DIGITAL e TESTERGEBNISSE

Decoder-Messungen

In den letzten Ausgaben des Eisenbahnjournals haben wir
aktuelle DCC-Decoder mit Motorregelung vorgestellt. Beim Test
der verschiedenen Typen wurde auch eine Reihe von Messungen
durchgefihrt. Typische Ergebnisse geben wir hier in komprimierter
Form wieder. Die ausfihrlichen Daten kénnen Sie im Internet unter
www.eisenbahn-journal. de/decoder einsehen und herunterladen.

ie bereits zu Beginn der Serie
im Eisenbahn-Journal 9/2005
/ beschrieben, war das Ziel des

Messaufbaus, alle vorgestellten Decoder un-
ter gleichen Bedingungen zu betreiben und
miteinander vergleichbare Messwerte zu er-
fassen. Hierzu bauten wir eine Rampenstre-
cke mit einem definierten Steigungswechsel.
Um reale Betriebsbedingungen zu simulieren,
»schlachteten® wir eine Roco-Lok. Motor,
Platine mit Schnittstelle und ein Drehgestell
wurden am Kopfende der Rampe montiert,
was uns jederzeit Zugang zu den Motoran-
schliissen gab. Ein Antriebsrad der Lok wurde
exakt im Laufkreisdurchmesser zu einer Seil-
rolle erweitert. Mit dem hier aufgewickelten
Faden konnte der Ballastwagen gezielt her-
abgelassen oder nach oben gezogen werden.
Zum Auslosen und Beenden der Messung
dienten vier Reedkontakte und ein am Wagen
angeklebter Magnet. Als Zentrale fungierte

eine Lenz LZV 100. Freundlicherweise stell-
te uns die Firma DataTranslation eines ihrer
digitalen Messgerite DT9812 zur Verfiigung.
Hiermit war es nicht nur moglich, fiir den
in den Decodertabellen der letzten Monate
angegebenen Wert ,,Steigungsausregelung®
Zeiten millisekundengenau zu erfassen, son-
dern wir konnten das multifunktionale Gerit
in Zusammenhang mit der Mess-Software
»Measure Foundry* auch wie ein PC-Digi-
tal-Oszilloskop nutzen und die Motorspan-
nungen erfassen. Zur grafischen Darstellung
der Messwerte haben wir Excel bemiiht. Eine
Zeichnung des Messaufbaus sowie weitere In-
formationen finden Sie im Internet.
Betrachtet man die Kurven, springen
zwei Dinge sofort ins Auge: Erstens pro-
duzieren manche Decoder heftige negative
Uberschwinger, z.B. der Viessmann 5256.
Dies ist ein Hinweis auf ein moglicherwei-
se erhohtes EMV-Storpotential. Andere, wie

ConRail, Lenz oder Tams, machen das bes-
ser. Zweitens fillt auf, dass die PWM-Im-
pulspakete typischerweise mit einer Frequenz
von 60-120 Hz gesendet werden (Ausnahme
DHS 252). Zwar setzen sich diese Pakete aus
Einzelimpulsen deutlich hoherer Frequenz
zusammen, ein Elektromotor ,,sieht” jedoch
aufgrund seiner Induktivitdt vor allem die
niedrigen Frequenzen. Dies relativiert die von
den Herstellern werbewirksam vorgetragenen
Motorfrequenz-Angaben im kHz-Bereich.
Anzumerken ist jedoch, dass alle Decoder in
den Werkseinstellungen gemessen wurden —
spezielle Konfigurationen fiir z.B. Glockenan-
kermotoren sind hier nicht beriicksichtigt.
Die zwei rechten Spalten der Tabelle zei-
gen das Regelverhalten der Decoder tiber die
gesamte Messstrecke. Ein paar vorsichtige In-
terpretationen: Dem DCX51-2 (CT) und dem
5256 von Viessmann gelingtes recht gut, einen
Zug gleich schnell bergauf und bergab fahren
zu lassen. Dafiir muss der Decoder jedoch
stark nachregeln und kommt ins ,,Pumpen®.
Auch Lenz und Uhlenbrock regeln auffillig
wellig. Der Tams-Decoder bricht im Gefille
ein und regelt in der Steigung nicht nach, was
auch der Messwert ,,Steigungsausregelung‘
(EJ 12/05) bestitigt. Der alte LokPilot (Bra-
wal) zeigt eine glatte Linie, ESU hat also die
Regelstrategie fiir Version 2.0 gedndert.
Tosias PiTz

PWM-Burst typische Pulsfolge Trend ,,aufwarts* Trend ,,abwérts*
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Fleisch-
mann
6848

HKE
HLD-HFA

Kuehn
T125

Lenz
Gold

Piko
56121
(Uhlen-
brock
76520)

Tams
LD-G-8
(Variante
mit
gelbem
Punkt)

Uhlen-
brock
76420

Viessmann
5256
(DHS 252)

Zimo
MX63

PWM-Burst typische Pulsfolge
(20 Millisekunden) (0,2 Sekunden)
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Trend ,,aufwarts®
(Messwerte tiefpassgefiltert)

Trend ,,abwarts*
(Messwerte tiefpassgefiltert)
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Die Kurven zeigen die gemessene Spannung an den Motoranschliissen des jeweiligen Decoders. Die erste Spalte - PWM-Burst — zeigt die Form der vom
Decoder erzeugten Impulse. In den Pausen ist die vom Motor erzeugte Gegen-EMK sichtbar. Ein Decoder misst diese (kleine) Spannung und gewinnt dar-
aus Informationen iiber die aktuelle Drehzahl. Die zweite Spalte zeigt eine typische Pulsfolge und erlaubt erste Riickschliisse auf die vom Hersteller ange-
wandte Regelungsstrategie. In der dritten und vierten Spalte sind jeweils die gesamten Messverldufe von teilweise sehr unterschiedlicher Dauer wiederge-
geben. Zur leichteren Orientierung haben wir eine Trendkurve rot eingezeichnet. Diese zeigt deutlich, wie ,glatt* oder ,,wellig“ ein Decoder regelt.
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