung nach  
CV # 60 

 

Siehe auch  
Fortsetzung 

(Dimm-Maske 2)  

für höhere Funkti-
onsausgänge in  

CV # 152 

Bits  
0 - 7 

0 

Angabe jener Funktionsausgänge, welche nicht auf die 
reduzierte PWM-Spannung (Helligkeit) nach CV # 60 
gesetzt werden sollen. 

Bit 0  -  Ausgang für Stirnlampen vorne, 
Bit 1  -  Ausgang für Stirnlampen hinten, 
Bit 2  -  Ausgang FA1, 
Bit 3  -  Ausgang FA2, 
Bit 4  -  Ausgang FA3, 
Bit 5  -  Ausgang FA4, 
Bit 6  -  Ausgang FA5, 
Bit 7  -  Ausgang FA6. 

Jeweiliges Bit = 0: Ausgang wird - wenn eingeschaltet -  
         nicht mit voller Schienenspannung betrieben, 
         sondern reduziert auf Dimm-Wert laut CV # 60. 

Jeweiliges Bit = 1: Ausgang wird vom Dimmen ausge- 
         nommen, d.h. er soll - wenn eingeschaltet - mit  
         voller Schienenspannung betrieben werden. 

BEISPIEL: 
CV # 114 = 60: FA1, FA2, FA3, FA4 werden nicht ge- 
         dimmt; d.h. nur die Stirnlampen werden reduziert. 

# 115 

Kupplungs-
ansteuerung 

(KROIS und ROCO) 

Einschaltezeit 

 
CV # 115 

alternativ verwendbar als 

zweiter Dimmwert 

(indem Zehnerstelle auf ñ0ò 
gesetzt wird) von 0 bis 90 % 

(laut Einerstelle) 

0 - 99 

 

Siehe 
Kapitel 

ERGÄNZ. 
HINWEISE 

0 

Wirksam, falls in CV # 125 é132 der Funktions-Effekt 
ñEntkupplungò (also Wert ñ48ò) gesetzt ist: 

Zehnerstelle (0 bis 9): Zeitintervall (in sec) nach folgen 
   der Tabelle, in welchem die Kupplung mit voller Span-   
   nung angesteuert wird:  

Wert:         0       1       2       3        4         5        6        7        8        9 

sec:       0   0,1  0,2  0,4   0,8   1     2     3     4     5 

Einerstelle (0 bis 9): Restspannung (0 bis 90 %) für An 
   steuerung der Kupplung während der restlichen Ein 
   schaltzeit (für ROCO-Kupplung, nicht für KROIS). 

# 116 

Automatisches 
Abrücken 

beim Entkuppeln 

= 

ĂKupplungs-Walzerñ 

 

0 - 99, 

0 - 199 

 
Siehe 
Kapitel 

ERGÄNZ. 
HINWEISE 

0 

Zehnerstelle (0 bis 9): Dauer, während der Lok vom Zug 
   wegfahren soll; Codierung wie CV # 115. 

Einerstelle (0 bis 9) = x 4: interne Fahrstufe für   
     Abrücken (Beschleunigung auf diese lt. CV # 3) 

Hunderterstelle  
     = 0: kein Andrücken vor Abrücken. 
     = 1: Andrücken zur Kupplungsentlastung. 

BEISPIEL: 
CV # 115 = 60 (2 sec), CV # 116 = 155 (langsam, 1 sec) 

# 117 

Blinken 
Funktionsausgänge 

laut CV # 118 

Blink-Maske 

0 - 99 0 

Tastverhältnis für Blinkfunktion:  
Zehnerstelle: Einschalt- /  Einerstelle: Ausschaltphase 
            = 100 msec,   1 = 200 msec,    , é,   9 = 1 sec 
BEISPIEL: 
CV 117 = 55: Gleichgewichtetes Blinken in 1 sec - Takt. 

CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

# 118 

Blink-Maske 

= 

Zuordnung der 
Funktionsausgänge 

zum Blink-
Rhythmus laut 

CV # 117. 

Bits  
0 - 7 

0 

Angabe jener Funktionsausgänge, welche im einge-
schalteten Zustand blinken sollen. 

Bit 0  -  Ausgang für Stirnlampen vorne, 
Bit 1  -  Ausgang für Stirnlampen hinten, 
Bit 2  -  Ausgang FA1, 
Bit 3  -  Ausgang FA2, 
Bit 4  -  Ausgang FA3, 
Bit 5  -  Ausgang FA4. 

Jeweiliges Bit = 0: Ausgang soll nicht blinken, 
Jeweiliges Bit = 1: Ausgang soll - wenn eingeschaltet -  
        blinken. 

Bit 6 = 1: FA2 soll invers blinken ! 
Bit 7 = 1: FA4 soll invers blinken ! 

BEISPIELE: 

CV # 118 = 12: Funktionsausgänge FA1 und FA2 sind 
         für Blink-Lampen vorgesehen. 
CV # 118 = 168: Ausgänge FA2 und FA4 sollen 
         wechselweise blinken - wenn beide eingeschaltet.. 

# 119 

Abblend-Maske F6 

= 

Zuordnung von 
Funktionsausgänge 
als (beispielsweise) 
Abblend-/Fernlicht 

Bits 
0 - 7 

0 

Angabe jener Funktionsausgänge, welche auf Tasten-
druck F6 in den Abblendzustand (gedimmt laut CV # 60) 
gehen sollen 

Typische Anwendung: FERN-/ABBLENDLICHt. 

Bit 0  -  Ausgang für Stirnlampen vorne, 
Bit 1  -  Ausgang für Stirnlampen hinten, 
Bit 2  -  Ausgang FA1, 
Bit 3  -  Ausgang FA2, 
Bit 4  -  Ausgang FA3, 
Bit 5  -  Ausgang FA4. 

Jeweiliges Bit = 0: Ausgang nicht abblendbar, 
Jeweiliges Bit = 1: Ausgang soll bei Betätigung von F6 
              auf Wert laut CV # 60 abgeblendet werden. 

Bit 7 = 0: normale Wirkung von F6. 
        = 1: Wirkung von F6 invertiert. 

BEISPIEL: 
CV # 119 = 131: Stirnlampen sollen durch F6 zwischen 
        Abblend- und Fernlicht (F6 = 1) umschaltbar sein 

# 120 Abblend-Maske F7 Bits 0 - 7  Wie CV # 119, aber mit F7 als Abblend-Funktion. 

# 121 
Exponentielle Be- 

schleunigungskurve 

0 - 99 

 

Siehe 
Kapitel 

ERGÄNZ. 
HINWEISE 

 

 

0 

Beschleunigungsverlauf nach einer annähernden Expo-
nentialfunktion (langsamere Geschwindigkeitserhöhung 
im Niedriggeschwindigkeitsbereich). 

Zehnerstelle: Prozentsatz (0 bis 90 %) des Geschwin- 
     digkeitsbereichs, für die diese Kurve gelten soll. 

Einerstelle: Parameter (0 bis 9) für die Krümmung der  
      Exponentialfunktion. 

BEISPIEL: 

CV # 121 = 11 oder 25: typische Anfangswerte für  
       weitere Versuche. 
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CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

# 122 
Exponentielle 
Bremskurve 

0 - 99 

 

Siehe 
Kapitel 

ERGÄNZ. 
HINWEISE 

 

 

0 

Bremsverlauf nach einer annähernden Exponentialfunk-
tion (langsamere Geschwindigkeitserhöhung im Nied-
riggeschwindigkeitsbereich). 

Zehnerstelle: Prozentsatz (0 bis 90 %) des Geschwin- 
     digkeitsbereichs, für die diese Kurve gelten soll. 

Einerstelle: Parameter (0 bis 9) für die Krümmung der  
      Exponentialfunktion. 

BEISPIEL: 

CV # 122 = 11 oder 25: typische Anfangswerte für  
       weitere Versuche. 

# 123 

Adaptives 
Beschleunigungs- 
und  Bremsverfah-

ren 

0 - 99 

 

Siehe 
Kapitel 

ERGÄNZ. 
HINWEISE 

 
 

 

0 

Die Erhöhung bzw. Absenkung der Sollgeschwindigkeit 
soll erst nach einer definierten Annäherung an die bis-
her vorgegebene Sollgeschwindigkeit erfolgen. Die CV # 
123 enthält den Fahrstufenabstand, der erreicht werden 
muss (je kleiner, desto weicher die Beschleunigung). 

= 0:          kein adaptives Verfahren 

Zehnerstelle: 0 - 9 für Beschleunigung 
Einerstelle:    0 - 9 für Bremsung  

BEISPIELE: 

CV # 123 = 11: die stärkste Wirkung: manchmal wird da 
   durch das Anfahren behindert (Lok Ăkommt nicht wegñ) 

CV # 123 = 22: typische Einstellung. 

# 124 

Rangiertasten-
funktionen: 

  

Halbgeschwindig-
keit 

 

und 
 

Beschleunigungs-
deaktivierung 

 

 

und 

 

Gleichstrom- 
Halteabschnitte 

siehe Beschreibung 
der CV # 29 

  

 

 

 

Bits  
0 - 4, 6 

 

 

 

 

 

 

 

 

und 

 

  

Bit 5 

für 
Gleich- 
strom- 
Halte- 

abschnitte 

 

0 

Auswahl einer Rangiertaste (Funktion) AKTIVIERUNG 

                  der HALBGESCHWINDIGKEIT: 

Bit 4 = 1 (und Bit 3 = 0): F3 als Halbgeschwind.-Taste 
Bit 3 = 1 (und Bit 4 = 0): F7 als Halbgeschwind.-Taste 

Auswahl einer Rangiertaste zur DEAKTIVIERUNG 
                 von BESCHLEUNIGUNGSZEITEN: 

Bit 2 = 0 (und Bit 6 = 0): MN-Taste als Beschleun.-Deakt 
Bit 2 = 1 (und Bit 6 = 0): F4 als Beschleun-Deaktivierung 
Bit 6 = 1 (Bit 2 belanglos): F3 als Beschleun.-Deaktiv. 

Wirkungsumfang der Taste (MN, F3 oder F4) zur 
  DEAKTIVIERUNG von BESCHLEUNIGUNGSZEITEN: 

Bits 1,0 = 00: kein Einfluss auf Beschleunigungszeiten 
             = 01: Taste deaktiviert Exponential + Adaptiv. 
             = 10:  reduziert Beschleun./Bremszeit 

                        auf  ı der Werte laut CVós # 3,4. 
             = 11:  deaktiviert Beschleun./Bremszeit völlig. 

BEISPIELE:  

F3 als Halbgeschwindigkeits-Taste ergibt: CV # 124 = 8. 

F3 als Halbgeschwindigkeits-Taste, und 
F4 zur völligen Deakt. von Beschleunigungs-/Bremszeit 
   ergibt:             Bits 0, 1, 2, 4 = 1, also    CV # 124 = 23. 

F3 als Halbgeschwindig.-Taste und zur Beschl.-Deakt.  
    ergibt:           Bits 0, 1, 4, 6 = 1, also     CV # 124 = 83.  

 

Bit 5 = 1: òGleichstrom-Halteabschnitteñ siehe CV # 29 

CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

 

 

 

 

# 125
1
 

 

 

 

 
Effekte 

 
 

Amerikanische 
Lichteffekte  

oder 

Entkuppler-Effekt 
(Zeitbegrenzung der 

Aktivierung), 

automatisches Ein- 
und Abschalten 

nach diversen Krite-
rien,      

ñSoft startò (= Auf-
dimmen beim Ein-

schalten der Funkti-
onsausgänge) 

 

auf  

Funktionsausgang 
ñStirn vorneò, 

defaultmäßig 
mit F0 vorw. zu be-
tªtigen, per ñfuncti-
on mappingò auch 
anders zuzuordnen 

Einstellungen und 
Modifizierungen  

der Effekte durch 

CVs # 62 - 64  

und 

CV # 115  
(für Kupplung). 

 

 

 

 

 

0 

Die folgende Beschreibung für die Codierung der Effek-
te  gilt f¿r die CVôs 125 é 132 gleichermaÇen; sie ist 
beispielhaft in der Tabellen-Zeile für den Funktionsaus-
gang ĂStirn vorneñ (also hier, CV # 125) enthalten, ob-
wohl die Effekte in der Praxis hier selten benutzt werden 
(weil an ĂStirn vorneñ meistens einfach regulªre Stirn-
lampen angeschlossen werden). 

Bits 1,0 = 00: richtungsunabhängig (wirkt immer) 
             = 01: wirksam nur bei Vorwärtsfahrt 
             = 10: wirksam nur bei Rückwärtsfahrt  

ACHTUNG im Falle CV # 125 oder 126: CVôs # 33, 34 
(ĂFunction mappingñ f¿r F0, vorw. und r¿ckw.) müssen 
angepasst werden, damit es mit der obigen Richtungs-
abhängigkeit übereinstimmt 

Bits 7, 6, 5, 4, 3, 2   = Effekt-Code   
                7 6 5 4 3 2 1 0   (xx = Bits 1, 0, Richtungsabhängigkeit, siehe oben !) 

         =  000001xx  Mars light 
         =  000010xx  Random Flicker 
         =  000011xx  Flashing headlight 
         =  000100xx  Single puls strobe 
         =  000101xx  Double puls strobe 
         =  000110xx  Rotary beacon simul 
         =  000111xx  Gyralite 
         =  001000xx  Ditch light type 1, right 
         =  001001xx  Ditch light type 1, left 
         =  001010xx  Ditch light type 2, right 
         =  001011xx  Ditch light type 2, left. 
         =  001100xx  Entkuppeln mit Zeitbbegrenz. CV #115 
         =  001101xx  ñSoft startò = langsames Auf- 
                          dimmen des Funktionsausganges 
         =  001110xx  Autom. Bremslicht für Straßen- 
                          bahnen, Nachleuchten im Stillstand 
                          variabel, siehe CV # 63. 
         = 001111xx  Autom. Abschalten des Funktions- 
                      ausganges bei  Fahrstufe > 0 (z.B. Aus 
                      der Führerstandsbeleuchtung in Fahrt).  
         = 010000xx  Automatische Abschalten des Funktions- 
                    ausganges nach 5 min (z.B. zum Schutz eines 
                    Raucherzeugers vor Überhitzung). 
          = 010001xx  Automatische Abschalten nach 10 min. 
          = 010010xx  Geschwindigkeits- oder last- 
                   abhängige Raucherzeugung für DAMPF- 
                   loks, Einstellung mit  CVôs # 137 - 139 (Vorhei 

                   zen im Stillstand, starker Rauch bei Schnellfahrt 
                   oder Belastung). Automatische Abschaltung 
                   laut CV # 353. Passende Ansteuerung eines  
                   Ventilators an FA10  siehe CV # 133. Siehe  
                   Abschnitt ĂEinbau und AnschlieÇen éñ, Punkt  
                   ĂTipps zum Anschluss von Rauchgeneratorenñ) 
           = 010100xx   Fahrzustands-abhängige Raucherzeu- 
                   gung für DIESEL-Loks, Einstellung mitt CVôs 
                   137 - 139 (Vorheizen im Stillstand, starker  

                                                                            
1
 Spezieller Hinweis zu den ditch lights: Diese sind nur aktiv, wenn die Stirnlampen (F0) eingeschaltet sind und die Funktion F2; dies 
entspricht dem amerikanischem Vorbild. Die ñditch lightsò funktionieren nur, wenn die entsprechenden Bits in CV # 33 und # 34 ge-
setzt sind (die Definition in CV # 125 - 128 ist nicht ausreichend, sondern zusätzlich notwendig). Beispiel:  Wenn ditch lights definiert 
sind  für FA1 und FA2 , müssen die Bits 2, 3  in CVs # 33, 34 entsprechend gesetzt sein (i.e. CV # 33 = 00001101, CV # 34 = 
00001110). 
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CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

                   Rauchstoß beim Anlassen des Motors laut  
                   Sound-Projekt und bei Beschleunigung). Pas- 
                   sende Ansteuerung des Ventilators an FA10   
                   siehe CV # 133. Automatische Abschaltung 
                   laut CV # 353. Siehe Abschnitt ĂEinbau und An- 
                   schlieÇen éñ, Punkt ĂTipps zum Anschluss von 
                   Rauchgeneratoren éñ). 
 
BEISPIELE  (You want - you have to program into CV # 125) 

  Mars light, only forward                            - 00000101 = ñ5ò 
  Gyralite, independent of direction             - 00011100 = ñ28ò 
  Ditch type 1 left, only forward                   - 00100101 = ñ37ò 
  Entkuppler-Ansteuerung                       - 00110000 = ñ48ò 
  Soft-Start für Ausgang                           - 00110100 = ñ52ò 
  Autom. Bremslicht                                 - 00111000 = Ă56ñ 

  Autom. Führerstandsabschaltung            - 00111100 = Ă60ñ 
  Autom. Rauchabschalt. nach 5 min         - 01000000 = Ă64ñ 
  Autom. Rauchabschalt. Nach 10 min       - 01000100 = Ă68ñ 
  Geschw./last-abh. DAMPFLOK Rauch    - 01001000 = Ă72ñ 
  Fahrzustands-abh. DIESEL-Rauch          - 0101 0000 = Ă80ñ  

# 126 

Effekte 

wie CV # 125 

auf  

Funktionsausgang 
ñStirn hintenò 

(default F0 rückw.) 

 0 

Bits 1,0 = 00: richtungsunabhängig (wirkt immer) 
             = 01: wirksam nur bei Vorwärtsfahrt 
             = 10: wirksam nur bei Rückwärtsfahrt  

ACHTUNG:  CVôs # 33, 34 (Ăfunction mappingñ f¿r F0, 
vorw. und rückw.) müssen gegebenenfalls angepasst 
werden, damit es mit der obigen Richtungsabhängigkeit 
keinen Widerspruch gibt.  
wie CV # 125 

#127 
Effekte  

auf FA1  
(default F1)  

 0 

wie CV # 125 

# 128 
Effekte 

auf FA2 
(default F2)  

 0 

wie CV # 125 

# 129 
-        

# 132 

Effekte 

auf  
FA3, FA4, FA5, FA6 

(def. F3, F4, F5, F6) 

 0 

 

 

 

wie CV # 125 

# 62 Modifizierungen der 
Lichteffekte 

0 - 9 0 Veränderung des Minimum-Dimm- Wertes 
(òFX_MIN_DIMò) 

# 63 

Modifizierungen der 
Lichteffekte 

 

oder  

Nachleuchtdauer 
Bremslicht 

0 - 99 

 

 

 

0 - 255 

 
51 

 
 

Zehnerstelle: Veränderung der Zykluszeit  
      für Effekte (0 - 9, default 5), bzw. 
      Aufdimmen bei 001101 (0 - 0,9s)  

Einerstelle: Ausschaltzeit-Verlängerung 

Im Falle Bremslicht (Code 001110xx in CV # 125 oder 
   # 126 oder # 127 é): Nachleuchten in Zehntel-sec (al 
   so Bereich  bis 25 sec) im Stilltand nach Anhalten. 

# 64 
Modifikationen der 

Lichteffekte 
0 - 9 5 

Ditch light off time modification 

CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

 

# 133 

 

 

FA10 
für 

Ventila-
tor  

ab SW 
Vers 20 

 
FA10 als 

Achs-Detektor-
Ausgang für  

externe Module 

oder 

FA10 für 
Dampf-Ausstoß-
Ventilators des 

Raucherzeugers  

0, 1 0 = 0 (Default): FA10 ist ein normaler Funktionsausgang. 

= 1: Auf FA10 liegen Achsdrehungs-synchrone Impulse,  
           entweder nach dem Ăsimulierten Achsdetektorñ  
           oder einem echten. Siehe dazu CVôs # 267, 268 ! 

FA10 wird oft für den Betrieb des Ventilators eines ent-
sprechend ausgerüsteten Raucherzeugers verwendet 
(z.B. ĂUSA-Trains USAR22-454). Das dazugehörige 
Heizelement muss dafür auf einem der Ausgänge FA1, 
FA2, é FA6 angeschlossen und die passende Effekt-
CV (# 137, 128, .. 132) muss den Effekt-Code Ă72ñ 
(Dampflok) bzw. Ă80ñ (Diesel-Lok) enthalten. 

Siehe Abschnitt ĂEinbau und AnschlieÇen éñ, Punkt 
ĂTipps zum Anschluss von Rauchgeneratoren éñ). 

 

DIESEL-Lok: 

Definition der Ventila-
tor-Drehzahlen für 
Fahrt und Beschleu-
nigung siehe  
CVôs 351, 352. 

# 134 

Asymmetrie-
Schwelle 

für 
Anhalten durch 
asymmetrisches 

DCC ï Signal 

(Methode 
Lenz ABC) 

1 - 14, 

101 - 114, 

201 - 214 

 
=  

0,1 - 1,4 V 

106 

Hunderterstelle: Glättungszeitkonstante; durch diese 
kann die Asymmetrie-Erkennung zuverlässiger (und 
gleichzeitig langsamer) oder schneller gemacht werden. 

= 0: schnelle Erkennung (aber höhere Gefahr 
       von Fehlern, also z. unsicheres Anhalten). 
= 1: mittelschnelle Erkennung (ca. 0,5 sec), be- 
       reits ziemlich sicher (Default). 
= 2: langsame Erkennung (ca. 1 sec), sehr sicher 

Zehner- und Einerstelle: Asymmetrie-Schwelle in Zehn-
tel-Volt. Ab dieser Spannungsdifferenz zwischen den 
Halbwellen des DCC-Signals soll die Asymmetrie als 
solche registriert werden, und die entsprechende Wir-
kung eingeleitet werden (meist Anbremsen und Anhal-
ten des Fahrzeugs). Siehe CV # 27 !  

= 106 (Default) bedeutet also 0,6 V. Dies scheint norma- 
        lerweise ein zweckmäßiger Wert zu sein; entspricht 
        der typischen Erzeugung der Asymmetrie durch ei 
        ne Schaltung aus insgesamt 4 Dioden. 

# 135 

 

km/h ï
Geschwindigkeits-

regelung - 

Aktivierung,  
Steuerung 

und 
Bereichsdefinition 

2 - 20 

 

Siehe 
Kapitel 

ERGÄNZ. 
HINWEISE 

ĂKm/h - 
Geschwin
digkeits-
regelungñ 

 
 
 
 
 

0 

= 0: km/h - Regelung ausgeschaltet; es gilt die 
          Ănormaleñ Geschwindigkeitsregelung. 

Pseudo-Programmieren (ĂPseudoñ = programmierter 
Wert wird nicht gespeichert): 

CV # 135 = 1  ->  Einleitung der Eich-Fahrt  
           (siehe dazu Kapitel 4, Ăkm/h ï Regelungñ) 

ĂNormaleñ Programmierung der CV # 135 (programmier-
ter Wert wird gespeichert): 

= 2 bis 20: Fahrstufen / km/h ï Faktor; z.B: 

        = 10:  jede Stufe (1 bis 126) bedeutet  
                  1 km/h: also Stufe 1 = 1 km/h, 
                   Stufe 2 = 2 km/h, Stufe 3 = 3 km/h, ... 

         = 20: jede Stufe bedeutet 2 km/h; also 
                  Stufe 1 = 2 km/h, Stufe 2 = 4 km/h, 
                   bis Stufe 126 = 253 km/h. 

          = 5:   jede Stufe bedeutet 0,5 km/h; also 
                   Stufe 1 = 0,5 km/h, Stufe 2 = 1 km/h, 
                   bis Stufe 126 = 63 km/h.ñ ! 
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CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

# 136 

 

km/h ï
Geschwindigkeits-

regelung - 

Kontrollzahl 
zum Auslesen 

Auslesewert 
(aber nicht 
READ ONLY) 

 

Siehe 
Kapitel 

ERGÄNZ. 
HINWEISE 

- 

Nach erfolgter Eich-Fahrt kann hier ein Wert ausgelesen 
werden, der zur internen Berechnung der Fahrge-
schwindigkeit dient. Er ist insofern interessant, als dass 
er (fast) unabhängig von der bei der Eichfahrt verwen-
deten Geschwindigkeit sein sollte. Wenn also ver-
suchsweise mehrere Eich-Fahrten unternommen wer-
den, kann aus der Gleichmäßigkeit der resultierenden 
Werte in der CV # 36 auf die Qualität der Eichung ge-
schlossen werden. Siehe Kapitel ĂERG NZ. HINWEISE, 
Km/h Geschwindigkeitsregelungñ!  

 
 
 
 

 
 
 
 

# 137 

# 138 

# 139 

Kennlinie für 
Raucherzeuger an 
einem FAôs 1 - 6 

(in zugehörigen CV 
# 127 - 132 ein ĂEf-
fektñ f¿r Rauch) 

 
 

PWM im Stillstand 

PWM bei Fahrt 

PWM Beschleunig. 

 

 
 

 

 

 

 
0 - 255 

0 - 255 

0 - 255 

 

 
 
 
 

 

 
 
0 

0 

0 

Mit den drei Werten in CVôs # 137 - 139 wird eine Kenn-
linie für einem Funktionsausgang (FA1, FA2, FA3, FA4, 
FA5 oder FA6, unten als FAx bezeichnet) definiert, und 
zwar für denjenigen, wo in der zugehörigen CV # 127 - 
132 ein ĂEffektñ f¿r  Raucherzeugung der Dampf- oder 
Diesellok, also  Ă72ñ oder Ă80ñ, definiert ist. 

Siehe Abschnitt ĂEinbau und AnschlieÇen éñ, Punkt 
ĂTipps zum Anschluss von Rauchgeneratoren éñ). 
 
CV # 137: PWM des FAx bei Stillstand 
CV # 138: PWM des FAx bei konstanter Fahrt 

CV # 139: PWM des FAx bei Beschleunigung 

# 140 

 

Distanzgesteuertes 
Anhalten -  

konstanter Bremsweg 

Auswahl der Brems-
ursache und des 
Bremsverhaltens  

0 - 255 0 

Aktivierung des konstanten Bremsweges laut Festle-
gung in CV # 141 anstelle des zeitgesteuerten Abbrem-
sens laut CV # 4, für 

= 1  autom. Anhalten mit Ăsignalabh. Zugbeeinflussungñ  
       (HLU) oder Ăasymm. DCC-Signalñ (ABC). 

= 2  manuelles Anhalten durch Fahrregler. 

= 3  automatisches und manuelles Anhalten. 

In den obigen Fällen (= 1, 2, 3) wird die Bremsung aus 
Teilgeschwindigkeiten verzögert eingeleitet, damit Zug 
nicht unnºtig lange Ăschleichtñ (empfohlene Wahl). Hin-
gegen  

= 11, 12, 13  wie oben, aber Bremsung wird  
        immer sofort nach Eintritt in den Halteab- 
        schnitt eingeleitet. 

# 141 

Distanzgesteuertes 
Anhalten -  

konstanter Bremsweg 

Der Bremsweg 

0 - 255 0 

Durch den Wert in dieser CV wird der Ăkonstante 
Bremswegñ definiert.  Der f¿r die vorhandenen Brems-
strecken passende Wert muss durch Probieren ermittelt 
werden; als Anhaltspunkt kann dienen: CV # 141 = 255 
bedeutet ca. 500 m im Vorbild (also 6 m in H0), CV # 
141 = 50 daher ca. 100 m (also 1,2 m für H0) 

 
# 142 

Distanzgesteuertes 
Anhalten -  

konstanter Bremsweg 

Schnellfahr-
Kompensation 

bei Methode ABC 

0 - 255 12 

Die Erkennungsverzögerung (siehe CV # 134), aber 
auch unsicherer Schienenkontakt, wirkt sich bei höheren 
Geschwindigkeiten stärker auf den Haltepunkt aus als 
bei langsamer; dieser Effekt wird durch CV #142 korri-
giert. 

= 12: Default, passt meistens bei CV # 134 = Def. 

# 143 é Kompensation 
bei Methode HLU 

0 - 255 0 Da HLU fehlerresistenter als ABC ist, meistens keine 
Erkennungsverzögerung notwendig; daher Default 0. 

CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

# 
144 

Programmier- und 
Update-Sperren 

Bits 

6, 7 

0 

oder 

255 
(= ĂFFñ, 
wirkt in 
Ăaltenñ 
Deco-
dern 

wie 0) 

Diese CV wurde eingeführt, um bei Bedarf unbeabsich-
tigte Veränderungen im Decoder oder Funktionsausfälle 
durch falschen Eintritt in den Update-Modus auszu-
schließen.  

= 0: keine Programmier- und Update-Sperre 

Bit 6 = 1: der Decoder kann im ĂService modeñ  
     nicht programmiert werden: Schutzmaßnahme 
     gegen versehentliches Umprogrammieren und  
     Löschen) 

     Hinweis: ñon-the-mainò-programming wird 
     nicht gesperrt (weil dort u.U. Veränderungen 
     im betrieblichen Ablauf vorgenommen werden 
     und gezielt eine Adresse angesprochen wird) 

Bit 7 = 1: Sperre des Software-Updates über 
   MXDECUP oder MX31ZL oder anderen Mitteln. 

 

 

# 
145 

 

 

Alternative 
Methoden der 

Motoransteuerung 

 

 

 

0, 1, 
10, 11, 12 

 

 

 

0 

= 0: normale Motoransteuerung  
       (DC-Motor, Faulhber, Maxxon, usw.) 

= 1: spezielle Ansteuerung für niederohmige DC- 
    Motoren (häufig Maxxon); diese Ansteuerung 
    erlaubt die Anschaltung eines Kondensator (10 
    oder 22 uF) an Pluspol/Masse des Decoders;  
    Decoder und Motor werden weniger belastet  
    (aber nur bei tatsächlichem Vorhandensein 
    des Kondensators !); Methode wenig erprobt. 

= 10: Ănormaleñ C-/Softdrive- Sinus Ansteuerung  
     (gleichbedeutend wie CV # 112, Bit 0 = 1), 
     FA4 ist fixiert, nicht verwendbar als Ausgang. 

= 11: alternative C-/Softdrive-Sinus Ansteuerung,  
      FA4 als Funktionsausgang verwendbar (nicht 
      geeignet für alle C-/Sofdrive-Sinus Loks). 

= 12: spezielle C- / Softdrive- Sinus Ansteuerung  
     für Schnittstellen, die normalen Motorausgang 
     brauchen (anstelle sonst üblichen C-Sinus- 
     Ausgang), FA4 ist fixiert, d.h.nicht verwendbar 

= 13: spezielle C- / Softdrive- Sinus Ansteuerung  
     f¿r ĂMªrklin Gottardoñ (und mºglicherweise  
     andere Märklin Fahrzeuge, anstelle sonst üb 
     lichen C-Sinus-Ausgang), FA3 ist fixiert, d.h. 
     nicht verwendbar, FA3 zur richtungsabhän- 
     gigen Schleiferumschaltung.  

# 
146 

 

Ausgleich des  
Getriebe-

Leerganges bei 
Richtungsumkehr 

zwecks 

Vermeidung des 
Anfahr-Rucks. 

 
 

0 - 255 0 

Die Kraftübertragung zwischen Motor und Rädern weist 
häufig einen Leergang auf, insbesondere wenn es sich 
um ein Schneckengetriebe handelt. Dies führt dazu, 
dass beim Wechsel der Fahrtrichtung der Motor zuerst 
ein Stück leer dreht, bis er tatsächlich die Räder an-
treibt, wobei er bereits in dieser Phase beschleunigt. 
Beim Anfahren aus dem Stillstand hat der Motor also 
bereits eine gewisse erhöhte Geschwindigkeit, wenn der 
Antrieb greift; dies bewirkt einen unschönen Anfahr-
Ruck. Dies kann durch die CV # 146 vermieden werden. 

= 0: keine Wirkung 
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CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

 = 1 bis 255: der Motor dreht für eine bestimmte 
              Zeit konstant auf Minimalgeschwindig-  
              keit (laut CV # 2), und beginnt erst da- 
              nach mit der Beschleunigung, falls zuvor  
              die Fahrtrichtung umgeschaltet wurde.  

Wie lang diese Zeit bzw. der leere ĂDrehwegñ ist, hªngt 
von verschiedenen Umständen ab, und kann nur durch 
Probieren ermittelt werden; Typ. Werte: 

= 100: der Motor dreht ca. ein Umdrehung oder  
            höchstens eine sec lang auf Minimalge- 
            schwindigkeit; dann sollte er Ăgreifenñ. 

= 50:    ca. halbe Umdrehung oder max. ½ sec. 

= 200: ca. zwei Umdrehungen oder max. 2 sec. 

Wichtig: die CV # 2 (Anfahr- bzw. Minimalgeschwindig-
keit) muss korrekt eingestellt sein, d.h. bei  der niedrigs-
ten Fahrstufe (1 von 128 oder 1 von 28) vom Fahrregler 
aus sollte das Fahrzeug bereits sicher fahren. Außer-
dem kann CV # 146 nur sinnvoll verwendet werden, 
wenn die Lastausgleichsregelung voll oder fast voll in 
Betrieb ist (also CV # 58 etwa 200 bis 255). 

# 147 

# 148 

# 149 

# 150 

Experimental-CVôs 
für  

Versuchszwecke, 

 

um herauszufinden, 
ob gewisse automa-
tische Einstellungen 
eventuell die Rege-
lung verschlechtern 
könnten. Die Ver-

wendung der Expe-
rimental-CVôs deak-
tiviert solche auto-
matischen Einstel-

lungen. 

Die CVôs # 147 bis 
149 sollen später 

wieder aus der De-
coder-SW entfernt 

werden 
 

 

 

0 

0 

0 

0 

--- CV # 147 Messlücke (Timeout) --- 
Brauchbarer Anfangswert: 20 
Bei zu kleiner Einstellung macht die Lok Bocksprünge. 
Bei zu großer Einstellung wird die Regelung beim Lang-
samfahren schlechter.  
0=automatische Anpassung (CV # 147 nicht wirksam) 

--- CV # 148 D-Wert --- 
Brauchbarer Anfangswert: 20 
Bei zu kleiner Einstellung kann die Regelung schlechter 
werden (regelt zu wenig/langsam, Lok ruckelt (eher 
langsam); Bei zu großer Einstellung wird zu viel 
nachgeregelt und die Lok wird unruhig/zittert.  
0 = automatische Anpassung (CV # 148 nicht wirksam) 

--- CV # 149 P-Wert --- 
0 = automatische Anpassung (CV # 148 nicht wirksam) 
1 = P-Wert fix laut CV# 56 (Zehnerstelle) 

--- CV # 150 Ausregelung bei Vollgeschwindigkeit --- 
Normalerweise ist die Ausregelung bei voller Geschwin-
digkeit immer 0. Mit CV # 150 kann die Ausregelung bei 
voller Geschwindigkeit eingestellt werden. 
Beispiel: CV # 58 = 200, CV # 10 = 100, CV # 113 = 80, 
CV # 150 = 40 -> Ergebnis: Ausregelung bei Fahrstufe 1 
ist 200 (von 255, also fast voll), Ausregelung bei Fahr-
stufe 100 (von 252) ist 80 (von 255, also ein Drittel), 
Ausregelung bei Fahrstufe 252 (höchste Fahrstufe) ist  
200 (von 255, also wieder fast voll).  
Wir bitten um Ihre Mitarbeit. Indem sie uns über Ihre 
Experimente und Ergebnisse berichten ! 

# 151 Motorbremse 0 - 9 0 
Für schneckenlose Getriebe; zwecks Vermeidung des 
Wegrollens auf abschüssigen Strecken. 

= 0: keine Motorbremse 

CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

= 1 é 8: Wenn im Zuge des Bremsvorganges Soll-Ge- 
     schwindigkeit 0 erreicht, wird Motorbremse langsam 
    angelegt (verteilt über 1, 2, .. 8 sec bis zur Vollbrem- 
    sung durch Motor-Kurzschluss über Endstufe) 

 = 9: sofortige volle Motorbremse, d.h. wenn Soll-Ge- 
     schwindigkeit 0 erreicht), wird Motor sofort über die    
     Endstufe des Decoders kurzgeschlossen. 

HINWEIS: Die Funktion der Motorbremse war bis Juni 
2009 (SW-Versionen vor 25) durch Bit 0 der CV # 112 
schaltbar (aber nicht einstellbar). 

# 152 

Dimm-Maske 2 

= 

Ausschluss be-
stimmter Funktions-
ausgänge von der 

Dimmung nach  
CV # 60 

 

Dies ist die 
Fortsetzung der 

Dimm-Maske 1  

In CV # 114 

 

 

und 

 

Richtungsbit - 
 (ĂRiBiñ -) Mapping 

Bits  
0 ï 5 

 

 

 

 

Und 

 

 

 

Bits 6,7 

0 

 

 

 

 

 

 

 

 

0 

Angabe jener Funktionsausgänge, welche nicht auf die 

reduzierte PWM-Spannung (Helligkeit) nach CV # 60 
gesetzt werden sollen. 

Bit 0  -  Ausgang FA7, 
Bit 1  -  Ausgang FA8, 
Bit 2  -  Ausgang FA9, 
Bit 3  -  Ausgang FA10, 
Bit 4  -  Ausgang FA11, 
Bit 5  -  Ausgang FA12. 

Jeweiliges Bit = 0: Ausgang wird - wenn eingeschaltet -  
         nicht mit voller Schienenspannung betrieben, 
         sondern reduziert auf Dimm-Wert laut CV # 60. 
Jeweiliges Bit = 1: Ausgang wird vom Dimmen ausge- 
         nommen, d.h. er soll - wenn eingeschaltet - mit  
         voller Schienenspannung betrieben werden. 

Bit 6 = 0: FA3, FA4 wird nicht von ĂRiBiñ beeinflusst,  
             sondern Zuordnung durch CV # 33, é ist aktiv, 

        = 1:  ĂRiBiñ wird auf FA3, FA4 gelegt, d.h: 
              FA3 wird eingeschaltet, wenn Rückwärtsfahrt, 
              FA4 wird eingeschaltet, wenn Vorwärtsfahrt. 

              d.h. Ănormalesñ Function Mapping (CV # 33. é) 
              gilt für FA3, FA4 bei Bit 6 = 1 nicht mehr !   

Bit 7 = 0: FA9 wird nicht von ĂRiBiñ beeinflusst,  
             sondern Zurodnung durch CV # 33, é ist aktiv. 
        = 1:  ĂRiBiñ wird auf FA9 gelegt, d.h: 
              FA9 wird eingeschaltet, wenn Rückwärtsfahrt. 
              d.h. Ănormalesñ Function Mapping (CV # 33. é) 
              gilt für FA9 bei Bit 7 = 1 nicht mehr ! 

# 161 
Servo-Ausgänge  

Protokoll 

 

0 - 3            
0 

Hinweis: 
Für Smart 

Servo 
RC-1 
muss 

CV # 161 
= 2 

gesetzt 
werden ! 

 

 

 

 

 

 

0 

 
Bit 0 = 0: Servo-Protokoll mit positiven Impulsen. 
        = 1: Servo-Protokoll mit negativen Impulsen. 

Bit 1 = 0: Steuerleitung aktiv während Bewegung          
        = 1:  é immer aktiv (verbraucht Strom,  
                zittert manchmal, aber hält die Stellung 
                auch bei mechanischer Belastung); 
                diese Einstellung muss u.a. gewählt  
                werden, wenn SmartServo (mit  
                Memory-Draht) eingesetzt wird ! 

Bit 2 = 0: im Falle der Zweitastenbedienung (laut 
              CV # 161) mit Mittelstellung, wenn beide 
              Funktionen 0. 
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CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

         = 1: im Falle der Zweitastenbedienung (laut 
               CV # 161) läuft Servo nur während der 
              Tastenbetätigung. 

# 162 
Servo 1 

Endstellung links 
0 - 255 

49 

= 1 ms 
Servopuls 

Definition des auszunützenden Anteils am gesamten 
Drehbereich des Servoôs. 
Ălinksñ ist symbolisch zu verstehen; bei entsprechenden 
Werten kann Ălinksñ zu Ărechtsñ werden. 

# 163 
Servo 1 

Endstellung  rechts 
0 - 255 205 

Definition des auszunützenden Anteils am gesamten 
Drehbereich des Servoôs. 

# 164 
Servo 1 

Mittelstellung 
0 - 255 127 

Definition der Mittelstellung für den Fall des Dreistel-
lungseinsatzes. 

# 165 
Servo 1 

Umlaufzeit 
0 - 255 

30 

= 3 sec 

Geschwindigkeit der Stellbewegung; Zeit zwischen den 
definierten Endstellungen in Zehntel sec (also Bereich 
bis 25 sec, Default 3 sec). 

# 166 
bis  

# 169 

 

# 170 
bis  

# 173 

 

# 174 
bis  

# 177  

Wie oben, 
aber für 
Servo 2 

 

Wie oben, 
aber für 
Servo 3 

 

wie oben, 
aber für 
Servo 4 

 

# 181 
# 182 
# 183 
# 184 

 

 

Servo 1 
Servo 2 
Servo 3 
Servo 4 

 

Funktionszuordnung 

0 - 114 

 

90 - 93 

 
 

0 
0 
0 
0 

 

= 0: Servo nicht in Betrieb 

= 1: Eintastenbedienung mit F1 
= 2: Eintastenbedienung mit F2     usw.  

= 90: Servo abhängig von Richtungsfunktion 
        vorwärts = Servo links; rückwärts = rechts 

= 91: Servo abhängig von Stillstand und Richtung 
        d.h: Servo rechts bei Stillstand und Richtung  
         auf Vorwärts eingestellt, sonst Servo links 

= 92: Servo abhängig von Stillstand und Richtung 
        d.h: Servo rechts bei Stillstand und Richtung  
         auf Rückwärts eingestellt, sonst Servo links 

= 93: Servo abhängig von Stillstand oder Fahrt 
     d.h: Servo rechts bei Stillstand, Servo links 
     bei Fahrt; eingestellte Richtung ohne Wirkung. 

= 101: Zweitastenbedienung F1 + F2 
= 102: Zweitastenbedienung F2 + F3      usw.  

= 111: Zweitastenbedienung F11 + F12 
= 112: Zweitastenbedienung F3 + F6  
= 113: Zweitastenbedienung F4 + F7  
= 114: Zweitastenbedienung F5 + F8 
  (Zweitastenbedienung kaut CV # 161, Bit 2) 

CV Bezeichnung Bereich Default Beschreibung 

# 185 
Spezialzuordnung 
für Echtdampfloks 

 0 

= 1: Dampflok mit Ein-Servo-Betrieb;  
       Geschwindigkeit und Fahrtrichtung durch   
       Fahrregler, Mittelstellung ist Stop. 

= 2: Servo 1 proportional am Fahrregler,  
       Servo 2 an Richtungsfunktion. 

= 3: wie 2, aber: Richtungs-Servo automatisch in 
       Nullstellung, wenn Fahrstufe 0 und F1 = on;   
       Bei Fahrstufe > 0:  
       Richtungs-Servo auf Richtung. 

HINWEIS zu CV # 185 = 2 oder 3: 
    Servo 1 ist durch CV # 162, 163 einstellbar (Endstel 
    lungen), durch entsprechende Werte ist auch eine  
    Umkehrung der Richtung möglich.  
 Servo 2 ist durch CV # 166, 167 einstellbar. 

# 250 
bis 

# 253 

Decoder-ID  

 

ab SW-Version 26 

Kein 
Schreib-
zugriff 

- 

Die Decoder-ID (= Serien-Nummer) wird automatisch 
bei der Produktion eingeschrieben: das erste Byte (CV # 
250) kennzeichnet dabei den Decoder-Typ, die drei wei-
teren Bytes sind eine laufende Nummer. 

Benötigt wird die Decoder-ID vor allem zur automati-
schen Anmeldung eines neuen Decoders auf einer An-
lage (mit Hilfe von RailCom) sowie in Zusammenhang 
mit dem Lade-Code f¿r ĂCodedñ Sound-Projekte (siehe 
CVôs # 260 bis 263). 

# 260 
bis 

# 263 

Lade-Code 
für  

ĂCodedñ Sound-
Projekte 

ab SW-Version 26 

- - 

"Coded"  (= code-geschützte) Ready-to-use Sound-
Projekte werden in der Regel von externen ZIMO - Part-
nern (in der Sound-Tabelle bezeichnet als "Provider") 
beigesteuert, welche durch den Verkauf der "Lade-
Codes" oder honoriert werden. 

Gegen Aufpreis beim Kauf können ZIMO Sound Deco-
der mit werksseitig eingeschriebenem "Lade-Code" be-
zogen werden und sind dann von Beginn an bereit zur 
Aufnahme von "coded" Sound-Projekten des betreffen-
den ĂB¿ndelsñ. Ansonsten muss der "Lade-Code" nach-
träglich beschafft und eingeschrieben werden: 

Gegen Mitteilung der Decoder-ID (CVôs # 250 bis 253) 
an ZIMO oder einen dafür autorisierten Partner (z.B. 
auch den Sound-Autor oder -Provider) erhält der An-
wender (é nach Zahlung der Geb¿hr) den Lade-Code, 
gültig für ein bestimmtes Bündel von Sound-Projekten 
(z.B. ĂRhB Heinz Dªppenñ) im  Decoder mit der mitge-
teilten Decoder-ID. 

Siehe www.zimo.at und die Software ZIRC ! 

 

WEITERE Konfigurationsvariable (für SOUND DECODER) im Kapitel ĂZIMO SOUNDñ !!! 

 

 

  

http://www.zimo.at/
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4. Ergänzende Hinweise  
zu den Konfigurationsvariablen (CVôs) 

 Optimale Regelung, Automatisches Anhalten, Effekte,  . . 

Die zwei Arten der  
Geschwindigkeitskennlinien-Programmierung: 

Die möglichst weitgehende Optimierung des Fahrverhaltens wird durch die Programmierbarkeit der 
Geschwindigkeitskennlinie (= Beziehung zwischen Reglerstellung und Fahrspannung, also den 14, 
28 oder 128 externen  und den  252 internen Fahrstufen)  unterstützt. 

Welche der beiden Arten zur Anwendung kommt, wird durch das  Bit 4 in der Konfigurationsvariablen # 29 be-
stimmt: ñ0" bedeutet die erste Art -  Dreipunkt- Kennlinie, definiert durch nur drei Variablen; ò1" bedeutet die zwei-
te Art - freie Kennlinie, definiert durch 28 Variablen. 

Dreipunkt-Kennlinie: durch die drei Konfigurationsvariablen # 2, 5, 6 (Vstart, Vhigh, Vmid). Vstart 
definiert die Anfahrstufe, Vhigh die höchste Fahrstufe, Vmid definiert für die mittlere Reglerstellung 
(= mittlere externe Fahrstufe), eine bestimmte interne Fahrstufe (1 bis 252), womit auf einfache 
Weise eine ñgekrümmteò Kennlinie erzeugt wird, d.h. der untere Bereich des Fahrtreglers gedehnt 
wird. Default-mäßig (CV # 6 = 1) ist eine leicht-gekrümmte Kennlinie aktiv (d.h. ein Drittel der End-
geschwindigkeit bei mittlerer externer Fahrstufe). 

Freie Geschwindigkeitskennlinie: durch die freie Kennlinienprogrammierung  mit Hilfe der Ge-
schwindigkeitstabelle in den Konfigurationsvariablen # 67 bis 94. Damit werden den 28 externen 
Fahrstufen (im Falle des 128-Fahrstufensystems genügen auch diese 28 Werte, da die notwendi-
gen Zwischenstufen durch Interpolation ermittelt werden) die jeweiligen interne Stufen (0 bis 252) 
zugeordnet. 

Hinweis: Normalerweise ist die Anwendung der Dreipunkt-Kennlinie für ein gutes Fahrverhalten 
völlig ausreichend (insbesondere da ab SW-Version 8 eine automatische Glättung vorgenommen 
wird ï also kein Knick mehr bei der Mittengeschwindigkeit; die relativ aufwändige Definition einer 
freien Kennlinie empfiehlt sich nur mit Hilfe einer Software wie ñP.F.u.Schò, wo die Kurve grafisch 
eingegeben wird und in den Decoder übertragen wird. 
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Begrenzte lineare Kennlinie
Vstart = 10, Vhigh = 165,
Vmid = 90
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Begrenzte und geknickte Kennlinie
Vstart = 15, Vhigh = 180, Vmid = 60
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Beispiel einer frei program-
mierten Geschwindigkeits-
kennlinie (entsprechende
Eintragungen in den Konfi-
gurationsvariablen # 67 - 94)

 

Falls Antrieb mit Faulhaber oder Maxxon, o.ä. Motor (Glockenanker ...): 

Zunächst Spezial-Einstellung  CV # 9 = 12  und  CV # 56 = 100    programmieren   ! ! ! 

Die Motoransteuerungsfrequenz und EMK-Abtastung: 

Die Pulsbreitenansteuerung des Motors kann nieder- oder hochfrequent erfolgen. Dies wird in 
der Konfigurationsvariablen # 9 (NMRA-konforme Berechnungsformel, siehe Konfigurationsvari-
ablen-Tabelle) ausgewählt. 

Hochfrequente Ansteuerung: Im Default-Zustand bzw. nach Eingabe des Wertes ñ0" in der Konfi-
gurationsvariable # 9 wird die Motoransteuerung mit 20 kHz durchgeführt (durch Bit 5 in CV # 112 
auf 40 kHz modifizierbar). Dies entspricht in der Wirkung einem Betrieb mit geglätteter Gleichspan-
nung, und ist ebenso wie diese geräuscharm (kein Knattern wie bei Niederfrequenz) und motor-
schonend (minimale Erwärmung und mechanische Belastung). Ideal ist diese Betriebsart auch für 
Glockenankermotore (von der Firma Faulhaber empfohlen) und andere einigermaßen hochwir-
kungsgradige Motore (daher für fast alle modernen Motore, auch LGB); nicht geeignet für Feldspu-
lenmotore und manche ältere Antriebe. 

Bei Hochfrequenz wird die Motoransteuerung periodisch unterbrechen, um durch Messung (Abtas-
tung) der ñGegen-EMKò (Generatorspannung des Motors) die Ist-Geschwindigkeit zu messen (sie-
he Lastausgleichsregelung, nächste Seite). Je hªufiger diese Unterbrechung (ĂMessl¿ckeñ) stattfin-
det, also je höher die EMK-Abtastrate ist, desto besser für die Regelung, aber auch umso mehr 
Kraft-Verlust und Antriebsgeräusch entstehen. Standardmäßig (CV #  9 = 0) variiert diese Abtastra-
te automatisch (dies ist neu bei MX69 !) zwischen 200 Hz (bei Langsamfahrt) und 50 Hz (bei Maxi-
malfahrt). Die CV # 9 bietet die Möglichkeit, sowohl die Abtastrate als auch die Länge der Messlü-
cke auf individuell gewählte Werte einzustellen;  

* für MAXXON, Faulhaber u.ä. Motoren empfiehlt sich, falls noch Verbesserungsbedarf besteht, 
nachdem CV # 56 = 100 programmiert wurde, meistens eine niedrige Abtastrate und eine minimale 
Messlücke, also Werte wie CV # 9 = 11, 21, 31;  

* für Motoren älterer Bauart eher das Gegenteil, also z.B: CV # 9 = 88                                . 
Siehe auch CV-Tabelle und nächste Seite ! 

Niederfrequente Ansteuerung: Bei Eingabe eines Wertes zwischen ñ176ò und ñ255ò in die Konfi-
gurationsvariable # 9 kommt die ñklassischeò Pulsbreitenmethode zur Anwendung; heute nur mehr 
selten sinnvoll (z.B. Feldspulenmotore). Die Frequenz ist (durch die Konfigurationsvariable # 9 nach 
der angegebenen Formel) im Bereich zwischen 30 und 150 Hz (hªufigster Wert ñ208ò f¿r 80 Hz) 
einstellbar und kann damit den Erfordernissen des Motors angepasst werden. 

Die Lastausgleichsregelung: 

Alle ZIMO Decoder sind mit einer Lastausgleichsregelung ausgestattet, die dafür sorgt, dass Ge-
schwindigkeitsunterschiede zwischen Steigungen und Gefällen, Abhängigkeiten von der An-
hängelast und Gleisgeometrie ausgeglichen werden (normalerweise, insbesondere im höheren Ge-
schwindigkeitsbereich, keine komplette Konstanthaltung). Dies geschieht durch einen ständigen 
Vergleich zwischen Sollwert (Reglerstellung am Fahrpult) und nach der EMK-Methode gemesse-
nem Istwert (EMK = elektromotorische Kraft, also die Generatorwirkung eines Motors in den An-
steuerungspausen). 

Die Referenzspannung für den Regelalgorithmus kann durch Konfigurationsvariable (CV) 
# 57 absolut oder relativ (dies ist der Defaultwert) definiert werden. 

Absolute Referenz: In der Konfigurationsvariablen #  57 wird der Spannungswert festgelegt, auf 
die sich die Regelung beziehen soll. D.h.: Wenn z.B. 14 V (also Wert ñ140ò) einprogrammiert wird, 
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versucht der Empfänger immer, den gemäß Reglerstellung gewünschten Bruchteil dieser Span-
nung an die Motorklemmen zu bringen - unabhängig von der aktuellen Schienenspannung. Damit 
bleibt die Geschwindigkeit konstant, auch wenn die Schienenspannung schwankt, vorausgesetzt 
diese (genauer: die im Decoder gleichgerichtete und verarbeitete Schienenspannung, also um ca. 2 
V weniger) wird nicht niedriger als die absolute Referenz. 

Bei Verwendung von Fremdsystemen (besonders solchen, welche die Schienenspannung nicht 
konstant halten), ist die ñabsolute Referenzò der ñrelativen Referenzò vorzuziehen ! 

Relative Referenz:  Im Default-Zustand bzw. nach Eingabe des Wertes ñ0" in der Konfigurationsva-
riable #  57  erfolgt eine automatische Anpassung des Geschwindigkeitsbereiches an die aktuell 
vorhandene Schienenspannung. Je höher also die Spannung am Basisgerät MX1 eingestellt wird 
(zwischen 12 und 24 V wählbar), desto schneller wird die Lok über den gesamten Bereich. 

Die Verwendung der relativen Referenz ist  zweckmäßig, wenn eine konstante Schienenversorgung 
vorliegt (wie dies bei ZIMO Systemen, aber nicht bei allen Fremdsystemen der Fall ist), und der 
elektrische Widerstand entlang der Schiene klein gehalten wird. 

Eine weitere Auswahl zur optimalen Gestaltung der Fahreigenschaften ist die Einstellung des Re-
gelungseinflusses. An sich wäre eine volle Ausregelung (totale Konstanthaltung der Ge-

schwindigkeit, soweit Kraft vorhanden) das Ziel des Lastausgleiches, aber trotzdem ist vielfach ein 
reduzierter Einfluss wünschenswert. 

Meistens ist im Langsamfahrbereich eine hochgradige (ñ100-prozentigeò) Ausregelung zweckmä-
Çig, welche sowohl ein ñSteckenbleibenò des Zuges zuverlªssig verhindert als auch das ñDavonlau-
fenò bei geringer Belastung. Mit zunehmender Geschwindigkeit soll  die Regelungswirkung eher 
absinken, sodass bei Stellung ñVollò des Fahrreglers  tatsªchlich die volle ñungeregelteò Motorkraft 
zur Verfügung gestellt wird. Eine gewisse Abhängigkeit der Fahrgeschwindigkeit von der Strecke 
wird außerdem oft als besonders vorbildgemäß empfunden. Im Traktionsbetrieb (mehrere Loks zu-
sammengekuppelt) sollte die Ausregelung nicht ñ100-prozentigò sein, da eine solche ein Gegenein-
ander-Arbeiten der beteiligten Fahrzeuge hervorrufen würde (trotz aller Abgleichmaßnahmen). 

Mit Hilfe der Konfigurationsvariablen # 58 kann das generelle AusmaÇ der Ausregelung von ñkei-
ne Regelungò (Wert 0, dann verhªlt sich der Fahrzeug-Empfänger wie ein ungeregelter) bis volle 
Regelung (Wert 255) eingestellt werden; dieser Wert definiert also praktisch die den Regelungsein-
fluss bei kleinster Geschwindigkeit; typische sinnvolle Werte liegen zwischen ñ100ò und ñ200ò. 

Falls eine noch präzisere Kontrolle des Regelungsverhaltens gewünscht ist (selten wirklich notwen-
dig), kann zusammen mit den Konfigurationsvariablen # 10 und # 113 (Regelungseinfluss laut 
CV # 113 auf bestimmter Fahrstufe laut CV # 10) eine Dreipunkt-Kennlinie für den Regelungsein-
fluss gebildet werden. Es müssen dann immer beide Konfigurationsvariablen entsprechend gesetzt 
werden; wenn eine davon den Default-Wert ñ0ò hat, ist auch die andere wirkungslos (dann gilt wie-
derum nur CV # 58). 
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Bezüglich Konfigurationsvariable # 56 (proportionale und integrale Regelungsanteile) siehe nach-
folgendes Kapitel ĂStrategie é) ! 

Das Beschleunigungs- und Bremsverhalten: 

Mit den Konfigurationsvariablen # 3 und # 4 erfolgt die Grundeinstellung der Beschleuni-
gungs- und Bremszeiten nach der diesbezüglichen NMRA-Norm, also in einem linearen Verlauf 
(Geschwindigkeitsänderung von Fahrstufe zu Fahrstufe in gleichen Intervallen). 

Um einfach ein weiches Fahrverhalten zu erzielen, sind Werte zwischen ñ1ò und ñ3ò zu empfehlen, 
das ñechteò langsame Anfahren und Stehenbleiben beginnt bei etwa ñ5ò. Werte ¿ber ñ30ò sind eher 
selten zweckmäßig ! 

Durch die Konfigurationsvariablen # 121 und # 122 lässt sich dieser Verlauf, getrennt für 
Beschleunigungs- und Bremsvorgänge, in einen exponentiellen Verlauf umwandeln, wobei eine 
Dehnung im Bereich des Anfahrens bzw. Auslaufens vorgenommen wird. Der Bereich dieser Deh-
nung (prozentueller Anteil am gesamten Regelbereich) und die Krümmung der Kurve können ge-
wählt werden. 

Ein typischer praktikabler Wert (als Ausgangspunkt f¿r weitere Versuche) ist ñ25ò. 

Das adaptive Beschleunigungsverfahren, definierbar in Konfigurationsvariabler # 123, passt 
den jeweils weiteren Verlauf automatisch dem vorangehenden Geschwindigkeitszuwachs an, in-
dem die Sollgeschwindigkeit erst dann weiter erhöht wird, wenn zuvor die bisher gültige Sollge-
schwindigkeit bis auf eine gewisse tolerierte Differenz erreicht worden ist. 

Meistens kommen Werte wie Ă22ñ oder Ă11ñ zur Anwendung (also eher groÇer Effekt; dieser nimmt 
mit den kleineren Ziffern zu), welche den Anfahr-Ruck spürbar verringern können.                                             

Strategie zur Optimierung des Fahrverhaltens 
mit Hilfe der (zum Teil) vorgenannten CVôs: 

Da die Wirkung der verschiedenen Konfigurationsvariablen zur Lastausgleichsregelung und zur Be-
schleunigung gegenseitig wechselwirken, empfiehlt sich eine systematische Vorgangsweise zur 
Festlegung der einzelnen Werte (ACHTUNG: GÜLTIG AB SW-VERSION 10 

* Natürlich sollte die vom System her höchstmögliche Fahrstufenanzahl verwendet werden; beim 

ZIMO System also 128 Fahrstufen (am Fahrpult für die betreffende Fahrzeugadresse einzustellen); 
bei Fremdsystemen muss man eventuell mit weniger Fahrstufen (14 oder 28) auskommen. Alle ZI-
MO Fahrzeug-Empfänger sind übrigens default-mäßig auf 28 / 128 Fahrstufen eingestellt (für 14 
Fahrstufen müsste man das Bit 1 in der CV # 29 löschen; nur bei Verwendung mit älteren Fremd-
systemen, wie ñLokmaus 1ò, oder LGB MZS notwendig). 

* Dann stellt man am Fahrpult die geringst-mögliche Geschwindigkeit ein (beim ZIMO Fahrpult MX2 

die Schieberegler-Stellung, bei welcher die unterste Diode des Leuchtbalkens gerade schon grün 
statt rot leuchtet; vorher Fahrpult für die betreffende Adresse auf 128 Fahrstufen stellen ï falls nicht 
bereits geschehen oder standardmäßig der Fall !). 

Falls die Lok nun mit niedrigster Fahrstufe gar nicht oder kaum fährt (dies ist beim MX69 an sich 
unwahrscheinlich !), wird CV # 2 (Default ñ2ò) hºher gesetzt (z.B. auf ñ4ò oder ñ6ò), falls zu schnell, 
wird CV # 2 niedriger gesetzt (also auf ñ1ò);  Wenn die freie Geschwindigkeitskennlinie (in CVs # 67 
- 94 (wirksam, wenn Bit 4 in CV # 29 gesetzt) verwendet wird, müssen entsprechend CV # 67 modi-
fiziert und die folgenden Variablen nachgezogen werden. 

* Sowohl für das ruckfreie Langsamfahren als auch für die möglichst geringe Geräuschentwicklung 

des Antriebes ist das EMK Abtastverhalten (siehe vorangehende Seite !) mit-entscheidend (außer-
dem vor allem CV # 56 !), welches mit der CV # 9 modifiziert werden kann; außerdem dient diese 
CV auch zum Einstellen einer niederfrequenten Motoransteuerung, was jedoch sehr selten notwen-
dig ist. 
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Default-mäßig (CV # 9 = 0) gilt Hochfrequenz-Motoransteuerung (mit 20 oder 40 kHz je nach Bit 5 
in CV # 112, was in der Praxis kaum einen Unterschied macht) und eine automatisch sich an die 
Geschwindigkeit anpassende EMK-Abtastrate. Falls das Fahrverhalten nicht einwandfrei erscheint 
oder zuviel Motorengeräusch hörbar wird, kann eine Optimierung vorgenommen werden:  

CV # 9 = 0 (also der Default-Wert) ist gleichbedeutend mit CV # 9 = 55, also sowohl für Einer- als 
auch für die Zehnerstelle ein mittlerer Wert. Die CV # 9 bestimmt durch ihre Zehnerstelle (1 é 9) 
die Häufigkeit der EMK-Abtastung und durch ihre Einerstelle (1 é 9) die ĂEMK-Messl¿ckeñ, also die 
Länge der durch die Abtastung entstehende Unterbrechung der Motoransteuerung. 

Grundsätzlich gilt: Faulhaber-, Maxxon-, Escap-, é. - Motoren kommen mit einer kurzen EMK-
Messl¿cke; die Einerstelle der CV # 9 wird also auf den Wert Ă2ñ gesetzt. Die optimale Hªufigket 
der EMK-Abtastung hängt von Bauart und Gewicht der Lok ab: kleine, leichte Fahrzeuge brauchen 
eher eine hºhere Abtastrate, z.B. Ă5ñ, schwere Fahrzeuge (z.B. Spur 0, oder auch groÇe H0 - Fahr-
zeuge) eher eine niedriger Abtastrate, z.B. Ă2ñ.   Also f¿r die typische H0-Lok mit Faulhaber-Motor 
ist meistens die Einstellung CV # 9 = 52 eine gute Wahl; für Spur 0 - Fahrzeuge CV # 9 = 22. Wei-
tere Optimierung (im Sinne von ruckfreiem Langsamfahren und reduzierter Geräuschentwicklung) 
kann durch Probieren der umliegenden Werte der Zehnestelle der CV # 9 erfolgen; und natürlich 
durch Variation der CV # 56; siehe unten. 

Wenn eine Lok mit älterer Antriebsbauart beim Langsamfahren ruckelt, muss meistens die Ab-
tastrate (Zehnerstelle der CV # 9) auf Werte > 5 gesetzt werden, häufig ergänzend ebenfalls die 
EMK-Messlücke auf > 5 (also die Einerstelle), z.B. CV # 9 = 88.   

* Mit Hilfe der CV # 56 kann eine Verbesserung des Fahrverhaltens erzielt werden; auch hier ent-
spricht der Defaul-Wert Ă0ñ der mittleren Einstellung Ă55ñ. Die Zehner- und Einerstelle definieren die 
Parameter der PID-Regelung, nämlich den Proportional- und den Integralanteil. Default-mäßig (CV 
# 56 = 0) stellt sich der Proportionalwert automatisch ein, und der Integralwert ist auf einen Mittel-
wert festgelegt. Je nach Art der Lok und Bedarf kann vom Default abgewichen werden, z.B. ist zur 
Unterdr¿ckung ruckweisen Fahrens Werte bei ªlteren Antriebsbauarten CV # 9 = ñ77ò, ñ88ò, ñ99ò zu 
empfehlen (also Proportional- und Integralwert gleichermaßen zu erhöhen), oder bei modernen 
Loks mit hochwertigen Antrieben eher CV # 9 = ñ33ò, ñ22ò, ñ11ò.  

Überschwingen der Regelung kann generelle mit Hilfe des Integralwertes (Einerstelle der CV # 56) 
korrigiert werden. 

Für einen Antrieb mit Maxxon, Faulhaber, o.ä., sollte als Grundeinstellung zunächst CV # 56 = 100 
(anstelle Normal-Default Ă0ñ f¿r Ănormaleñ Motoren) eingestellt werden; was wiederum gleichbedeu-
tend mit CV # 56 = 155 ist; die Hunderterstelle Ă1ñ bewirkt eine Anpassung der mittleren Einstellung 
an hochwirkungsgradige Motoren, sehr ªhnlich wie es der Wert Ă22ñ, wªre. Durch Variation der 
Zehner- und Einerstelle kann eine weitere Optimierung erreicht werden. 

* Nach Optimierung der Langsamfahrt (eben durch CV # 56, wie oben beschrieben) sollte kontrol-

liert werden, ob nicht durch eine eventuelle ñVerschªrfungò (also im Falle Ă77ñ, Ă88ñ, é) der Rege-
lung (die durch höhere Werte in CV # 56 ausgelöst wird) das Fahrverhalten im mittleren Geschwin-
digkeitsbereich negativ beeinflusst wird (also ungleichmäßig wird). 

Dieser Effekt kann wiederum kompensiert werden, indem der Regelungseinfluss durch Herabset-
zung der CV # 58 (Default ñ250ò), ¿blicherweise auf Werte zwischen ñ150ò und ñ200ò, generell zu-
rückgenommen wird, oder - die verfeinerte Variante - indem der Regelungs-Cutoff mit Hilfe der CVs 
# 10 und 113 eingesetzt wird, beispielsweise ausgehend von ñ100ò / ñ120ò (was bedeutet, dass der 
Regelungseinfluss bis zur internen Fahrstufe 100 - also ca. 40 % - auf 150 - also ca.50 % abge-
senkt wird). 

* Falls trotz der beschriebenen Maßnahmen zu Gleichlaufschwankungen bestehen bleiben, sollte 

versucht werden, die CV # 57 zu verwenden. In der Default-Einstellung ñ0ò richtet sich die Regelung 
nach der gemessenen Schienenspannung. Wenn diese selbst schwankt (dies kann passieren bei 

Verwendung eines nicht-stabilisierten Digitalsystems - also bei vielen Nicht-ZIMO-Systemen - oder 
bei extrem schlechtem Rad-Schienenkontakt), dann schwankt auch die Geschwindigkeit. Um sol-
che Schwankungen auszuschalten, wird in der CV # 57 (òRegelungsrefernzò) das Zehnfache der 
typischen (also nicht Leerlauf-, sondern unter Belastung anliegende) Schienenspannung eingestellt 
(also z.B: ñ140ò f¿r 14 V), oder - ev. besser - ein um ca. 20 bis 50 niedrigerer Wert (Ausgleich des 
decoder-internen Verlusts). 

* Im nächsten Schritt beschäftigt man sich mit dem (unerwünschten) Anfahr-Ruck; dies erfolgt 

zweckmäßier Weise nach einer zumindest provisorischen Einstellung des Beschleunigungsverhal-
tens, typ. mit CV # 3 = ñ5ò und CV # 4 = ñ5ò. Durch eine solche Beschleunigungszeit ist der Anfahr-
Ruck besser und reproduzierbar sichtbar. 

Es gibt zwei grundsätzlich verschiede Arten des Anfahr-Rucks: der Ruck, der bei jedem Anfahren 
auftritt, und jener Ruck, der nur bei Änderung der Fahrtrichtung in Erscheinung tritt (also nach An-
halten, Richtungs-Umschalten und Anfahren). Der ĂRichtungswechsel-Ruckñ ist auf den Leergang 
des Getriebes zurückzuführen; siehe weiter unten. 

Nun kann das ñadaptive Beschleunigungsverfahrenò laut CV # 123 angewandt werden, indem z.B. 
CV # 123 = 20 gesetzt und danach optimiert wird. Hinweis: die ñadaptive Beschleunigung wirkt um-
so stärker (also ruck-mindernder), je niedriger der Wert ist (also ñ10ò ist die stªrkste Einstellung f¿r 
die Beschleunigung, ñ90ò wirkt nur geringf¿gig).  

Auch ein eventueller Anhalte-Ruck kann reduziert werden; mit Hilfe der Einerstelle: CV # 123 = 22 
verbessert also sowohl den Anfahr- als auch den Anhalte-Ruck. Eventuell ist es vorteilhaft, die 
Ăadaptiveñ Bremsung schwªcher einzustellen, also z.B. CV # 123 = 24, um die Haltepunkt-Genauig-
keit im Fahrstraßen-, Blockbetrieb, usw. nicht zu beeinträchtigen. 

Der ĂRichtungswechsel-Ruckñ kann durch die CV # 146 behandelt werden: Typische Einstellungen 
dafür sind CV # 146 = 50 oder 100. Siehe Beschreibung in der CV-Tabelle ! 

*  Zum Abschluss wird das Beschleunigungsverhalten endgültig eingestellt; durch die CVs # 3 und 

# 4 (allgemeine Beschleunigungs- und Bremszeit). Hier sollten meistens höhere Werte als die De-
fault-Werte eingestellt werden, wenigstens CV # 3 = 5 und CV # 4 = 3. Dies verbessert das Verhal-
ten des Fahrzeugs deutlich. Wesentlich höhere Werte sind für Fahrzeuge mit Sound angebracht 
(sowohl bei Sound Decodern als auch bei externen Sound-Modulen, z.B. über SUSI), damit der 
Sound zur Bewegung passt ! 

Zusªtzlich kann die Ăexponentielle Beschleunigung und Bremsungñ angewandt werden, durch die 
CVs # 121 und # 122. Dadurch kann besonders weiches Anfahren und Auslaufen eingestellt wer-
den, ohne damit die Manövrierbarkeit im oberen Geschwindigkeitsbereich einzuschränken. Das 
Verweilen im langsamen Geschwindigkeitsbereich wird dadurch gedehnt. Häufige Werte für diese 
CVs liegen zwischen ñ25ò und ñ55ò, was bedeutet, dass 20% bis 50% (nach der Zehnerstelle) des 
Geschwindigkeitsbereiches in die exponentielle Beschleunigungskurve einbezogen wird, und das 
eine mittlere Kr¿mmung (Einerstelle ñ5ò) gewªhlt wird. 

Das Beschleunigungsverhalten ï zum besseren Verständnis : 

Das Beschleunigungs- und Bremsverhalten laut CV # 3 und # 4, d.h. die zeitliche Abfolge der Fahrstufen, bezieht 
sich immer auf die 252 internen Fahrstufen, welche äquidistant von 0 bis zur Vollgeschwindigkeit angeordnet sind. 
Die verwendete Geschwindigkeitskennlinie (Dreipunkt- oder freie Kennlinie) steht nicht mit dem Beschleunigungs-
verhalten in Zusammenhang; diese definiert immer nur die Zielgeschwindigkeit bei einer bestimmten Reglerstel-
lung nach Durchlauf des Beschleunigungs- oder Bremsvorganges. 

D.h.: Durch eine entsprechend gekrümmte Geschwindigkeitskennlinie kann das Beschleunigungsverhalten nicht 
verbessert werden (Ausnahme: wenn der Beschleunigungsvorgang vom Fahrpult oder vom Computer her erzeugt 
wird, weil dort wird ja eine Abfolge der externen Fahrstufen abgewickelt); die gewünschte Krümmung für die vom 

Decoder selbst gesteuerten Beschleunigungs- und Bremsvorgªnge kann hingegen durch die Ăexponentielle Be-

schleunigungñ, also CV # 121 und # 122  erreicht werden ! 
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Km/h ï Geschwindigkeitsregelung - 
                                                                          EICH-FAHRT und Betrieb 

Die Ăkm/h ï Regelungñ ist ein neuartiges, alternatives Prinzip zum Fahren mit vorbildmäßigen 
Geschwindigkeiten in allen Betriebssituationen: die Fahrstufen des Reglers oder Fahrpultes (1 bis 
126 im sogenannten Ă128-Fahrstufenñ-System) werden dabei direkt als km/h ï Werte interpretiert. 
Vorzugsweise sollten alle Loks auf der Anlage entsprechend eingestellt sein. Bei Fahrzeugen ohne 
ZIMO Decoder kann dies (wenn auch umständlich und wenig präzise, weil keine Nachregelung) 
über die Geschwindigkeitstabelle erreicht werden. 

Die ZIMO Nachregelung: Der Großbahn-Decoder MX69 (und MX690) beschränkt sich nicht auf 
eine Umrechnung der Fahrstufen auf die km/hïSkala, sondern er sorgt für die Einhaltung der ge-
wünschten Geschwindigkeit durch Nachmessung der zurückgelegten Strecke und automatische 
Nachjustierung. 

Die für jede Lok durchzuführende EICHïFAHRT: 

Zunächst muss dafür eine Eich-Strecke bestimmt werden: ein Stück Gleis in maßstäblichen 100 m 
Länge (zuzüglich Anlauf- und Auslaufstrecken), natürlich ohne Steigung/Gefälle, enge Kurven, und 
sonstigen Hemmnissen; also z.B. für H0 (Maßstab 1:87): 115 cm; für Spur 2 (1:22,5): 4,5 m. Start- 
und Endpunkte der Eich-Strecke werden sichtbar markiert. 

* Die Lok wird 1 bis 2 m vor dem Startpunkt aufgestellt, passende Fahrtrichtung vorbereitet, Funkti-

on F0 (Stirnlampen) ausgeschaltet. Beschleunigungszeiten (sowohl CV # 3 im Decoder als auch 
im Fahrpult) sollten auf 0 oder kleinen Wert gesetzt sein, oder es muss eine entsprechend längere 
Anlaufstrecke vorgesehen werden, damit später in der Eich-Strecke  keine Geschwindigkeitsände-
rung mehr stattfindet. 

*  Der Beginn der Eich-Fahrt wird dem Decoder nun bekannt gemacht durch die Programmierung 
(im Ăoperational modeñ)  CV # 135 = 1. Dies ist eine ĂPseudo-Programmierungñ, d.h. der Wert 1 
wird nicht abgespeichert, der bisherige Wert in CV # 135 bleibt erhalten. 

*  Eine mittlere Fahrgeschwindigkeit (1/3 bis 1/2 der max. Geschwindigkeit) wird am Fahrregler 
eingestellt; die Lok fährt damit auf den Startpunkt der Eich-Strecke zu. 

*  Bei Passieren des markierten Startpunkts muss vom Fahrpult her die Funktion F0 (Stirnlampe) 
eingeschaltet werden; beim Passieren des Endpunktes wird F0 wieder ausgeschaltet. Damit ist 
die Eich-Fahrt beendet, und die Lok kann angehalten werden. 

*  Zur Kontrolle kann nun die CV # 136 ausgelesen werden. Das ĂErgebnisñ der Eich-Fahrt, das dort 
abgelegt ist, sagt an sich für sich allein genommen nicht viel aus. Wenn jedoch versuchsweise 
mehrere Eich-Fahrten hintereinander vorgenommen werden, sollte jedes Mal ungefähr der gleiche 
Wert in CV # 136 zu finden sein, auch wenn die Fahrgeschwindigkeit variiert wird.  

Der Betrieb mit km/h-Geschwindigkeitsregelung: 

Die CV # 135 ist maßgeblich für die Auswahl zwischen Ănormalemñ und km/h ï Betrieb: 

CV # 135 = 0: Das Fahrzeug wird Ănormalñ geregelt; eine eventuell zuvor durchgef¿hrte  
                          Eich-Fahrt f¿r die Ăkm/h-Regelungñ ist unwirksam, deren Ergebnis bleibt je- 
                          doch in CV # 136 erhalten. 

CV # 135 = 10:  jede Stufe (1 bis 126) bedeutet 1 km/h: also Stufe 1 = 1 km/h, Stufe 2 =  
                         2 km/h, Stufe 3 = 3 km/h, ...  bis Stufe 126 = 126 km/h 

CV # 135 = 5:   jede Stufe (1 bis 126) bedeutet 1/2 km/h: also Stufe 1 = 0,5 km/h, Stufe 2 =  
                         1 km/h, Stufe 3 = 1,5 km/h, ...  bis Stufe 126 = 63 km/h (für Nebenbahnen !) 

CV # 135 = 20: jede Stufe (1 bis 126) bedeutet 2 km/h: also Stufe 1 = 2 km/h, Stufe 2 =  
                         4 km/h, Stufe 3 = 6 km/h, ...  bis Stufe 126 = 252 km/h (Hochgeschw.-Bahn !) 

Die km/h-Regelung kommt natürlich nicht nur bei der direkten Steuerung vom Fahrpult her zum tra-
gen, sondern auch bei den Geschwindigkeitsbegrenzungen durch Ădie Signalabhªngige Zugbeein-
flussungñ (CVôs 51 .. 55); auch die dort eingetragenen Werte werden als km/h interpretiert. 

 

Mph (Meilen pro Stunde) statt km/h: 

Durch entsprechende Verlängerung der Eich-Strecke ergibt sich eine mph-Regelung ! 

 

 

Einstellungen für die  
                      ZIMO Ăsignalabhªngige Zugbeeinflussungñ 

 
ZIMO Digitalsysteme bieten eine zweite Kommunikationsebene zur Übertragung von Informationen 
von Gleisabschnitten zu den gerade darauf befindlichen Fahrzeugen; die wichtigste Anwendung ist 
die Ăsignalabhªngige Zugbeeinflussungñ, also das ĂAnhalten vor dem roten Signalñ und Geschwin-
digkeitsbeschränkungen (speed limits) in 5 Stufen, den Gleisabschnitten nach Bedarf zugeteilt mit 
Hilfe des Gleisabschnitts-Moduls MX9 oder Nachfolger. Siehe dazu ZIMO Prospekte, www.zimo.at, 
MX9 ï Betriebsanleitung. 

*  Falls die Ăsignalabhªngige Zugbeeinflussungñ eingesetzt wird (also nur im Rahmen von ZIMO 
Systemen), werden die Geschwindigkeitsstufen ñUò und ñLò und ev. die Zwischenstufen durch die 
Konfigurationsvariablen CV # 51 bis # 55 eingestellt und die Beschleunigungs- und Bremswerte 
durch CV # 49 und # 50.  

Dabei ist zu beachten, dass die signalabhängigen Beschleunigungs- und Bremszeiten immer zu-
sätzlich zu den Zeiten und Kurven laut CV # 3, 4, 121, 122, usw.  gelten, dass also das signalab-
hängige Beschleunigen und Bremsen gegenüber dem händischen immer nur  gleich (wenn CV # 49 
und 50 nicht benützt werden) oder eben langsamer (wenn in CV # 49 und/oder # 50 ein Wert >0 
eingetragen wird), nie aber schneller vor sich gehen kann. 

F¿r ein ordnungsgemªÇes Funktionieren der Zugsicherung mit Hilfe der Ăsignalabhªngigen Zugbe-
einflussungñ ist die richtige (und ¿ber die gesamte Anlage in gleicher Art durchgezogene) Einteilung 
der Gleisabschnitte, insbesondere der passenden Längen der Halteabschnitte und der zugeordne-
ten Vorbremsabschnitte ausschlaggebend. Siehe dazu auch Betriebsanleitung MX9, Betriebsanlei-
tung STP.  

Die Einstellung der Fahrzeuge für die Bremsung bis zum Haltepunkt (also für das Bremsverhalten 
CV # 4 und CV # 50 und für die Vorbrems-Geschwindigkeit meistens CV # 52 f¿r ĂUñ) soll dann auf 
einem dazu ausgewählten Testgleis so vorgenommen werden, dass jede Lok ungefähr nach 2/3 
der Länge des Halte-Abschnitts (also bei H0 typischerweise 15 bis 20 cm vor dessen Ende) zum 
Stehen kommt. Die Einstellung des Haltepunktes auf den Ăletzen Zentimeterñ ist nicht empfehlens-
wert, weil die derartig exakte Einhaltung aus vielerlei Gründen kaum möglich ist. 

Anlaufstrecke                 Eich-Strecke                        Auslaufstrecke

Start-Markierung                          Stop-Markierung

1,15 m  (H0)

http://www.zimo.at/

































































