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Eine gedruckte Betriebsanleitung gehért nicht zum Lieferumfang eines einzelnen Decoders; einige
Exemplare werden bei Lieferungen an Fachhandler kostenlos beigelegt, sonst auf Anforderung ge-
gen Kostenbeitrag erhéltlich. 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 mdglicherweise nicht in allen Funktionen und Funktionskombinationen dem Wortlaut dieser Betriebs-
anleitung; &hnlich wie bei Computerprogrammen ist wegen der Vielfalt der Anwendungsméglichkeiten eine vollstandige herstellersei-
tige Uberprifung nicht méglich.

Neue Software-Versionen (die Funktionsverbesserungen bringen oder erkannte Fehler korrigieren) kénnen nachgeladen werden;
das Software-Update der ZIMO Decoder ist auch vom Anwender selbst durchfiihrbar; siehe dazu Kapitel ,Software-Update*.

Selbst durchgefiihrte Software-Updates sind kostenlos (abgesehen von der Anschaffung des Programmiergerétes), Update- und
Umbau-MaBnahmen in der ZIMO Werkstatte werden im Allgemeinen nicht als Garantiereparatur ausgefihrt, sondern sind in jedem
Fall kostenpflichtig. Als Garantieleistung werden ausschlieBlich hardwaremaBige Fehler beseitigt, so ferne diese nicht vom Anwen-
der bzw. von angeschlossenen Fahrzeug-Einrichtungen verursacht wurden. Update-Versionen siehe www.zimo.at !
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1. Typen - Ubersicht

Die Decoder der hier beschriebenen Familien sind zum Einbau in Triebfahrzeuge der Baugré8en N,
HOe, HOm, TT, HO, 00, Om, Spur 0 und ahnliche vorgesehen. Sie sind geeignet fir Lokomotiven mit
Standardmotoren als auch fir solche mit Glockenankermotoren (Faulhaber, Maxxon, u.a.).

Diese Decoder arbeiten primar nach dem genormten NMRA-DCC-Datenformat und sind daher
sowohl im Rahmen des ZIMO Digitalsystems als auch mit DCC Fremdsystemen verschiedenster
Hersteller einsetzbar, daneben auch nach dem MOTOROLA-Protokoll zwecks Anwendung mit
Marklin-Systemen und anderen MOTOROLA Zentralen. ZIMO Decoder sind auch im Gleichstrom-
Analogbetrieb (Modellbahn-Trafo's, PWM-Geréte, Labornetzgeréte) einsetzbar, wobei es mit SW-
Versionen ab Juli 2009 wesentliche Verbesserungen gibt, der Typ MX630 uberdies auch im Wech-
selstrom-Analogbetrieb (Marklin-Trafo’s mit Uberspannungs-Impuls zum Richtungswechsel).

Miniatur-Decoder, vollstédndig ausgestattet mit allen ZIMO Eigenschaften und
Features, software-identisch mit den gréBeren Typen.

MX620 ACHTUNG: Vorsicht beim Einbau notwendig, da die MX620-Platine nicht durch
einen Schrumpfschlauch umhiillt ist (im Gegensatz zu MX630) !

TYPISCHE ANWENDUNG: Triebfahrzeuge der BaugroBen N, HOe, HOm; und
HO-Fahrzeuge bei beengten Platzverhaltnissen .

Familie

Anschluss-Varianten des MX620:

Ausfihrung mit 7 Anschlussleitungen (hochflexible Litzendrahte) fiir Schiene,
Mx620 Motor, 2 Funktionsausgénge (120 mm L&nge). Fir die beiden weiteren Funkti-
onsausgange, sowie SUSI sind L6t-Pads vorhanden.

MX620N Wie MX620, aber 6-polige Digitalschnittstelle nach NEM651 (= ,small interface”
laut NMRA RP 9.1.1.), direkt angesetzt, d.h. 6 Stifte angelétet, keine Drahte.

MX620R Wie MX620, aber 8-polige Schnittstelle nach NEM652 (= ,medium interface”
laut NMRA RP 9.1.1.) an 70 mm - Anschlussleitungen.

MX620F Wie MX620, aber 8-polige Schnittstelle nach NEM651 (= ,small interface” laut
NMRA RP 9.1.1.) an 70 mm - Anschlussleitungen.

HO-Decoder, kompakie Bauweise, fur den universellen Einsatz.

Der MX630 ist in einem transparenten Schrumpfschlauch eingehiillt, was einen
MX630 guten Schutz bei Beriihrung stromfiihrender Teile darstellt.

TYPISCHE ANWENDUNG: HO-Fahrzeuge; und Spur 0 sowie ahnliche Baugro-
Ben bei beengten Platzverhéltnissen. Wegen besonderer Spannungsfestigkeit
(50 V) auch fur Analogbetrieb mit alten Marklin-Trafo’s geeignet.

Familie
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Anschluss-Varianten des MX630:

Ausflhrung mit 9 Anschlussleitungen (hochflexible Litzendrahten) fir Schiene,
MX630 Motor, 4 Funktionsausgénge (120 mm Lange). L6t-Pads fir 2 weitere Funkti-
ons-Ausgéange, Logikpegel-Ausgange, sowie SUSI.

MX630R Wie MX630, aber 8-polige Schnittstelle nach NEM652 an 70 mm - Litzen.
MX630F Wie MX630, aber 8-polige Schnittstelle nach NEM651 an 70 mm - Litzen.
MX630P Wie MX630, aber mit 16-poliger PluX - Stiftleise direkt auf Platine.

Spezial-Bauformen des MX630:

MX630H Hochleistungsausfiihrung (1,8 A), wie MX630, aber mit Alu-Kiihlkérper.

MX630V1, Verlangerter MX630 mit Niederspannungsversorgung flr die Funktions-
MX630V5 Ausgange, 1,5V bzw. 5 V.

MX64D | Ho-Decoder mit 21-poligem Steckverbinder direkt auf Platine; funktionell
identisch wie MX620 und MX630.

MX64DM Version des MX64D (also Decoder mit 21-poligem Direkistecker) fur Mérklin-
und Trix-Fahrzeuge mit C-Sinus, Softdrive-Sinus-Motor ((iber C-Sinus-Platine).

MX64DH Hochleistungsausfithrung des MX64D, Spezialtyp fiir Spur 0 Fahrzeuge.

MX64DV1, Verlangerter MX64D mit Niederspannungsversorgung fir die Funktions-
MX64DV5 | Ausgénge, 1,5V bzw. 5 V.

HO-Decoder mit SOUND.

MX640 TYPISCHE ANWENDUNG: HO-Fahrzeuge; und Spur 0 sowie &hnliche Baugro-
Familie | gen vei beengten Platzverhaltnissen.

Anschluss-Varianten des MX640:

Ausfiihrung mit 11 Anschlussleitungen (hochflexible Litzendrahten) fiir Schiene,
MX640 Motor, 4 Funktionsausgédnge (120 mm Lange), Lautsprecher. Lét-Pads fir 2
weitere Funktions-Ausgéange, Logikpegel-Ausgange, sowie SUSI.

MX640R Wie MX640, aber 8-polige Schnittstelle nach NEM652 an 70 mm - Litzen.
MX640F Wie MX640, aber 8-polige Schnittstelle nach NEM651 an 70 mm - Litzen.
MX640D Wie MX640, aber mit 21-poligem Direktstecker (nach NMRA RP 9.1.1.).

MX640C Version des MX640 (also Decoder mit 21-poligem Direktstecker) fiir Marklin-
(= MX640DM) | und Trix-Fahrzeuge mit C-Sinus-, Softdrive-Sinus-Motor (lber C-Sinus-Platine).
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2. Aufbau und technische Daten

Zulassiger Bereich der Fahrspannung auf der Schiene **) min. 10 V
MX620 .....coccvvveeen. bis 20 V

MX64D, MX640 bis 24 V

MX630 im Digitalbetreib und DC-Analogbetrieb ....... bis 30 V

MX630 im AC-Analogbetrieb bis 45V

Maximaler Dauer-Motorstrom ..... e 0,8A
....... 1,0A

ST UTRSPRRN 1,8A

MX64D, MX64DM, MXB4DV .......cccveveiiiiiniiiieenieeeeen 1,0A

MX64DH Spezialausfihrung Spur 0 ***) ......ccccoeeveennen. 1,2A

MXBA0 ...t 1,2A

Maximaler SPItzen-MOtOrSIIOM .. ...oiiiiiiei e 2A
Maximaler Dauer-Summenstrom der Funktionsausgange *) .... MX620 .......cccccoovrvverinnenne 0,5A
MX630, MX64D, MX640 .... 0,8 A

MX640: Maximaler Dauerausgangsstrom der 5 LED-Funktionsausgénge ............ccc....... e 0,1A
Maximaler Dauer-Summenstrom des Decoders .........ccccoccvvrnennne = Maximaler Dauer-Motorstrom
BEtrieDSIEMPErAtUN ........ecviviieieeieee ettt - 20 bis 100 °C
MX640: Speicherkapazitat fir Sound SAMPIES .......ccceeiiiriiiiiieiee e 32 Mbit
MX640: Sample rate ....... je nach Eigenschaft der betreffenden Sound Samples .. 11 oder 22 kHz
MX640: Anzahl der unabhéngig abspielbaren Sound-Kanale ... e 4
MX640: Ausgangsleistung des Sound-Verstarkers ................... Sinus 1,1 W
MX640: Impedanz der anzuschlieBenden Lautsprecher ..o 8 Ohm
Betriebstemperatur ... e - 20 bis 100 °C

Abmessungen (Lx B x H) ... . MX620, MX620N (ohne Anschluss-Stifte) ..... 14 x9x2,5mm
MX630 20x 11 x3,5mm
MX630H e 2011 X6 mm
MX630V ......cceee e 25x 11 x3,5mm
MX64D, MX64DM . 20,5x15,5x4,5mm
MX64DV ............... 25,5x15,5x4,5mm

MXB40 oo 32x155x6 mm

*) Die Uberstrom-Uberwachung wird jeweils fiir den Summenstrom der Funktionsausgange. Zur
Vermeidung eines Kaltstart-Problems von Glihlampen u.&. (Stromspitze beim Einschalten, die zur
Abschaltung flihrt), kann die Option Soft-Start (CV # 125 = “52”, usw.) herangezogen werden.

**) Hinweis zum Betrieb mit DIMAX Systemzentralen (Massoth): DiIMAX 1200Z sollte laut Betriebsanlei-
tung eine Spannung von 24 V auf die Schiene legen (was die DCC-Norm nur unwesentlich Giberschreiten
wirde); in Wirklichkeit gibt das Gerét (besonders altere Ausfihrungen) jedoch eine stark mit der Belas-
tung schwankende Spannung ab, beginnend bei 30 V im Leelauf (abhéngig von der Netzspannung !) bis
herab in den Bereich 20 V bei starker Belastung. Die ZIMO Decoder halten diese Uberspannung knapp
aus (im Gegensatz zu vielen anderen Produkten); besser ist es jedoch, durch eine kunstliche Dauer-
belastung (ca. 0,5 A) die Schienenspannung auf ein zuldssiges MaB abzusenken.
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Haftungs-Ausschluss im Zusammenhang mit Méarklin/Trix Fahrzeugen (insbes. C-Sinus):
Marklin/Trix nimmt keinerlei Ricksicht auf die Kompatibilitat ihrer Fahrzeuge mit Fremdprodukten; die Schnittstel-
len-Bedingungen andern sich haufig und ohne Hinweis. ZIMO kann daher keine Gewahrleistung Gbernehmen,
dass die beschriebene Anschluss- und Betriebsweise tatséchlich mit jedem Fahrzeug méglich ist, und kann auch
keine Haftung fir den Fall Gbernehmen, falls Fahrzeug und/oder Decoder beschadigt oder zerstért werden.

Software - Update:

ZIMO Decoder sind darauf eingerichtet, dass Software-Updates vom Anwender selbst durchgefihrt
werden. Dazu wird ein Gerat mit Update-Funktion (ZIMO Decoder Update Gerat MXDECUP oder
LZentral-Fahrpult* MX31ZL oder Basisgerat MX10) verwendet. Der Update-Vorgang vollzieht sich
entweder Uber USB-Stick / SD-Karte (MX31ZL / MX10) oder Giber einen Computer mit der Software
,ZIMO Sound Program“ ZSP oder das ,ZIMO Rail Center” ZIRC.

Die identische Hardware- und Software-Anordnung wird auch zum Laden von Sound-Projekten in
ZIMO Sound Decoder eingesetzt.

Der Decoder braucht nicht ausgebaut zu werden; die Lok braucht auch nicht geoffnet zu werden ;
sie wird ohne Veranderung auf das Update-Gleis (am Update-Gerat 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) kénnen den Update-Vorgang behindern; ebenso Energie-Speicher, wenn nicht die
MaBnahmen laut Kapitel ,Einbau und AnschlieBen ..“, Abschnitt ,Verwendung eines externen Ener-
gie-Speichers®, Drossel |“ eingehalten werden.

Mehr Informationen zum Decoder-Update: siehe letztes Kapitel und www.zimo.at !

Natdrlich werden Software-Updates bei Bedarf auch als Dienstleistung in der ZIMO Werkstétte oder
bei Fachhandlern durchgefihrt.

UberlastschutzmaBnahmen und Ubertemperaturschutz:

Die Motor- und Funktionsausgénge der ZIMO Decoder sind bezlglich ihrer Leistungsreserven
groBzligig ausgelegt und (iberdies mit Schutzeinrichtungen gegen Kurzschluss und Uberstrom aus-
gestattet. Im Falle einer Uberlastung kommt es zu Abschaltungen.

Diese SchutzmaBnahmen diirfen nicht mit einer Unzerstérbarkeit des Decoders verwechselt werden !

Falsches AnschlieBen des Decoders (Verwechslung der Anschlussdrdhte) und nicht getrennte elektrische Ver-
bindungen zwischen Motorklemme und Chassis werden nicht immer erkannt und fiihren zu Beschddigungen der
Endstufen oder manchmal auch zur Totalzerstérung des Decoders.

Ungeeignete oder defekte Motoren (z.B. mit Windungs- oder Kollektorkurzschlissen) sind nicht immer an zu
hohem Stromverbrauch erkennbar (weil eventuell nur kurze Spitzen auftreten) und kénnen zur Beschéddigung des
Decoders flihren, mitunter Endstufendefekte durch Langzeitwirkung.

Die Endstufen der Decoder (Motor und Funktionsausgénge) sind nicht nur durch Uberstréme geféhrdet, sondern
auch (in der Praxis wahrscheinlich sogar hdufiger) durch Spannungsspitzen durch induktiven Verbraucher.
Diese Spitzen sind in Abhéngigkeit von der Fahrspannung bis zu einigen Hundert Volt hoch, und werden von
Uberspannungsableitern im Decoder abgesaugt, deren Kapazitdt aber begrenzt ist.Daher sollte die Fahrspannung
nicht unnétig hoch gewdhlt werden, also nicht hbher als fiir das betreffende Fahrzeug vorgesehen.

ZIMO Decoder sind mit einem Messfuhler zur Feststellung der aktuellen Temperatur ausgestattet.
Bei Uberschreiten des zulassigen Grenzwertes (ca. 100 °C auf Platine) wird die Motoransteuerung
abgeschaltet. Zur Kenntlichmachung dieses Zustandes blinken die Stirnlampen in schnellem Takt
(ca. 5 Hz). Die Wiedereinschaltung erfolgt automatisch mit einer Hysterese von ca. 20 °C (also bei
Absinken der Temperatur ca. 80 °C) nach ca. 30 sec.
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MX620, MX620R, MX620F
Anschluss-Seite
(= wo Dréhte angeldtet sind 1)

MX620, MX620R, MX620F

Blick auf Controller-Seite

(= Riickseite, wo Drahte nicht angeldtet sind 1)

— Pluspol (blau)

Lriick (gelb) = Stirnlampen hinten
Lvor (weiss) = Stirnlampen vorne
Schiene links (schwarz)

MX620N (= MX620 mit 6-poliger direkt angesetzter Stiftleiste)
Blick auf Controller-Seite
(in dieser Lage wird der Decoder in die Lok-Buchse eingesteckt !))

Drahte

Motor (orange)
Motor (grau)
Schiene (rot)

Lot-Pads

Funktions-Ausgang FA2
Funktions-Ausgang FA1
Pluspol fiir “SUSI" oder Puffer

Lrlick
Lvor
Schiene links

Schiene (schwarz)
Lvor (weiss)
Lrick (gelb)

Pluspol (blau)

“SUSI" CLOCK oder FA3
“SUSI” DATA oder FA4
MASSE

FA3, FA4 sind
Logikpegel-Ausgénge !

Programmier-Pads,
nicht verwenden !

Programmierpads,
Kontaktierung verboten |
———————

MX630 Oberseite bedrahtet

Gemeinsamer Pluspol  (blau)
Motaranschluss rechts  (orange)

Funktionsausgang FA1 (griin)
Funktionsausgang FA2 (braun)

MX64D Oberseite

Schiene rechts (rot)
Motor links (grau)
Motor rechts (orange)

Programmierpads,
Kontaktierung verboten !

Schiene rechts
Motor links
Motor rechts

MX630 Pad-Belegung bzw. MX630P (PluX)

SUSI oder Servo's oder FA5, FA6

Stimlampe vorne (= Lvor) weil3 lli’/llgfoaoge(:tz ts |'i/|vaosl’se
Motoranschluss links ~ (grau) A

Stromabnehmer rechts  (rot) Motor links Pluspol (+)
Stromabnehmer links ~ (schwarz) Strrom rechts  --- (Index)
Stirnlampe hinten (= Lriick) gelb Strom links Lriick

Funktionsausgange FA1 FA3
Funktionsausgange FA2 FA4

MX64D

Programmierpads,

(= wo sich der 21-polige Stecker befindet 1) -{.‘: § Kontaktierung verboten ! Unterseite
Qa

+5V (20 mA max) Pin blockiert (Steckercodierung) c2
Funktions-Ausgang FA3  n.c. 52
Funktions-Ausgang FA2  n.c. 25
Funktlons-Aus%ang FA1  Stirnlampe vorne (= Lvor) £5
Gemeinsamer Pluspol Stirnlampe hinten (= Lriick) g~
n.c. SUSI Data a
Motoranschluss 1 SUSI Clock
Motoranschluss 2 Funktions-Ausgang FA4 MASSE fir SUSI
Stromabnehmer links ne SSI’JUSSI‘ICEI)ati
Stromabnehmer rechts  n.c. oc

Pluspol fir SUSI

MX64DV1 Oberseite Programmierpads’ MX64DY
(= wo sich der 21-polige Stecker befindet 1) Kontaktierung verboten!  Unterseite

Funktions-Ausgang FA1
Niederspannung 1,5 V

Stromabnehmer rechts

+5V (20 mA max) Pin blockiert (Steckercodierung)
Funktions-Ausgang FA3  n.c.
Funktions-Ausgang FA2  n.c.

Stirnlampe vorne (= Lvor)
Stirnlampe hinten (= Lrlick)

Niederspannung 1,5V USI Data
Motoranschluss SUSI Clock
Motoranschluss 2 Funktions-Ausgang FA4
MASSE n.c.

Stromabnehmer links n.c.

n.c.
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Programmierpads,

Kontaktierung verboten ! MX640 Oberseite

5V, 200 mA Versorgung fir Klein-Servos (z.B. SmartServo)
violett-violett

LED (10 mA) - oder
Logikpegel-Ausgange

ACHTUNG: nur gegen Fa7
gegen MASSE schalten | | FAS
(im Gegensatz zu ,normelen” FA's) | FA5

Funktionsausgang FA4
Funktionsausgang FA3

MASSE
SuUsI Daten
SUSI Clock

SUSI Plus

Programmierpads,
Kontaktierung verboten !

LED (10 mA) - oder
Logikpegel-Ausgange
ACHTUNG: nur gegen

gegen MASSE schalten !
(im Gegensatz zu ,normelen” FA's)

Funktionsausg. FA4

ACHTUNG: Funktionsausg. FA3
Es gibt Lokomotiven,
bei denen der MX640D
mit der Oberseite nach VASSE
oben gesteckt werden SUSI Daten
muss, und andere, wo SUsI Clock
die “Oberseite” unten SUSI Plus

zu liegen kommt.

5V, 200 mA, fiir Klein-Servo

FA8 FA9

Lautsprecher - Lautsprecher
Funktionsausgang FA2
Funktionsausgang FA1
Stirnlampe vorne (= Lvor)
Stirnlampe hinten (= Lriick)
Gemeinsamer Pluspol
Motoranschluf3 links
Motoranschlufi rechts
Stromabnehmer links
Stromabnehmer rechts

‘ MX640 Unterseite

FA8 FA9 (= wo Dréahte angeldtet sind)

Stromabnehmer links
Stromabnehmer rechts

MX640D
Unterseite

MX640D Oberseite
(= wo sich der 21-polige Stecker befindet !)

+5V, 200 mAmax.
Funktions-Ausgang FA3
Funktions-Ausgang FA2
Funktions-Ausgang FA1
Gemeinsamer Pluspol
n.c.(not connected
Motoranschluss links
Motoranschluss rechts

Pin blockiert (Steckercodierung)
Lautsprecher
Lautsprecher
Stirnlampe vorne (= Lvor)
Stirnlampe hinten (= Lriick)
USI Data
SUSI Clock
Funktions-Ausgang FA4
n.c.

n.c.
Schalteingang 1
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3. Adressieren und Programmieren

Fir jeden Decoder bzw. das betreffende Fahrzeug muss zunachst eine Fahrzeugadresse festgelegt
werden, auf welche 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 “Einbau und AnschlieBen”) und auf der
Auslieferungsadresse 3 testweise in Betrieb genommen. Es missen dabei zumindest entweder der
Motor oder die beiden Stirnlampen (besser sowohl - als auch) angeschlossen sein, damit spater die
erfolgte Adressierung quittiert werden kann. Es ist aber durchaus auch zweckmaBig, sofort die
komplette Lok-Umriistung 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 fiir das Fahrpult (MX21, MX31, . . ,), ausfiihrlich 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 ,,service mode*):

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

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

Falls die Stirnlampen durch einen Wert kleiner oder gleich “40” in der Konfigurationsvariablen # 60 gedimmt sind,
werden diese jedoch sicherheitshalber (es handelt sich in solchen Féllen meistens um Niedervoltldmpchen) fiir
Quittungen nicht verwendet, sodass nur noch der Motor zur Verfligung steht.

Auf den folgenden Seiten:
A Tabelle der Konfigurationsvariablen CV’s # 1 bis max. 255

danach (Kapitel 4,5):

A ERGANZENDE HINWEISE (”ERG. HINW.”) und ,,Function mapping®, giiltig fir alle
Decoder MX640, zur Anwendung der Konfigurationsvariablen CV’s # 1 bis max. 255.

danach (Kapitel 6, nur gultig fidr Sound Decoder):

A ZIMO SOUND Auswéhlen und Programmieren; Beschreibung der grundsatzlichen
Funktionsweise, der Bedienungsprozeduren, und

A Tabelle der Konfigurationsvariablen CV’s # 256 bis max. 511,
gultig fur die Decoder der Familie MX640 (Sound Decoder)

Decoder MX620, MX630, MX64D, Sound Decoder MX640

DIE KONFIGURATIONSVARIABLEN:

Der Decoder beinhaltet eine Reihe von Konfigurationsvariablen, mit deren Hilfe das Fahrverhalten
(und bei Sound-Decodern zusatzlich die Sound-Wiedergabe) optimiert wird und viele anwendungs-
spezifische Einstellungen vorgenommen werden.

Die Bedeutung der einzelnen Konfigurationsvariablen (engl.: “Configuration Variables”, “CV”) ist
zum Teil durch die NMRA DCC RECOMMENDED PRACTICES, RP-9.2.2 standardisiert; daneben
gibt es auch solche Konfigurationsvariable, die nur fir ZIMO Decoder oder auch nur flr einen be-
stimmten Typ existieren.

Grundsatzlich sollte bei der Programmierung aber unbedingt nach den Spezifikationen flr 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.

CV Bezeichnung Bereich | Default | Beschreibung
Die “kleine” (1-byte) Fahrzeugadresse;
#1 Fahrzeugadresse 1-127 3 Diese ist aktiv, wenn Bit 5 in CV # 29 (Grundeinstellun-
gen) auf 0 gesetzt
Interne Fahrstufe fir unterste externe Fahrstufe (also
42 Anfahrspannung 1<é_2h52 ’ externe Fahrstufe 1).
iene
Vstart ERG.HINW.) Nur wirksam, wenn Bit 4 in CV # 29 auf 0 gesetzt (und
damit Dreipunkt-Kennlinie nach CV's # 2, 5, 6 gilt).
. Der Inhalt dieser CV, multipliziert mit 0,9, ergibt die Zeit
43 Beschleunigungs- 0- 255 in sec fiir den Beschleunigungsvorgang vom Stillstand
A zeit 2 bis zur vollen Fahrt.
cceleration rate
Sound-Decoder: CV # 3 durch Sound-Projekt bestimmt.
Der Inhalt dieser CV, multipliziert mit 0,9, ergibt die Zeit
#4 Bremszeit 0-255 in sec flir den Bremsvorgang von voller Fahrt bis zum
Deceleration rate 1 Stillstand.
Sound-Decoder: CV # 5 durch Sound-Projekt bestimmt.
Interne Fahrstufe fir hdchste externe Fahrstufe (also fir
i externe Fahrstufe 14, 28 bzw. 128 je nach Fahrstufen-
Maximal- 0-252 system, das in CV # 29 eingestellt ist);
#5 geschwindigkeit (Siehe 1(=252) [ | e . )
Vhigh Kapitel 4) 0" und "1" = keine Wirkung.
Nur wirksam, wenn Bit 4 in CV # 29 auf 0 gesetzt (und
damit Dreipunkt-Kennlinie nach CV’s # 2, 5, 6 gilt).
Interne Fahrstufe fir mittlere externe Fahrstufe (also fur
externe Fahrstufe 7,14 bzw. 63 je nach Fahrstufensys-
1, tem, das in CV # 29 eingestellt ist)
Vabis Ve 1 "1" = Default-Kennlinie (Mittengeschwindigkeit ist ein
Mitten- des (bedeutet: | Drittel der Maximalgeschwindigkeit,d.h.: wenn CV # 5 =
#6 geschwindigkeit | Weresin | ca cinoritel | 255, dann gilt Kennlinie wie wenn CV # 6 = 85 wire,
Vimid CV#5 ‘;‘é;ﬁﬂ%gig_' wenn CV # 5 < 255, wie wenn entsprechend niedriger).
keit) Die sich aus den CV’s # 2, 5, 6 ergebene Dreipunkt-
(Siehe Kennlinie wird automatische gegléttet; daher ist Knick im
Kapitel 4) Bereich der Mittengeschwindigkeit nicht merkbar !
Nur wirksam, wenn Bit 4 in CV # 29 auf 0 gesetzt.
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CV Bezeichnung Bereich | Default | Beschreibung
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 nétig
Versionsnummer Kelr] N -
Schreib- Speziell fiir Lokmaus-2 - Anwender:
und far zugriff Pseudo-Programmieren ("Pseudo” heiBt: programmier-
' ) ausgelesen ter Wert wird nicht wirklich abgespeichert) als Vorausak-
Hilfsprozedur beim Pro- wird immer . . m "
grammieren tber “‘Lokmaus- | Versions- tion zum Programmieren oder Auslesen hoherer .(‘.j'h'
2" und &hnliche ,Low level nummer # > 99) CV’s und/oder hdherer (> 99) Werte mit Digital-
adcﬁ‘f;i’;‘n"g'jzﬁgs‘éfzé‘e_ systemen, welche nur eingeschrénkte CV-Nummern-
triebsanleitung “Anwendung Pseudo- und Wertebereiche beherrschen.
i "
m FreT:ds);?remen Program. Einerstelle = 1: Bei nachfolgendem Programmier-
_ ) far vorgang wird Programmierwert um 100 erhéht.
#7 Hllispr_ozedur beim Pro»_ Lok u 2. .
grammieren von CV's mit oKmaus =2: ...um 200 erhoht
héheren Nummemn Giber Anwender . .
,medium level - Systeme* 1,2, Zehnerstelle = 1: Bei nachfolgendem Programmier-
wie Intellibox oder Lenz; vor | 44 14 "1p, vorgang wird CV-Nummer um 100 erhéht,
allem fir Sound-Sample
Auswahl und Sound-CV’s. 20,21,22 =2: ....um 200 erhoht,
Um z.B. CV #300 = 100 und =3: ....um 300 erhoht.
Sound-Prog:
110, 120, Hunderterstelle = 1: Oben beschriebene Umwertung der
SIEHE AUCH 130, CV-Nummer gilt nicht nur fir nachfolgenden
CV #65 210. 220 Programmiervorganges, sondern wird beibehalten
Subversionsnummer 230 bis zum nachsten Ausschalten des Decoders.
(siehe = 2: .... wird darliber hinaus beibehalten bis
Kapitel 6) zur Aufhebung durch Pseudo-Prog bis CV # 7 =0.
Lokmaus-2 - Anwendungen: siehe dazu auch
Kapitel ,Anwendung in Fremdsystemen*!
Der Inhalt der CV gibt die von der NMRA vergebene
Herstellernummer an; fir ZIMO “145” ("10010001").
Pseudo-Programmieren ("Pseudo” heiBt: programmier-
ter Wert wird nicht gespeichert, sondern 18st Aktion aus)
CV #8 =“8" -> HARD RESET (NMRA-standardisiert);
alle CV’'s nehmen Default-Wert an, wie in dieser
Hersteller- Kein CV-Tabelle beschrieben, unabhéngig von eventu-
identifikation Schreib- ell aktiviertem CV-Set oder Sound-Projekt; d.h. es
zugriff handelt sich um den Auslieferungszustand, wenn
und ausgelesen der Decoder ohne aktives CV-Set oder Sound-
wird immer Projekt ausgeliefert wurde. ACHTUNG: Sound kann
HARD RESET “Eﬁ;gls 145 unspielbar werden; Korrektur durch CV # 8 = 0..
#8 durch CV #8=,8" kemwng | (_ zimo) | CV #8 = “0” -> HARD RESET (ZIMO speziell fiir
bzw. CV#8=0 Sound Decoder: alle CV’s nehmen Werte des ak-
b Pseudo- tuell im Decoder geladenen (Sound-) Projekts an.
zw- Programm. oder:
LADEN s'ehrzgﬁfh“ die CV’s nehmen Wert des zuletzt geladenen

von Spezial-CV-Set

CV-Sets an (siehe unten - CV-Set laden), auch an-
wendbar, wenn Nr. dieses CV-Sets nicht bekannt.
CV #8 = ,xx“ -> CV-SET LADEN, falls dieses im
Decoder vorhanden ist (meistens handelt es sich
um lander- oder modellspezifische Werte, z.B. fir
die Fahrzeuge eines bestimmten Herstellers).
CV #8="9" -> HARD RESET fiir LGB-Betrieb (14
Fahrstufen, Pulskettenempfang); sonst wie CV # 8 = 8.

CcVv Bezeichnung Bereich | Default | Beschreibung
= 55 : Default-mé&Bige Motoransteuerung mit Hochfre-
55 quenz (20 / 40 kHz), mittlerer Abtastrate der Motor-
EMK-Messung, die automatisch von 200 (Langsamfahrt)
Hochfre- bis 50 Hz variiert, und mittlerer EMK-Messliicke.
q}tlttlanz, <> 55 : Modifikation der automatischen Optimierung,
Motor- rR'bterfr jeweils getrennt nach Zehnerstelle (fiir Abtastrate)
ansteuer- ast- und Einerstelle (Messliicke).
ungsperiode Algorith- )
mus. 55 Zehnerstelle 1 - 4: Abtastrate begrenzt gegenuber
bzw. -frequenz default-maBiger (weniger Antriebsgerausch !)
und 01-99 |f Hoch- Zehnerstelle 6 - 9: Abtastrate hoher als default-
EMK-Abtast- ) requenz, mé&Bige (eine MaBnahme gegen Ruckeln !)
Algorithmus Hoch- | mittlerer | ) )
(Abtastrate fr n Abtast- Einerstelle 1 - 4: EMK-Messliicke kiirzer als
Messliicke) e | algorith- | default-méBig (gut bei Faulhaber, Maxxon, ..
wzli(ar:tgn; mus weniger Antriebsgerausch, mehr Leistung)
#9 Total PWM period Abtast- Einerstelle 5 - 9: EMK-Messlicke langer als
o P perio Algorith- (frgc\fre default-maBig (ev. nétig bei 3-pol-Motor 0.4.)
Empfehlung mus Versionen: BEISPIEL:
fiir Default 0, | Typische Versuchsreihe bei Ruckel-Problem:
MAXXON, 255-176 | it Vw; CV #9 = 55 (default), 83, 85, ..
FAULHABER: Nieder- 595) ov g | fir groBen Faulhaber (Spur 0):
#9="55 t), 11, 22, ...
CV#9=220der21 | frequenz 55 (default
meistens = 255 - 178: Niederfrequenz (nur fir alte Motoren !) —
zusammen mit . Periode nach Formel “131+ mantisse*4)*2exp”. Bit 0-4
CV #56 = 100 Siehe ist “mantisse”, Bit 5-7 ist “exp”. Motorfrequenz (in Hz) ist
Kapitel Reziprokwert der Periode.
IEIE&V/?E’\I‘SZE Beispielswerte fiir Niederfrequenz;
(“Strategie®) CV # 9 = 255: Motorfrequenz 30 Hz,
CV # 9 = 208: Motorfrequenz 80 Hz,
CV #9 = 192: Motorfrequenz 120 Hz.
Interne Fahrstufe, bei welcher die Ausregelungskraft auf
Regelungs-Cutoff | 5z den unter CV# 113 definierten Wert absinken soll (bildet
#10 EMF Fedback Cutoff (Siche 0 zusammen mit den CVs # 58 und # 113 eine Dreipunkt-
HINWEIS: Diese CV wird | ERG.HINW.) kurve).
selten gebraucht = 0: Default-Verlauf der Ausregelung.
gelung
Funktionen im Auswabhl jener Funktionsausgénge (F1 - F8), die im
#13 Analogbetrieb 0-255 0 Analogbetrieb eingeschaltet werden sollen; jedes Bit
W Y entspricht einer Funktion:
VITRINENMODUS (BitO=F1, Bit1=F2, ..., Bit7=F8.
Bits 5 bis 0: Auswahl jener Funktionsausgénge
Funktionen im (F12 - F9, FLr, FLv ), die im Analogbetrieb einge-
Analogbetrieb schaltet werden sollen; jedes Bit entspricht einer
B » Funktion (Bit 0 = Stirnlampe vorne, Bit 1 = Stirnlampe
VITRINENMODUS 64 hinten, Bit2 = F9, ... Bit5=F12).
#14 und 0-127 | (Bit6= |Bit6=1: Analogbetrieb ohne durch CV # 3, 4

Beschleunig/
Bremsen, Regelung
im Analogbetrieb
Analog mode function status

eingestellte Beschleunigungs-/Bremswerte, also
unmittelbare Reaktion ahnlich klassisch analog.
= 0: ... 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

durch

Asymmetrisches
DCC - Signal

(Methode
Lenz ,ABC")

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

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

Wenn also eines der beiden genannten Bits gesetzt ist
(aber nicht beide) erfolgt das Anhalten richtungsabhéan-
gig, also nur in Fahrtrichtung auf das Signal zu, wahrend
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 unabhangig von der Fahrtrichtung im

Falle jeder Asymmetrie.

Hinweis: Siehe CV # 134 beziglich Einstellung der wirk-
samen Asymmetrie-Schwelle (fiir den Fall, dass es
Probleme gibt - Zug halt nicht bei Asymmetrie oder
stoppt falschlich auf freier Strecke).

#28

RailCom
Konfiguration

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 ,Arbeitsgruppe
RailCom* zwischenzeitlich abgeschafft, und dann leicht
modifiziert wieder eingefihrt !

CV Bezeichnung Bereich | Default | Beschreibung
Die “lange” (2-byte) Fahrzeugadresse (wenn eine
#17 ) Adresse ab 128 gewiinscht), alternativ zur Adresse in
N E”’;e'te:tde /;?resse o 0 |CV#1 (diebis 127 geht);
18 xtended address Diese ist aktiv, wenn Bit 5 in CV # 29 (Grundeinstellun-
gen) auf 1 gesetzt.
Zusatzliche Fahrzeugadresse, die dazu verwendet wird,
um mehrere Loks im Verbund zu steuern.
Verbundadresse Bei Verwendung des ZIMO Digitalsystems wird die Ver-
#19 consict addrose 0-127 0 bundadresse nicht oft gebraucht (da Mehrfachtraktion
komfortabler von Fahrpulten her kontrollierbar, Gber die
,normalen” Einzeladressen); aber besonders bei ameri-
kanischen Systemen beliebt.
Auswabhl jener Funktionsausgange F1 - F8), die im Ver-
Funktionen bundbetrieb unter der Verbundadresse ansteuerbar sein
F1-F8 sollen (Bit O fur F1 zusténdig, Bit 1 flr F2, usw.)
#21 | im Verbundbetrieb 0-255 0 jeweiliges Bit = 0: Funktionsausgang steuerbar durch
Consist address active Einzeladresse
forF1-F8 jeweiliges Bit = 1: Funktionsausgang steuerbar durch
Verbundadresse
Auswabhl, ob Stirnlampen im Verbundbetrieb unter der
Einzeladresse oder der Verbundadresse ein- und ab-
’ haltbar sein sollen (Bit 0 fir Stirnlampen vorne zu-
Funktionen schalt S e o ;
i FO vorw., riickw. 0.3 o standig, Bit 1 fUr Stirnlampen hinten)
#22 | im Verbundbetrieb jeweiliges Bit = 0: Funktionsausgang steuerbar
Consist address active durch Einzeladresse
for FL jeweiliges Bit = 1: Funktionsausgang steuerbar
durch Verbundadresse
Eine Méglichkeit zur temporéren Anpassung des Be-
. schleunigungsverhaltens, z.B. an die Zuglast oder im
Beschleunigungs- Verbundbetrieb.
variation . . ’ .
#23 Acceleration adiustment Bit 0 - 6: Wert fir Beschleunigungszeit,
coclorationadusime 0-255 0 die zum Wert in CV # 3 dazu-addiert
oder davon abgezogen werden soll.
HINWEIS: Diese CVwird . . .
selten gebraucht Bit 7 = 0: Obigen Wert dazu-addieren !
= 1: Obigen Wert abziehen !
Eine Mdglichkeit zur temporaren Anpassung des
Bremsverhaltens, z.B. an die Zuglast oder im Verbund-
Bremszeit Variation betrieb.
; i Bit 0 - 6: Wert fur Bremszeit
Deceleration adjustment ~ 3
B s e e, | 07258 0 die zum Wert in GV # 4 dazu-addiert oder
selten gebraucht davon abgezogen werden soll.
Bit 7 = 0: Obigen Wert dazu-addieren !
= 1: Obigen Wert abziehen !
Positions- Aktivierung des automatischen positions-abhangigen
#27 abhangiges 01.23 0 Anhaltens durch die Methode ,asymmetrisches DCC-
Anhalten T Signal“ (auch bekannt unter Lenz ,ABC*).
(,vor rotem Signal’) Bit 0 = 1: Anhalten erfolgt, wenn rechte Schiene

#29

Grundeinstellungen
Configuration data

Berechnung des Wer-
tes fur CV # 29 erfolgt

durch Addition der ein-

zelnen Bitwerte, ge-
wichtet nach ihrer je-
weiligen Stellung auf
Grund folgender Liste:

Bitwert =0, =1
Gewichtungen fir

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

14 =
0000 1110

Bit 0 - Richtungsverhalten
0 = normal, 1 = umgekehrt

Bit 1 - Fahrstufensystem (Anzahl Fahrstufen)
0=14, 1 =28 Fahrstufen
Hinweis: Das Fahrstufensystem fir 128 ist immer aktiv,
wenn entsprechende DCC packets empfangen werden.
Bit 2 - Autom. Konv.-Umschaltung = Analogbetrieb *)
0 = aus, 1 = eingeschaltet
Bit 3 - RailCom (,bi-directional communication®)
0 = ausgeschaltet 1 = eingeschaltet

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

Bit 5 - Auswahl der Fahrzeugadresse:
0 = 1-byte (,kurze“) Adresse laut CV # 1
1 = 2-byte (,lange”) 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 CV's # 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 CV # 29 = 22: wie oben, aber mit Analogbetrieb und
MX21, MX31, ... er- freie Geschwindigkeitskennlinie laut
folgt die CV-Darstellung CVs # 67 - 94.
auch bitweise, also Be- _0- iy
rechnung aus den Bit CV #29 = 0‘. 14__(|statt '38) F:hrstufen (notwendig fur
Werten nicht mehr not- einige altere Fremdsysteme).
wendig ! *) Bei Verwendung von schienen-polaritdtsabhangigen
Gleichstrom-Bremsabschnitten muss
CV#29,Bit2=0und CV #124,Bit5=1
gesetzt werden !
*) fur polaritats-unabhangiges Gleichstrom-Bremsen
(,,Marklin-Bremsabschnitte”) miissen ebenfalls
CV #29,Bit2=0,CV # 124, Bit 5 = 1, aber zusétzlich
CV # 112, Bit 6 = 1 gesetzt werden !
#33 1 “Function mapping” flir Funktionsausgénge laut NMRA-
#34 2 DCC Standard:
#35 4 #33-42=1, 2, 4, ... : Die Ausgange sind defaultméaBig
#36 8 auf die Funktionen FO bis F12 zugeordnet, d.h.
#37 Funktions- 2 . ) .
#38 zuordnungen Siehe 4 Stirnlampen richtungsabhangig und durch FO schaltbar,
#39 Kapitel 8 Funktions-Ausgang FA1 durch Funktion F1 schaltbar,
#40 | nach NMRA Standard Function 16 Funktions-Ausgang FA2 durch Funktion F2 schaltbar,
# 41 Yry‘napping“ 4 Funktions-Ausgang FA3 durch Funktion F3 schaltbar,
#42 Output locations 8 usw.
#43 16 Siehe Tabelle “NMRA function mapping” im Kapitel
#44 32 ,Function mapping“!
#45 64
#46 128
ZIMO signalabhangige Zugbeeinflussung (,HLU") mit
Gleisabschnitts-Modul MX9 oder Nachfolger)
oder
Signalabhangige ; - ;
# 49 . 0-255 0 bei Anwendung der Anhaltefunktion durch ,asymmetri-
Beschleunigung sches DCC-Signal* (= Lenz ABC):
Der Inhalt dieser CV, multipliziert mit 0,4, ergibt die Zeit
in sec flir den Beschleunigungsvorgang vom Stillstand
bis zur vollen Fahrt.
ZIMO signalabhangige Zugbeeinflussung (,HLU®) mit
Gleisabschnitts-Modul MX9 oder Nachfolger)
oder
#50 Slgréalabhanlglge 0-255 0 bei Anwendung der Anhaltefunktion durch ,asymmetri-
remszeit sches DCC-Signal’ (= Lenz ABC):
Der Inhalt dieser CV, multipliziert mit 0,4, ergibt die Zeit
in sec flr den Brwmsvorgang aus voller Fahrt zum Still-
stand.
Signalabhangige ZIMO signalabhangige Zugbeeinflussung (,HLU®) mit
# 51 Geschwindigkeits- 20 Gleisabschnitts-Modul MX9 oder Nachfolger):
#52 begrenzungen 40 (U) | pamit wird fur jede der 5 Geschwindigkeitslimits, die im
#52 #52 fur “U”, 0-252 Z? |, | Rahmen der ,ZIMO signalabhangigen Zugbeeinflus-
#5 # 54 fOr “L”, 0(L) sung“ erzeugt werden kénnen, die anzuwendende inter-
#55 #51, 53, 55 180 ne Fahrstufe festgelegt.

flr Zwischenstufen

CcVv Bezeichnung Bereich | Default | Beschreibung
Parameter der PID-Regelung (PID = Proportio-
55 nal/Integral/Differential);
Hochire- = 55: Decoder stellt sicht weitgehend automatisch ein; in
ochire bestimmten Fallen kann es sinnvoll sein, die Regelcha-
P-und I- Wert quenz, rakteristik durch Modifikation dieser Werte zu optimie-
mittlerer 55
der ) ren.
Abtast Hoch- o ) .
EMK-Lastaus- Algorith- frequenz, | = 0 - 99: modifizierte Einstellungen fir
gleichsregelung mus. mittlerer ,hormale“ Motoren (Roco, etc.)
| =100 - 199: modifzierte Einstellungen fir
potast MAXXON, Faulhab
algorith- , Faulhaber, usw.
mus Zehnerstelle: Proportional (P) - Wert; default-maBig (0)
#56 EmpffE?Iung 0-199 auf mittlerem Wert und automatische Anpassung,
MAXXON modifizierte | (frihere die ein moglichst ruckfreien Fahrens anstrebt
. Ein- SW- (,0* entspricht ,5%).
FAULHABER: Versionen:
ov#se=100 | €9 | Detauito, Mit 1 - 4 und 6 - 10 (anstelle 0) kann
- mit Wir- Proportional-Wirkung modifiziert werden.
Default ,55* nich i . .
(be ;:etigsnsetrlﬁ k“’;%w'e Einerstelle: Integral (1) - Wert; default-maBig
meistens Siehe ) auf mittleren Wert gesetzt (,0" entspricht ,,5%).
Zusammen mit Ega;;t:'z Mit 1__r—ﬂ9 (anztelle 0) kann der Integralwert selbst
CV#9=220der21 | nwEISE gewahlt werden.
(“Strategie®) BEISPIEL:
Typische Versuchsreihe bei Ruckel-Problem:
CV # 56 = 55 (default), 33, 77, 73, 73, ..
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
0-255 Zusammenhang mit stabilisierter Fahrspannung
zweckmaBig (wie sie z.B. von ZIMO Systemen angelegt
wird). Bei Systemen mit belastungsabhéngiger Schie-
Siehe nenspannung sollte CV # 57 auf die Schienenspannung
#57 | Regelungsreferenz | apitel 0 bei voller Belastung gesetzt werden.
ERGANZ. BEISPIEL: Schienenspannung im Leerlauf 22 V (ist
HS”;‘V\{E'SE nicht maBgeblich); bei voller Belastung aber nur 16 V:
(‘Strategie”) sinnvolle Einstellung CV # 57 = 140 bis 160.
Dann versucht der Decoder, die Geschwindigkeit unab-
hangig 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) ware.
CV # 57 hat ,nebenbei“ eine &hnliche Wirkung wie
CV # 5; viele Anwender bevorzugen die Einstellung der
Maximalgeschwindigkeit auf diese Art !
Ausmas fir die Ausregelungskraft durch die EMK-
0- 255 145 Lastausgleichsregelung bei Niedrigstgeschwindigkeit.
#58 | Regelungseinfluss (= ZIMO) | Bei Bedarf — meistens nicht notwendig ~ ist zusétzlich

Regelungseinfluss fur Mittelgeschwindigkeit durch
CV #10 und CV # 113 definierbar - zusammen bilden
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CV Bezeichnung Bereich | Default | Beschreibung
Siehe dann diese drei CVs (# 58, # 10, # 113) eine Dreipunkt-
Kapitel kurve fir die Regelung.
ERGANZ. .
HINWEISE BEISPIELSWERTE:
(“Strategie*) CV # 58 = 0: keine Regelung (wie ungeregelter Decoder),
CV # 58 = 150: mittelstarke Ausregelung,
CV # 58 = 255: moglichst starke Ausregelung.
ZIMO signalabhangige Zugbeeinflussung (,HLU*) mit
Gleisabschnitts-Modul MX9 oder Nachfolger)
oder
Signalabhéngige bei Anwendung der Anhaltefunktion durch ,asymmetri-
#59 | T onaaod® | 0-255 5 sches DCC-Signal* (= Lenz ABC):
Zeit in Zehntelsekunden, in der ein signalabhangiger
Beschleunigungsvorgang nach Empfang eines héheren
signalabhéngigen Geschwindigkeitslimits als der bisher
glltigen eingeleitet wird.
Dimmen der Funkti- PWM-Tastverhaltnis an Funktionsausgéngen im einge-
onsausgange = schalteten Zustand; damit kann z.B. die Helligkeit der
Spannungsredukti- Lampen nach Bedarf reduziert werden.
on der Funktions- BEISPIELSWERTE:
ausgange per PWM CV # 60 = 0: (wie 255) volle Ansteuerung
CV # 60 = 170: Zweidrittel-Helligkeit
#60 | Grundsatzlich gltig | 0 - 255 0 CV # 60 = 204: 80-prozentige Helligkeit
fur alle Funktions- HINWEIS: Gluhbirnchen mit Nennspannungen bis etwa
ausgange; falls be- 12 V herab kénnen ohne Schaden durch diese Dimm-
stimmte Ausgéange Funktion eingestellt werden, auch wenn die Schienen-
ausgeschlossen spannung deutlich hdher ist; nicht jedoch z.B. 5V - oder
werden sollen: 1,2V . Ldmpchen; diese miissen durch eine echte Nie-
siehe CV # 114 derspannung versorgt werden, wie sie beispielweise
(Dimm-Maske) MX630V oder MX64DV bietet.
Fir Anwendungen, die nicht durch das “NMRA function
mapping” (CV # 33 - # 46) abgedeckt sind, z.B. Schwei-
09;3 79!967! 0 zerische Loks.
Spezielle Funktions- ’ Siehe Kapitel ,Function mapping* !
#61 zuordnungen ) . . . e .
fir ZIMO Decoder Siehe =67: Altgrnatlve ,,funqtlon mapping ohng ,,Llnksvgr—
Kapitel schiebungen® (siehe Kapitel ,Function mapping“)
»Function = 98: Dies leitet eine flexible Funktionszuordnungs-
mapping Prozedur fiir richtungsabhéngige Funktionen ein.
Falls es zur SW-Version laut CV # 7 noch Unterversio-
. nen gibt, ist die aktuelle her bezeichnet;
Sub- Kein (z.B.:CV #7 = 4, CV # 65 = 2 bedeutet Version 4.2.
#65 . Schreib-
Versionsnummer 2ugriff 0 - 99: Normale Unterversionen
100 - 199: Beta-Versionen
200 - 255: Spezialversionen (meist fir Hersteller)
Freie R Interne Fahrstufe fir jede der 28 externen Fahrstufen
#67- 0-252 4 ent !
o1 Geschwindigkeits- (Siehe *) (bei Verwendung von 128 Fahrstufen wird interpoliert).
kennlinie ERG.HINW.) Wirksam, wenn Bit 4 in CV # 29 auf 1 gesetzt.

(6}% Bezeichnung Bereich | Default | Beschreibung
#66 Trimmen der Ge- 0-255 0 Multiplikation der aktuellen Fahrstufe mit “n/128” (n ist
#95 schwindigkeit nach 0-255 0 der hier angegebene Trimmwert) bei Vorwarts- (CV #
Fahrtrichtung 66) bzw. Ruckwartsfahrt (CV # 95).
ﬁ}gg Benutzerdaten 8 ggg 8 Speicherplatze zur freien Verfligung des Anwenders.
Bit 1 = 0: Normales Quittungsverfahren im ,Service
mode*; also ACKnowledgement nur durch
Einschalten der Motor- und Leichtausgange.
= 1: Falls das normale Quittungsverfahren im
»Service mode* nicht funktioniert, weil Motor
und/oder Stirnlampen nicht angeschlossen
sind oder zu wenig Strom ziehen, kénnen
durch Bit 1 Hochfrequenz-Hochstromimpulse
als zusatzliches ACKnowledgement aktiviert
werden; dies ist zumindest in ZIMO Umge-
Spezielle ZIMO bung hilfreich; bei Fremdsystemen ist Wirk-
Konfigurationsbits samkeit nicht generell bekannt.
HINWEIS: Bit 1 der CV # 112 hat in friiheren
SW-Versionen die Motorbremse aktiviert (diese
Einrichtung ist auf CV # 151 Ubersiedelt !).
Berechnung des Wer- .
tes fur CV # 112 erfolgt Bit 2 = 0: Zugnummernpulse ausgeschaltet
durch Addition der ein- = 1: ZIMO Zugnummernpulse aktiv
;?l?\fgt?]g‘é"ﬁ?&?z_ 4= (Ausschalten sinnvoll, falls Zugnummern-
weiligen Stellung auf 00000100 erkennung nicht geb__raucht wird, um
Grund folgender Liste: eventuelle Knackgerausche zu verhindern);
Bitwert =0, =1 ACH- inlA_nwendungen au Berhalb von ZIMO
Gewichtungen fiir TUNG: Digitalsystemen sind die Zugnummernpulse
#112 | Bit o: Wert 0 oder 1 0- 255 in einigén in jedem Fall automatisch ausgeschaltet.
Siimiﬁgﬁﬁii SW- Bit 3 = 0: spricht nur auf (neues) NMRA-MAN-Bit
Bit 3 Wert 0 oder 8 _VF'BS_'togf'a an, 12-Funktions-Modus
Bit4: Wert 0 oder 16 I?d.hl Zug- = 1: spricht auch auf altes MAN-Bit an,
Bit 6: Wert 0 oder 64 nummern- 8-Funktions-Modus
Bit 7: Wert 0 oder 128 impulse | Bjt 4 = 0: kein Pulskettenempfang
Sgﬁ:ﬁ:{) = 1: Pulskettenempfang bei Verwendung
’ unter einem LGB System
,\'A“XZ2'1M?A;§:"F““2’F‘_ Bit 5 = 0: Motoransteuerung mit 20 kHz
folgt die GV-Darstellung =1:... mit 40 kHz
auch bitweise, also Be- Bit 6 = 0: normal (siehe auch CV # 129)

rechnung aus den Bit-
Werten nicht mehr not-
wendig !

= 1: Gleichstrom-Bremsung richtungsunab-
hangig (,Marklin-Bremsmodus*)
Bit 7 = 0: keine Pulskettenerzeugung
= 1: Pulskettenerzeugung fir 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 fir die Lok insgesamt 8
Funktionen zur Verfligung stehen, was
sonst bei MOTOROLA nicht méglich ist.
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CV

Bezeichnung

Bereich

Default

Beschreibung

#118

Blink-Maske

Zuordnung der
Funktionsausgéange
zum Blink-
Rhythmus laut
CV #117.

Bits

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

Bit 0 - Ausgang flr Stirnlampen vorne,
Bit 1 - Ausgang fir Stirnlampen hinten,
Bit2 - Ausgang FAT1,
Bit 3 - Ausgang FA2,
Bit4 - Ausgang FAS3,
Bit5 - 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: Funktionsausgange FA1 und FA2 sind
fur Blink-Lampen vorgesehen.

CV # 118 = 168: Ausgénge FA2 und FA4 sollen
wechselweise blinken - wenn beide eingeschaltet..

#119

Abblend-Maske F6

Zuordnung von
Funktionsausgange
als (beispielsweise)
Abblend-/Fernlicht

Bits

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

Typische Anwendung: FERN-/ABBLENDLICHt.

Bit 0 - Ausgang flr Stirnlampen vorne,

Bit 1 - Ausgang fir Stirnlampen hinten,

Bit2 - Ausgang FAT1,

Bit 3 - Ausgang FA2,

Bit4 - Ausgang FAS3,

Bit5 - Ausgang FA.

Jeweiliges Bit = 0: Ausgang nicht abblendbar,

Jeweiliges Bit = 1: Ausgang soll bei Betatigung 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.

CV Bezeichnung Bereich | Default | Beschreibung
0-255 AusmaB der Ausregelungskraft, auf welche diese auf
0 jener Fahrstufe, die in CV # 10 definiert ist, absinken soll
Regelungs-Cutoff Sieh (bildet zusammen mit CV # 58 und CV # 10 eine Drei-
#113 | LiINwEIS: Diese GV wird K::,n; punktkurve).
Iten gebraucht . - . .
s ERGANZ. = 0: tatséchliches Cutoff bei Fahrstufe
HINWEISE laut CV # 10. Meistens ist auch CV # 10 = 0,
Default-Verlauf der Ausregleung.
Angabe jener Funktionsausgange, welche nicht auf die
reduzierte PWM-Spannung (Helligkeit) nach CV # 60
Dimm-Maske 1 gesetzt werden sollen.
= Bit 0 - Ausgang flr Stirnlampen vorne,
Ausschluss be- B@t 1 - Ausgang fir Stirnlampen hinten,
stimmter Funktions- g!t 2- ﬁusgang Eﬁ;’
ausgange von der it3 - Ausgang FA2,
- Bit 4 - Ausgang FAS3,
Dimmung nach .
Bit5 - Ausgang FA4,
CV #60 . X
#114 Bits 0 Bit 6 - Ausgang FA5,
0-7 Bit 7 - Ausgang FA6.
Siehe auch Jeweiliges Bit = 0: Ausgang wird - wenn eingeschaltet -
Fortsetzung nicht mit voller Schienenspannung betrieben,
(Dimm-Maske 2) lslonderln reduziert auf Dimm—Wert !aut CV # 60.
fir hishere Funkii Jeweiliges Bit = 1: Ausgang wird vom Dimmen ausge-
ur hohere un_tl- nommen, d.h. er soll - wenn eingeschaltet - mit
onsausgange in voller Schienenspannung betrieben werden.
CV#152 BEISPIEL:
CV # 114 = 60: FA1, FA2, FA3, FA4 werden nicht ge-
dimmt; d.h. nur die Stirnlampen werden reduziert.
Kupplungs- Wirksam, falls in CV # 125 ...132 der Funktions-Effekt
ansteuerung “Entkupplung” (also Wert “48”) gesetzt ist:
(KROIS und ROCO) | 0-99 Zehnerstelle (0 bis 9): Zeitintervall (in sec) nach folgen
Einschaltezeit der Tabelle, in welchem die Kupplung mit voller Span-
#115 Siehe 0 nung angesteuert wird:
al1ernati€\ce#rv:/;r?dbar als Kapitel Wert: 0 ! g 8 4 5 s ! 8 9
Zweiter Dimmwert ERGANZ. secc. 0 010204 081 2 3 4 5
(indem Zehnerstelloauto” | TNV EISE Einerstelle (0 bis 9): Restspannung (0 bis 90 %) fiir An
gesetzt wird) von 0 bis 90 % steuerung der Kupplung wéhrend der restlichen Ein
(laut Einerstelle) schaltzeit (fir ROCO-Kupplung, nicht fir KROIS).
Zehnerstelle (0 bis 9): Dauer, wahrend der Lok vom Zug
Automatisches 0-99, wegfahren soll; Codierung wie CV # 115.
_Abriicken 0-199 Einerstelle (0 bis 9) = x 4: interne Fahrstufe fir
beim Entkuppeln Abriicken (Beschleunigung auf diese It. CV # 3)
#116 = Siehe 0 Hunderterstelle
“ Kapitel = 0: kein Andriicken vor Abriicken.
,Kuppl -Wal ; A
upplungs-tatzer ERGANZ. = 1: Andriicken zur Kupplungsentlastung.
HINWEISE BEISPIEL:
CV #115 =60 (2 sec), CV # 116 = 155 (langsam, 1 sec)
Blinken Tastverhaltnis fur Blinkfunktion:
Funktionsausgange Zehnerstelle: Einschalt- / Einerstelle: Ausschaltphase
#117 laut GV # 118 0-99 0 =100 msec, 1=200msec, ,... 9=1sec
Blink-Maske BEISPIEL:

CV 117 = 55: Gleichgewichtetes Blinken in 1 sec - Takt.

#121

Exponentielle Be-
schleunigungskurve

0-99

Siehe
Kapitel
ERGANZ.
HINWEISE

Beschleunigungsverlauf nach einer annahernden Expo-

nentialfunktion (langsamere Geschwindigkeitserhdhung

im Niedriggeschwindigkeitsbereich).

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

Einerstelle: Parameter (0 bis 9) fir die Krimmung der
Exponentialfunktion.

BEISPIEL:

CV # 121 = 11 oder 25: typische Anfangswerte flr
weitere Versuche.
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CV Bezeichnung Bereich | Default | Beschreibung (6}% Bezeichnung Bereich | Default | Beschreibung
Bremsverlauf nach einer anndhernden Exponentialfunk- Die folgende Beschreibung fiir die Codierung der Effek-
tion (langsamere Geschwindigkeitserhdhung im Nied- te gilt fir die CV’s 125 ... 132 gleichermaBen; sie ist
0-99 0 riggeschwindigkeitsbereich). beispielhaft in der Tabellen-Zeile fir den Funktionsaus-
Zehnerstelle: Prozentsatz (0 bis 90 %) des Geschwin- \%i?]? &iS(etIIrEr;f\éitrZ?n (dazljoP'rq;E’s%?;fsle?tse)neﬁézﬁltt;n\;vgzen
: igkei ichs, fur die diese Ki | Il.
Exponentielle Siche digkeitsbereichs, fiir die diese Kurve gelten so (weil an ,Stirn vorne* meistens einfach regulére Stirn-
#122 . ) - .
Bremskurve Kapitel Einerstelle: Parameter (0 bis 9) fir die Krimmung der lampen angeschlossen werden).
rﬁE\C/;vAE'TsZE Exponentialfunktion. Bits 1,0 = 00: richtungsunabhangig (wirkt immer)
BEISPIEL: = 01: wirksam nur bei Vorwartsfahrt
CV # 122 = 11 oder 25: typische Anfangswerte fiir Effekte = 10: wirksam nur bei Rlickwartsfahrt
weitere Versuche. ACHTUNG im Falle CV # 125 oder 126: CV'’s # 33, 34
(,Function mapping*® fir FO, vorw. und riickw.) miissen
Die Erhéhung bzw. Absenkung der Sollgeschwindigkeit I angepasst werden, damit es mit der obigen Richtungs-
’ = e Amerikanische
soll erst nach einer definierten Annaherung an die bis- Lichteffekt abhangigkeit Ubereinstimmt
her vorgegebene Sollgeschwindigkeit erfolgen. Die CV # ichtetiekte Bits 7. 6.5.4.3. 2 = Effekt-Code
0 123 en_thélt Qen Fahrstuferjabstapd, der erreicht werden oder " 76543210 (xx=Bis 1, 0, Richtungsabhangigkeit, siche oben 1)
Adast 0-99 muss (je kleiner, desto weicher die Beschleunigung). Entkuppler-Effekt = 000001xx Mars light
Beschleelﬁ}r:}/;usngs =0: kein adaptives Verfahren (Zeitbegrenzung der = 000010xx Random Flicker
. ich i _ 2 - h f
#123 und Bremsverfah- KSIe'tel Zehnerstelle: 0 - 9 fiir Beschleunigung Aktivierung), 000011xx F!ashmg headlight
apite : R - . . = 000100xx Single puls strobe
ren ERGANZ Einerstelle: 0 - 9 fir Bremsung automatisches Ein- — 000107xx Double puls strobe
HINWEISE BEISPIELE: und Abschalterj ; 000110xx Rotary beacon simul
- nach diversen Krite- = 000111xx Gyralite
CV # 123 = 11: die starkste Wirkung: manchmal wird da rien - LAk .
durch das Anfah behind Lok k ich " > = 001000xx Ditch light type 1, right
urch das Anfahren behindert (Lok ,kommt nicht weg") “Soft start” (= Auf- — 001001xx Ditch light type 1. left
CV # 123 = 22: typische Einstellung. dimmen beim Ein- = 001010xx Ditch light type 2, right
schalten der Funkti- = 001011xx Ditch light typg 2, I'eﬁ.
Auswahl einer Rangiertaste (Funktion) AKTIVIERUNG #125' onsausgange) 0 = 001100xx Entkuppeln mit Zeitobegrenz. CV #115
der HALBGESCHWINDIGKEIT: = 001 101de_ Soft Zta“; 'i?_gsames Auf-
) ) ) immen des Funktionsausganges
B!t 4=1(und B!t 3=0):F3als Halbgeschw!nd.—Taste auf — 001110xx Autom. Bremslicht fiir StraBen-
Rangiertasten- 5 Bit 3 = 1 (und Bit 4 = 0): F7 als Halbgeschwind.-Taste Funk bahnen Nachleuchten im Stillstand
. . its unktionsausgang variabel, sieche CV # 63.
funktionen: 0-4.6 Auswahl einer Rangiertaste zur DEAKTIVIERUNG “Stirm vorne”, —001111xx Autom. Absshalten des Funktions
von BESCHLEUNIGUNGSZEITEN: defaultmanig ausganges bei Fahrstufe > 0 (z.B. Aus
Halbgeschwindig- Bit 2 = 0 (und Bit 6 = 0): MN-Taste als Beschleun.-Deakt mit FO vorw. zu be- der Flihrerstandsbeleuchtung in Fahrt).
Keit Bit 2 = 1 (und Bit 6 = 0): F4 als Beschleun-Deaktivierung tatigen, per “functi- O e mat B e sinoe
Bit 6 = 1 (Bit 2 belanglos): F3 als Beschleun.-Deaktiv. on mapping” auch Raucherzeugers vor Uberhitzung).
und Wirkungsumfang der Taste (MN, F3 oder F4) zur anders zuzuordnen =010001xx Automatische Abschalten nach 10 min.
DEAKTIVIERUNG von BESCHLEUNIGUNGSZEITEN: Einstellungen und = 010010xx Geschwindigkeits- oder last-
Beschleunigungs- Bits 1,0 = 00: kein Einfluss auf Beschleunigungszeiten Modifizierungen fbﬁarglgg\?au#c?g;ze:.lg;n\? ":1" DAMPF-
#124 deaktivierung 0 = 01: Taste deaktiviert Exponential + Adaptiv. der Effekte durch oks laut CV's - 139 (Vorheizen im
~10: reduziert Beschleun./Bremszeit Stillstand, starker Rauch b_e| Schnellfahrt
= 1Y - ! CVs # 62 - 64 oder Belastung). Automatische Abschaltung
auf vader Werte laut CV's #34. und laut CV # 353; nach Abschalten Wieder-Ein-
= 11: deaktiviert Beschleun./Bremszeit véllig. schalten nur durch neue Funktions-Betatigung.
und
und BEISPIELE: (@ C&/ # 1|15 ) =010100xx Fahrzustands-abhéngige Rauch-
T . ur Kupplung). erzeugung fir DIESEL-Loks laut CV’s
F3 als Halbgeschwindigkeits-Taste ergibt: CV # 124 = 8. 137 - 1939 ?Vorheizen im Stillstand,
Gleichstrom- Bit5 F3 als Halbgeschwindigkeits-Taste, und starker RauchstoB beim Starten des Motor-
Halteabschnitte " F4 zur volligen Deakt. von Beschleunigungs-/Bremszeit Sounds und bei Beschleunigung). Pas-
siehe Beschreibung Glfqrh ergibt: Bits0,1,2,4=1,also CV#124=23.
der CV # 29 eich- indig.- B
strom- F3 alS. H_albgeSCh.Wmdlg' Taste und zur Beschl.-Deakt. ! Spezieller Hinweis zu den ditch lights: Diese sind nur aktiv, wenn die Stirlampen (F0) eingeschaltet sind und die Funktion F2; dies
Halte- ergibt: Bits 0,1,4,6=1,also CV#124=83. entspricht dem amerikanischem Vorbild. Die “ditch lights” funktionieren nur, wenn die entsprechenden Bits in CV # 33 und # 34 ge-
abschnitte setzt sind (die Definition in CV # 125 - 128 ist nicht ausreichend, sondern zusatzlich notwendig). Beispiel: Wenn ditch lights definiert
. . . . sind fir FA1 und FA2 , miissen die Bits 2, 3 in CVs # 33, 34 entsprechend gesetzt sein (i.e. CV # 33 = 00001101, CV # 34 =
Bit 5 = 1: "Gleichstrom-Halteabschnitte* siehe CV # 29 00001110).
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CV Bezeichnung Bereich | Default | Beschreibung
sende Ansteuerung des Ventilators an FA4 sie-
he CV # 133. Automatische Abschaltung
laut CV # 353; nach Abschalten Wieder-Ein-
schalten nur durch neue Funktions-Betatigung.
BEISPIELE (You want - you have to program into CV # 125)
Mars light, only forward - 00000101 =“5”
Gyralite, independent of direction - 00011100 = “28”
Ditch type 1 left, only forward - 00100101 =“37”
Entkuppler-Ansteuerung - 00110000 = “48”
Soft-Start fiir Ausgang - 00110100 = “52”
Autom. Bremslicht - 00111000 = ,,56*
Autom. Fuhrerstandsabschaltung -00111100 =,60"
Autom. Rauchabschalt. nach 5 min - 01000000 = 64"
Autom. Rauchabschalt. Nach 10 min - 01000100 =,68*
Geschw./last-abh. Raucherzeugung -01001000 = ,72*
Geschw./last-abh. Diesel-Rauch - 0101 0000 = ,80"
Bits 1,0 = 00: richtungsunabhéngig (wirkt immer)
Effekte = 01: wirksam nur bei Vorwartsfahrt
wie CV # 125 = 10: wirksam nur bei Rickwartsfahrt
#126 auf 0 ACHTUNG: CV’s # 33, 34 (,function mapping* fiir FO,
Funktionsausgan vorw. und riickw.) miissen gegebenenfalls angepasst
u“Stirn hir:jte%" 9 werden, damit es mit der obigen Richtungsabhéangigkeit
(default FO riickw.) keinen Widerspruch gibt.
wie CV # 125
Effekte
#27 auf FA1 0
(default F1) wie CV # 125
Effekte
#128 auf FA2 0
(default F2) wie CV # 125
#129 Effekte
- auf 0
#132 FA3, FA4, FA5, FA6
(def. F3, F4, F5, F6) wie CV # 125
#62 Modifizierungen der 0-9 0 Veranderung des Minimum-Dimm- Wertes
Lichteffekte ("FX_MIN_DIM”)
Modifizierungen der 0-99 Zehnerstelle: Veranderung der Zykluszeit
Lichteffekte fur Effekte (0 - 9, default 5), bzw.
51 Aufdimmen bei 001101 (0 - 0,9s)
#63 oder Einerstelle: Ausschaltzeit-Verlangerung
Nachleuchtdauer Im Falle Bremslicht (Code 001110xx in CV # 125 oder
Bremslicht 0-255 # 126 oder # 127 ...): Nachleuchten in Zehntel-sec (al
so Bereich bis 25 sec) im Stilltand nach Anhalten.
#64 Modifikationen der 0-9 5 Ditch light off time modification

Lichteffekte

CcVv Bezeichnung Bereich | Default | Beschreibung
0.1 0 = 0 (Default): FA4 wird als normaler Funktionsausgang
FA4 als ’ verwendet, also nicht als Achs-Detektor-
#133
Achs-Detektor- Ausgang).
Ausgang for FA4 fir DIESEL-Lok- | - 1: Auf FA4 liegen Achsdetektor-Impulse, entweder
externe Module | Rauch bei Einstellung nach dem ,simulierten Achsdetektor* oder nach
oder des Effektes dem echten. Siehe dazu CV's # 267, 268 |
. ,010100xx" fur den
FA4 als Ausgang fiir Raucherzeuger auf
Dampf-AusstoB- irgendeinem Ausgang HINWEIS: Die Betriebsweise eines Ventilators wird
Ventilators des Definition der Venti auch durch das Sound-Projekt bestimmt.
Raucherzeugers fur | Defnlion do! ¥8HHA | iNWEIS: GroBbahn-Decoder (nicht Gegenstand dieser
DAMPF-Loks for-Geschwindigkeit | g o canleitun ) besitzen durch den Funkti -
siehe CV’s 351, 352. 9) ¢ urch cen Funktionsaus
’ gang FA10 mehr Einstellméglichkeiten fir Ventilatoren !
Hunderterstelle: Glattungszeitkonstante; durch diese
kann die Asymmetrie-Erkennung zuverlassiger (und
gleichzeitig langsamer) oder schneller gemacht werden.
= 0: schnelle Erkennung (aber hohere Gefahr
von Fehlern, also z. unsicheres Anhalten).
Asymmetrie- = 1: mittelschnelle Erkennung (ca. 0,5 sec), be-
Schwelle 1-14, reits ziemlich sicher (Default). .
- 101 - 114 = 2: langsame Erkennung (ca. 1 sec), sehr sicher
r - , , ) )
Anhalten durch Zehner- und Einerstelle: Asymmetrie-Schwelle in Zehn-
#134 | Jsymmetrisches 201-214 1 106 |tel-Volt. Ab dieser Spannungsdifferenz zwischen den
_gj Halbwellen des DCC-Signals soll die Asymmetrie als
DCC - Signal Pus . ;
= solche registriert werden, und die entsprechende Wir-
(Methode 0,1-14V kung eingeleitet werden (meist Anbremsen und Anhal-
Lenz ABC) ten des Fahrzeugs). Siehe CV # 27 |
= 106 (Default) bedeutet also 0,6 V. Dies scheint
normalerweise ein zweckmaBiger Wert zu
sein; entsprechend der typischen Erzeu-
gung der Asymmetrie durch eine Schaltung
aus insgesamt 4 Dioden; siehe Kapitel 4 !
= 0: km/h - Regelung ausgeschaltet; es gilt die
Lnormale“ Geschwindigkeitsregelung.
Pseudo-Programmieren (,Pseudo” = programmierter
Wert wird nicht gespeichert):
2-20 0 CV#135=1 -> Einleitung der Eich-Fahrt
(siehe dazu Kapitel 4, ,km/h — Regelung®)
km/h — Siehe ,Normale“ Programmierung der CV # 135 (programmier-
Geschwindigkeits- Eg?;f:;'z ter Wert wird gespeichert):
| - . _ i . _ . .
#135 Teg? ung HINWEISE 2 bis 20: Fahrstufen / km/h — Faktor; z.B:
Aktivierung, Km/h - =10: jede Stufe (1 bis 126) bedeutet
Steuerung G:eschwin 1 km/h: also Stufe 1 = 1 km/h,
o und schwin- Stufe 2 = 2 km/h, Stufe 3 = 3 km/h, ...
Bereichsdefinition | o\ eits- = 20: jede Stufe bedeutet 2 km/h; also
regelung® 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.” !
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CV

Bezeichnung

Bereich

Default

Beschreibung

144

Programmier- und
Update-Sperren

Bits
6,7

0
oder

255
(= ,FF",
wirkt in
Lalten”
Deco-

dern
wie 0)

Diese CV wurde eingefiihrt, um bei Bedarf unbeabsich-
tigte Veranderungen im Decoder oder Funktionsausfalle
durch falschen Eintritt in den Update-Modus auszu-
schlieBen.

= 0: keine Programmier- und Update-Sperre

Bit 6 = 1: der Decoder kann im ,,Service mode*
nicht programmiert werden: SchutzmaBnahme
gegen versehentliches Umprogrammieren und
Léschen)

Hinweis: “on-the-main”-programming wird
nicht gesperrt (weil dort u.U. Verénderungen
im betrieblichen Ablauf vorgenommen werden
und gezielt eine Adresse angesprochen wird)

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

145

Alternative
Methoden der
Motoransteuerung

0,1,
10, 11,12

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

= 1: spezielle Ansteuerung flr niederohmige DC-
Motoren (h&ufig 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 tatsachlichem Vorhandensein
des Kondensators !); Methode wenig erprobt.

=10: ,normale” 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 flr alle C-/Sofdrive-Sinus Loks).

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

= 13: spezielle C- / Softdrive- Sinus Ansteuerung
fur ,Marklin Gottardo® (und moglicherweise
andere Marklin Fahrzeuge, anstelle sonst b
lichen C-Sinus-Ausgang), FA3 ist fixiert, d.h.
nicht verwendbar, FA3 zur richtungsabhan-
gigen Schleiferumschaltung.

CV Bezeichnung Bereich | Default | Beschreibung
Nach erfolgter Eich-Fahrt kann hier ein Wert ausgelesen
Auls)leseyvﬁtrt werden, der zur internen Berechnung der Fahrge-
km/h — F(‘:Agrg,ﬁw schwindigkeit dient. Er ist insofern interessant, als dass
1 Geschwindigkeits- er (fast) unabhangig von der bei der Eichfahrt verwen-
#136 regelung - _ deten Geschwindigkeit sein sollte. Wenn also ver-
Kontrollzahl Siehe suchsweise mehrere Eich-Fahrten unternommen wer-
2um Auslesen Kapitel den, kann aus der GleichmaBigkeit der resultierenden
ERGANZ. Werte in der CV # 36 auf die Qualitat der Eichung ge-
HINWEISE schlossen werden. Siehe Kapitel ,ERGANZ. HINWEISE,
Km/h Geschwindigkeitsregelung®!
Kennlinie fur Mit den drei Werten in CV’s # 137 - 139 wird eine Kenn-
Raucherzeuger an linie fir einem Funktionsausgang (FA1, FA2, FA3, FA4,
einem FA's 1 -6 FA5 oder FAB, unten als FAx bezeichnet) definiert, und
; héri cv zwar fir denjenigen, wo in der zugehérigen CV # 127 -
gn1 ;L;g_e1 302r|ge(ie: Ef- 132 ein ,Effekt” fir Raucherzeugung der Dampf- oder
fekt* fir Rauch Diesellok, also 010010xx, 010011xx, 010100 xx oder
010101xx definiert ist.
#137 | PWM im Stillstand 0-255 0 CV # 137: PWM des FAXx bei Stillstand
#138 PWM bei Fahrt 0-255 0 CV # 138: PWM des FAXx bei konstanter Fahrt
#139 | PWM Beschleunig. | 0-255 0 CV # 139: PWM des FAXx bei Beschleunigung
Aktivierung des konstanten Bremsweges laut Festle-
gung in CV # 141 anstelle des zeitgesteuerten Abbrem-
sens laut CV # 4, fur
=1 autom. Anhalten mit ,signalabh. Zugbeeinflussung”
Distanzgesteuertes oder ,asymm. DCC-Signal“.
Anhalten - =2 manuelles Anhalten durch Fahrregler.
# 140 | konstanter Bremsweg .
0-255 0 =3 automatisches und manuelles Anhalten.
Auswahl der Brems- . = -
ursache und des In qen ob|ggn Fallgn (=1,2,3) WII“d die Bremsung aus
Bremsverhaltens Teilgeschwindigkeiten verzdgert eingeleitet, damit Zug
nicht unnétig lange ,schleicht” (empfohlene Wahl). Hin-
gegen
=11, 12, 13 wie oben, aber Bremsung wird
immer sofort nach Eintritt in den Halteab-
schnitt eingeleitet.
. Durch den Wert in dieser CV wird der ,konstante
Distanzgesteuertes Bremsweg" definiert. Der fiir die vorhandenen Brems-
#1414 Anhalten - 0-255 0 strecken passende Wert muss durch Probieren ermittelt
konstanter Bremsweg werden; als Anhaltspunkt kann dienen: CV # 141 = 255
Der Bremsweg bedeutet ca. 500 m im Vorbild (also 6 m in HO), CV #
141 = 50 daher ca. 100 m (also 1,2 m fir HO)
Distanzgesteuertes Die Erkennungsverzégerung (siehe CV # 134), aber
Anhalten - auch unsicherer Schienenkontakt, wirkt sich bei héheren
konstanter Bremsweg Geschwindigkeiten starker auf den Haltepunkt aus als
#142 Schnellfahr- 0-255 12 bei langsamer; dieser Effekt wird durch CV #142 korri-
Kompensation giert.
bei Methode ABC = 12: Default, passt meistens bei CV # 134 = Def.
#143 ... Kompensation 0-955 0 Da HLU fehlerresistenter als ABC ist, meistens keine
bei Methode HLU Erkennungsverzdgerung notwendig; daher Default 0.

146

Ausgleich des
Getriebe-
Leerganges bei
Richtungsumkehr

zwecks

Vermeidung des
Anfahr-Rucks.

0-255

Die Kraftibertragung zwischen Motor und Radern weist
haufig einen Leergang auf, insbesondere wenn es sich
um ein Schneckengetriebe handelt. Dies fihrt dazu,
dass beim Wechsel der Fahrtrichtung der Motor zuerst
ein Stick leer dreht, bis er tatséchlich die Rader an-
treibt, wobei er bereits in dieser Phase beschleunigt.
Beim Anfahren aus dem Stillstand hat der Motor also
bereits eine gewisse erhdhte Geschwindigkeit, wenn der
Antrieb greift; dies bewirkt einen unschénen Anfahr-
Ruck. Dies kann durch die CV # 146 vermieden werden.

= 0: keine Wirkung
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CV

Bezeichnung

Bereich

Default

Beschreibung

Seite 15

=1 bis 255: der Motor dreht fiir 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 ,Drehweg” ist, hangt
von verschiedenen Umstanden ab, und kann nur durch
Probieren ermittelt werden; Typ. Werte:

= 100: der Motor dreht ca. ein Umdrehung oder
héchstens eine sec lang auf Minimalge-
schwindigkeit; dann sollte er ,greifen®.

=50: ca. halbe Umdrehung oder max. ¥z 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. AuBer-
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-CV’s
far
Versuchszwecke,

um herauszufinden,
ob gewisse automa-
tische Einstellungen
eventuell die Rege-
lung verschlechtern
kénnten. Die Ver-
wendung der Expe-
rimental-CV’s deak-
tiviert solche auto-
matischen Einstel-
lungen.

Die CV’s # 147 bis
149 sollen spéter
wieder aus der De-
coder-SW entfernt
werden

o O O O

--- CV # 147 Messlicke (Timeout) ---

Brauchbarer Anfangswert: 20

Bei zu kleiner Einstellung macht die Lok Bockspriinge.
Bei zu grofBer Einstellung wird die Regelung beim Lang-
samfahren schlechter.

O=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 groBer 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 (hdchste Fahrstufe) ist
200 (von 255, also wieder fast voll).

Wir bitten um lhre Mitarbeit. Indem sie uns liber lhre
Experimente und Ergebnisse berichten !

#151

Motorbremse

Fir schneckenlose Getriebe; zwecks Vermeidung des
Wegrollens auf abschiissigen Strecken.

= 0: keine Motorbremse

CcVv Bezeichnung Bereich | Default | Beschreibung
=1 ... 8:Wenn im Zuge des Bremsvorganges Soll-Ge-
schwindigkeit 0 erreicht, wird Motorbremse langsam
angelegt (verteilt Uber 1, 2, .. 8 sec bis zur Vollbrem-
sung durch Motor-Kurzschluss Uber Endstufe)
= 9: sofortige volle Motorbremse, d.h. wenn Soll-Ge-
schwindigkeit 0 erreicht), wird Motor sofort Gber 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).
. Angabe jener Funktionsausgénge, welche nicht auf die
Dimm-Maske 2 reduzierte PWM-Spannung (Helligkeit) nach CV # 60
= gesetzt werden sollen.
Ausschluss be- Bit 0 - Ausgang FA7,
stimmter Funktions- Bit 1 - Ausgang FAS8,
ausgange von der Bit2 - Ausgang FA9,
Dimmung nach Bits Bit 3 - Ausgang FA10,
#152 CV #60 0-5 0 Bit4 - Ausgang FA11,
Bit5 - Ausgang FA12.
Dies ist die Jeweiliges Bit = 0: Ausgang wird - wenn eingeschaltet -
Fortsetzung der nicht mit voller Schienenspannung betrieben,
i 9 sondern reduziert auf Dimm-Wert laut CV # 60.
Dimm-Maske 1 Jeweiliges Bit = 1: Ausgang wird vom Dimmen ausge-
InCV #114 nommen, d.h. er soll - wenn eingeschaltet - mit
voller Schienenspannung betrieben werden.
Bit 0 = 0: Servo-Protokoll mit positiven Impulsen.
= 1: Servo-Protokoll mit negativen Impulsen.
0-3 0 Bit 1 = 0: Steuerleitung aktiv nur wahrend Bewegung
=1: ... immer aktiv (verbraucht Strom, zittert
s Ausad Fiir manchmal, aber hélt die Stellung auch bei me-
ervo-Ausgénge i - fil -
#161 gang Smart Servo RC-1 chanischer Belastung) - fir Smart Servo RC-1.
Protokoll muss unbedingt Bit 2 = 0: im Falle der Zweitastenbedienung (laut
_ CV # 161) mit Mittelstellung, wenn beide
Cv#161=2 Funktionen 0.
I
gesetzt werden ! = 1:im Falle der Zweitastenbedienung
(laut CV # 161) lauft Servo nur wahrend
der Tastenbetétigung.
s 49 Definition des auszunitzenden Anteils am gesamten
#162 ervo 1 0-255 D Drehbereich des Servo’s.
Endstellung links S;rvoms Llinks" ist symbolisch zu verstehen; bei entsprechenden
puls ;
Werten kann ,links* zu ,rechts” werden.
#163 Servo 1 0- 255 205 Definition des auszunﬁt’zenden Anteils am gesamten
Endstellung rechts Drehbereich des Servo's.
#164 Servo 1 0- 255 107 Definiti_on der Mittelstellung fiir den Fall des Dreistel-
Mittelstellung lungseinsatzes.
Servo 1 30 Geschwindigkeit der Stellbewegung; Zeit zwischen den
#165 Umlaufzeit 0-255 _3sec | definierten Endstellungen in Zehntel sec (also Bereich

bis 25 sec, Default 3 sec).

# 166 bis # 169

Wie oben, aber fir Servo 2
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CV

Bezeichnung

Bereich

Default

Beschreibung

CV

Bezeichnung Bereich | Default | Beschreibung

#181
#182

Servo 1
Servo 2

Funktionszuordnung

0-114

90-93

ab SW-
Version
18

[eNeoleNe)

= 0: Servo nicht in Betrieb

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

= 90: Servo abhéngig von Richtungsfunktion
vorwarts = Servo links; rickwarts = rechts

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

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

= 93: Servo abhéangig 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)

WEITERE Konfigurationsvariable (fiir SOUND DECODER) im Kapitel ,,ZIMO SOUND* !!!

# 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.

Bendtigt 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-Coder fiir ,Coded” Sound-Projekte (siehe
CV’s # 260 bis 263).

# 260
bis
# 263

Lade-Code
far
,Coded" Sound-
Projekte

ab SW-Version 26

"Coded" (= code-geschiitzte) 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 kénnen 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 ,Biindels”. Ansonsten muss der "Lade-Code" nach-
traglich beschafft und eingeschrieben werden:

Gegen Mitteilung der Decoder-ID (CV’s # 250 bis 253)
an ZIMO oder einen daflr autorisierten Partner (z.B.
auch den Sound-Autor oder -Provider) erhélt der An-
wender (... nach Zahlung der Gebuihr) den Lade-Code,
glltig fUr ein bestimmtes Blindel von Sound-Projekten
(z.B. ,RhB Heinz D&ppen®) im Decoder mit der mitge-
teilten Decoder-ID.

Siehe www.zimo.at und die Software ZIRC !
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4. Erganzende Hinweise

zu den Konfigurationsvariablen (CV’s)

Optimale Regelung, Automatisches Anhalten, Effekte,

Die zwei Arten der
Geschwindigkeitskennlinien-Programmierung:

Die méglichst 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) unterstitzt.

Welche der beiden Arten zur Anwendung kommt, wird durch das Bit 4 in der Konfigurationsvariablen # 29 be-
stimmt: “0" bedeutet die erste Art - Dreipunkt- Kennlinie, definiert durch nur drei Variablen; "1" 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 héchste Fahrstufe, Vmid definiert fir die mittlere Reglerstellung
(= mittlere externe Fahrstufe), eine bestimmte interne Fahrstufe (1 bis 252), womit auf einfache
Weise eine “gekrimmte” Kennlinie erzeugt wird, d.h. der untere Bereich des Fahrtreglers gedehnt
wird. Default-méaBig (CV # 6 = 1) ist eine leicht-gekrimmte 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 genligen 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 fir ein gutes Fahrverhalten
vollig ausreichend (insbesondere da ab SW-Version 8 eine automatische Glattung vorgenommen
wird — also kein Knick mehr bei der Mittengeschwindigkeit; die relativ aufwéndige Definition einer
freien Kennlinie empfiehlt sich nur mit Hilfe einer Software wie “P.F.u.Sch”, wo die Kurve grafisch
eingegeben wird und in den Decoder Ubertragen wird.

250 20+
2404 3
a 2304 2304
NS 2203 204
& 2104 2104
& 2004 20
X 1903 1903
& 183 188
1703 1703
g 3
v 183 13
5 E
& 1983 1763
icht 1004 1003
"geknickte Kennlinie 90 903
(Default-Kennlinie) 58 | g(ﬂ] 9
imid = 1 (entspricht 85) 03 03—
Vstart = 2 E Begrenzte lineare Kennlinie e
Vhigh = 1 404 Vstart =10, Vhigh = 165, E
83 : g EOE Begrenzte {rd gekrickte Kenrlinie
Mlte  (entspricht 252) 204 Vmid =90 03 Vstart = 15 vng;‘: 180, Vimid = 60
103 103
111213141516171818021 2232425262728 o o
2 %

12345678 9011121314151617 18192021 2232425262128 12345678 9011121314151617 18192021 2232425262128
0918 27 %45 563 72 8 % w0871 2%

S

0918 27 % 45 5063 72 8 9 % 108171

Beispiel einer frei program-
mierten Geschwindigkeits-
kennlinie (entsprechende
Eintragungen in den Konfi-
qurationsvariablen # 67 - 94
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Falls Antrieb mit Faulhaber oder Maxxon, o.4. Motor (Glockenanker ...):
Zunachst Spezial-Einstellung CV #9 =22 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) ausgewahit.

Hochfrequente Ansteuerung: Im Default-Zustand bzw. nach Eingabe des Wertes “0" in der Konfi-
gurationsvariable # 9 wird die Motoransteuerung mit 20 kHz durchgefiihrt (durch Bit 5 in CV # 112
auf 40 kHz modifizierbar). Dies entspricht in der Wirkung einem Betrieb mit geglatteter Gleichspan-
nung, und ist ebenso wie diese gerduscharm (kein Knattern wie bei Niederfrequenz) und motor-
schonend (minimale Erwérmung und mechanische Belastung). Ideal ist diese Betriebsart auch fir
Glockenankermotore (von der Firma Faulhaber empfohlen) und andere einigermaBen hochwir-
kungsgradige Motore (daher fir fast alle modernen Motore, auch LGB); nicht geeignet fur Feldspu-
lenmotore und manche &ltere Antriebe.

Bei Hochfrequenz wird die Motoransteuerung periodisch unterbrechen, um durch Messung (Abtas-
tung) der “Gegen-EMK” (Generatorspannung des Motors) die Ist-Geschwindigkeit zu messen (sie-
he Lastausgleichsregelung, nachste Seite). Je haufiger diese Unterbrechung (,Messliicke®) stattfin-
det, also je héher die EMK-Abtastrate ist, desto besser fiir die Regelung, aber auch umso mehr
Kraft-Verlust und Antriebsgerausch entstehen. StandardméaBig (CV # 9 = 0) variiert diese Abtastra-
te automatisch zwischen 200 Hz (bei Langsamfahrt) und 50 Hz (bei Maximalfahrt). Die CV # 9 bie-
tet die Moglichkeit, sowohl die Abtastrate als auch die Lange der Messliicke auf individuell gewahlte
Werte einzustellen;

* fir MAXXON, Faulhaber u.a. Motoren empfiehlt sich, falls noch Verbesserungsbedarf besteht,
nachdem CV # 56 = 100 programmiert wurde, meistens eine niedrige Abtastrate und eine minimale
Messliicke, also Werte wie CV #9 = 11, 12, 21, 31;

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

Niederfrequente Ansteuerung: Bei Eingabe eines Wertes zwischen “176” und “255” in die Konfi-
gurationsvariable # 9 kommt die “klassische” 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 (h&ufigster Wert “208” fir 80 Hz)
einstellbar und kann damit den Erfordernissen des Motors angepasst werden.

Die Lastausgleichsregelung:

Alle ZIMO Decoder sind mit einer Lastausgleichsregelung ausgestattet, die dafiir sorgt, dass Ge-
schwindigkeitsunterschiede zwischen Steigungen und Geféllen, Abhangigkeiten von der An-
héngelast und Gleisgeometrie ausgeglichen werden (normalerweise, insbesondere im héheren Ge-
schwindigkeitsbereich, keine komplette Konstanthaltung). Dies geschieht durch einen sténdigen
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 firr den Regelalgorithmus kann durch 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 “140”) einprogrammiert wird,
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versucht der Empféanger immer, den gemaB Reglerstellung gewiinschten Bruchteil dieser Span-
nung an die Motorklemmen zu bringen - unabhéngig 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 “absolute Referenz” der “relativen Referenz” vorzuziehen !

Relative Referenz: Im Default-Zustand bzw. nach Eingabe des Wertes “0" in der Konfigurationsva-
riable # 57 erfolgt eine automatische Anpassung des Geschwindigkeitsbereiches an die aktuell
vorhandene Schienenspannung. Je hdher also die Spannung am Basisgerat MX1 eingestellt wird
(zwischen 12 und 24 V wahlbar), desto schneller wird die Lok Uber den gesamten Bereich.

Die Verwendung der relativen Referenz ist zweckmaBig, 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 wére eine volle Ausregelung (totale Konstanthaltung der Ge-
schwindigkeit, soweit Kraft vorhanden) das Ziel des Lastausgleiches, aber trotzdem ist vielfach ein
reduzierter Einfluss wiinschenswert.

Meistens ist im Langsamfahrbereich eine hochgradige (“100-prozentige”) Ausregelung zweckma-
Big, welche sowohl ein “Steckenbleiben” des Zuges zuverlassig verhindert als auch das “Davonlau-
fen” bei geringer Belastung. Mit zunehmender Geschwindigkeit soll die Regelungswirkung eher
absinken, sodass bei Stellung “Voll” des Fahrreglers tatséchlich die volle “ungeregelte” Motorkraft
zur Verfligung gestellt wird. Eine gewisse Abhéngigkeit der Fahrgeschwindigkeit von der Strecke
wird auBerdem oft als besonders vorbildgemaB empfunden. Im Traktionsbetrieb (mehrere Loks zu-
sammengekuppelt) sollte die Ausregelung nicht “100-prozentig” sein, da eine solche ein Gegenein-
ander-Arbeiten der beteiligten Fahrzeuge hervorrufen wiirde (trotz aller AbgleichmaBnahmen).

Mit Hilfe der Konfigurationsvariablen # 58 kann das generelle AusmaB der Ausregelung von “kei-
ne Regelung” (Wert 0, dann verhalt sich der Fahrzeug-Empfanger 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 “100” und “200”.

Falls eine noch prazisere Kontrolle des Regelungsverhaltens gewiinscht 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 fir den Regelungsein-
fluss gebildet werden. Es miissen dann immer beide Konfigurationsvariablen entsprechend gesetzt
werden; wenn eine davon den Default-Wert “0” hat, ist auch die andere wirkungslos (dann gilt wie-
derum nur CV # 58).
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Bezliglich Konfigurationsvariable # 56 (proportionale und integrale Regelungsanteile) siehe nach-
folgendes Kapitel ,Strategie ...) !
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Das Beschleunigungs- und Bremsverhalten.

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

Um einfach ein weiches Fahrverhalten zu erzielen, sind Werte zwischen “1” und “3” zu empfehlen,
das “echte” langsame Anfahren und Stehenbleiben beginnt bei etwa “5”. Werte Uber “30” sind eher
selten zweckmasBig !

Durch die Konfigurationsvariablen # 121 und # 122 I|asst sich dieser Verlauf, getrennt fur
Beschleunigungs- und Bremsvorgénge, 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 Krimmung der Kurve kénnen ge-
wahlt werden.

Ein typischer praktikabler Wert (als Ausgangspunkt fir weitere Versuche) ist “25”.

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

Meistens kommen Werte wie ,22“ oder ,11“ zur Anwendung (also eher groBer Effekt; dieser nimmt
mit den kleineren Ziffern zu), welche den Anfahr-Ruck spirbar verringern kdnnen.

wrEEmpetiwart Strategie zur Optimierung des Fahrverhaltens
mit Hilfe der (zum Teil) vorgenannten CV’s:

Da die Wirkung der verschiedenen Konfigurationsvariablen zur Lastausgleichsregelung und zur Be-
schleunigung gegenseitig wechselwirken, empfiehlt sich eine systematische Vorgangsweise zur
Festlegung der einzelnen Werte.

* Natirlich sollte die vom System her héchstmdgliche Fahrstufenanzahl verwendet werden; beim
ZIMO System also 128 Fahrstufen (am Fahrpult fir die betreffende Fahrzeugadresse einzustel-
len); bei Fremdsystemen muss man eventuell mit weniger Fahrstufen (14 oder 28) auskommen. Al-
le ZIMO Decoder sind default-maBig auf 28 / 128 Fahrstufen (beide Varianten werden ausgewertet)
eingestellt; fir 14 Fahrstufen misste man das Bit 1 in der CV # 29 auf 0 setzen, was nur bei Ver-
wendung mit alteren Fremdsystemen, wie “Lokmaus 17, oder LGB MZS notwendig Ist.

* Dann stellt man am Fahrpult die geringst-mégliche Geschwindigkeit ein (bei ZIMO Fahrpulten wie
MX31 die Schieberegler-Stellung, bei welcher die unterste Diode des Leuchtbalkens gerade schon
griin statt rot leuchtet; vorher Fahrpult fir die betreffende Adresse auf 128 Fahrstufen stellen — falls
nicht bereits geschehen oder standardmaBig der Fall !).

Falls die Lok nun mit niedrigster Fahrstufe gar nicht oder kaum, wird CV # 2 (Default “2”) héher ge-
setzt (z.B. auf “4” oder “6”); falls die Lok zu zu schnell féhrt, wird CV # 2 niedriger gesetzt (also auf
“1”); Wenn die freie Geschwindigkeitskennlinie (in CVs # 67 - 94 (wirksam, wenn Bit 4 in CV # 29
gesetzt) verwendet wird, missen entsprechend CV # 67 modifiziert und die folgenden CV'’s fiir eine
sinnvolle Kennlinie nachgezogen werden.

* Sowohl fiir das ruckfreie Langsamfahren als auch fiir die méglichst geringe Gerauschentwicklung
des Antriebes ist das EMK Abtastverhalten (siehe vorangehende Seite !) entscheidend), welches
mit der CV # 9 modifiziert werden kann; auBerdem kann Uber diese CV auch eine niederfrequente
Motoransteuerung eingestellt werden, was jedoch nur selten (fiir manche alte Motoren) sinnvoll ist.
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Default-méaBig (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 Motorengerdusch hérbar wird, kann eine Optimierung vorgenommen werden:

CV # 9 = 0 (also der Default-Wert) ist gleichbedeutend mit CV # 9 = 55, also sowohl fiir Einer- als
auch fur die Zehnerstelle ein mittlerer Wert. Die CV # 9 bestimmt durch ihre Zehnerstelle (1 ... 9)
die Haufigkeit der EMK-Abtastung und durch ihre Einerstelle (1 ... 9) die ,EMK-Messliicke®, also die
Lange der durch die Abtastung entstehende Unterbrechung der Motoransteuerung.

Grundsatzlich gilt: Faulhaber-, Maxxon-, Escap-, .... - Motoren kommen mit einer kurzen EMK-
Messliicke; die Einerstelle der CV # 9 wird also auf den Wert ,2“ gesetzt. Die optimale Haufigket
der EMK-Abtastung hangt von Bauart und Gewicht der Lok ab: kleine, leichte Fahrzeuge brauchen
eher eine héhere Abtastrate, z.B. ,5% schwere Fahrzeuge (z.B. Spur 0, oder auch groBe HO - Fahr-
zeuge) eher eine niedriger Abtastrate, z.B. ,2“. Also fir die typische HO-Lok mit Faulhaber-Motor
ist meistens die Einstellung CV # 9 = 52 eine gute Wahl; fir Spur 0 - Fahrzeuge CV # 9 = 22. Wei-
tere Optimierung (im Sinne von ruckfreiem Langsamfahren und reduzierter Gerauschentwicklung)
kann durch Probieren der umliegenden Werte der Zehnestelle der CV # 9 erfolgen; und natrlich
durch Variation der CV # 56; siehe unten.

Wenn eine Lok mit alterer Antriebsbauart beim Langsamfahren ruckelt, muss meistens die Ab-
tastrate (Zehnerstelle der CV # 9) auf Werte > 5 gesetzt werden, haufig erganzend ebenfalls die
EMK-Messlicke 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 ,0“ der mittleren Einstellung ,55“. Die Zehner- und Einerstelle definieren die
Parameter der PID-Regelung, ndmlich den Proportional- und den Integralanteil. Default-maBig (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
Unterdriickung ruckweisen Fahrens Werte bei alteren Antriebsbauarten CV # 9 = “77”, “88”, “99” zu
empfehlen (also Proportional- und Integralwert gleichermaBen zu erhéhen), oder bei modernen
Loks mit hochwertigen Antrieben eher CV # 9 = “33”, “22”, “11”.

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

Far einen Antrieb mit Maxxon, Faulhaber, 0.4., sollte als Grundeinstellung zunéchst CV # 56 = 100
(anstelle Normal-Default ,,0“ fir ,normale” Motoren) eingestellt werden; was wiederum gleichbedeu-
tend mit CV # 56 = 155 ist; die Hunderterstelle , 1" bewirkt eine Anpassung der mittleren Einstellung
an hochwirkungsgradige Motoren, sehr &hnlich wie es der Wert ,22%, wére. 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 “Verscharfung” (also im Falle ,77¢, ,88" ...) der Rege-
lung (die durch héhere Werte in CV # 56 ausgeldst wird) das Fahrverhalten im mittleren Geschwin-
digkeitsbereich negativ beeinflusst wird (also ungleichméaBig wird).

Dieser Effekt kann wiederum kompensiert werden, indem der Regelungseinfluss durch Herabset-
zung der CV # 58 (Default “250”), tblicherweise auf Werte zwischen “150” und “200”, generell zu-
riickgenommen wird, oder - die verfeinerte Variante - indem der Regelungs-Cutoff mit Hilfe der CVs
# 10 und 113 eingesetzt wird, beispielsweise ausgehend von “100” / “120” (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 MaBnahmen zu Gleichlaufschwankungen bestehen bleiben, sollte
versucht werden, die CV # 57 zu verwenden. In der Default-Einstellung “0” richtet sich die Regelung
nach der gemessenen Schienenspannung. Wenn diese selbst schwankt (dies kann passieren bei
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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 ("Regelungsrefernz”) das Zehnfache der
typischen (also nicht Leerlauf-, sondern unter Belastung anliegende) Schienenspannung eingestellt
(also z.B: “140” fir 14 V), oder - ev. besser - ein um ca. 20 bis 50 niedrigerer Wert (Ausgleich des
decoder-internen Verlusts).

* Im nachsten Schritt beschaftigt man sich mit dem (unerwiinschten) Anfahr-Ruck; dies erfolgt
zweckmaBier Weise nach einer zumindest provisorischen Einstellung des Beschleunigungsverhal-
tens, typ. mit CV # 3 = “5” und CV # 4 = “5”. Durch eine solche Beschleunigungszeit ist der Anfahr-
Ruck besser und reproduzierbar sichtbar.

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

Nun kann das “adaptive Beschleunigungsverfahren” laut CV # 123 angewandt werden, indem z.B.
CV # 123 = 20 gesetzt und danach optimiert wird. Hinweis: die “adaptive Beschleunigung wirkt um-
so starker (also ruck-mindernder), je niedriger der Wert ist (also “10” ist die starkste Einstellung fur
die Beschleunigung, “90” wirkt nur geringfligig).

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
Ladaptive“ Bremsung schwécher einzustellen, also z.B. CV # 123 = 24, um die Haltepunkt-Genauig-
keit im FahrstraBen-, Blockbetrieb, usw. nicht zu beeintrachtigen.

Ab SW-Version 5 kann auch der ,Richtungswechsel-Ruck” behandelt werden; durch die CV # 146.
Typische Einstellungen dafir sind CV # 146 = 50 oder 100. Siehe Beschreibung in der CV-Tabelle !

* Zum Abschluss wird das Beschleunigungsverhalten endgiiltig eingestellt; durch die CVs # 3 und
# 4 (allgemeine Beschleunigungs- und Bremszeit). Hier sollten meistens héhere 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 héhere Werte sind fiir Fahrzeuge mit Sound angebracht
(sowohl bei Sound Decodern als auch bei externen Sound-Modulen, z.B. tGber SUSI), damit der
Sound zur Bewegung passt !

Zusatzlich kann die ,exponentielle Beschleunigung und Bremsung“ angewandt werden, durch die
CVs # 121 und # 122. Dadurch kann besonders weiches Anfahren und Auslaufen eingestellt wer-
den, ohne damit die Mandvrierbarkeit im oberen Geschwindigkeitsbereich einzuschrénken. Das
Verweilen im langsamen Geschwindigkeitsbereich wird dadurch gedehnt. Haufige Werte fir diese
CVs liegen zwischen “25” und “55”, was bedeutet, dass 20% bis 50% (nach der Zehnerstelle) des
Geschwindigkeitsbereiches in die exponentielle Beschleunigungskurve einbezogen wird, und das
eine mittlere Krimmung (Einerstelle “5”) gewahlt wird.

Das Beschleunigungsverhalten — zum besseren Verstédndnis :

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 dquidistant 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 gekriimmte 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 gewlinschte Krimmung fir die vom
Decoder selbst gesteuerten Beschleunigungs- und Bremsvorgdnge kann hingegen durch die ,exponentielle Be-
schleunigung®, also CV # 121 und # 122 erreicht werden !
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- Siehe gegebenenfalls Abschnitt ,Einstellungen fiir die signalabhangige Zugbeeinflussung”
- Siehe gegebenenfalls Abschnitt ,Einstellungen fir den Signalhalt durch ... !
- Siehe gegebenenfalls Abschnitt ,Distanzgesteuertes Anhalten (Konstanter Bremsweg) !

wrmnoeessr Fallbeispiele zur zweckméBigen Programmierung
der CV’s fiir das Fahrverhalten:

Das Optimieren einer Lokomotive ist an sich nicht schwierig, stellt aber trotzdem fiir den Anwender
zunachst Neuland dar; deswegen soll hier eine Hilfestellung an Hand von konkreten Fillen ge-
geben werden, die entweder im Hause ZIMO selbst im Auftrag von Einzelkunden und Lok-
Herstellern oder durch nahe stehende Partner abgewickelt wurden.

Die Parametrisierung eines Fahrzeugs spiegelt zum Teil den personlichen Geschmack der han-
delnden Person wieder, und muss auf spezielle Umstande der Anwendung Ricksicht nehmen,
dennoch kénnen gute Anregungen daraus gewonnen werden.

Es ist darauf hinzuweisen, dass es selbst zwischen den einzelnen Exemplaren einer in GroBserie
hergestellten Lok betrachtliche mechanische Abweichungen gibt, und natirlich noch mehr zwischen
verschiedenen Loktypen, auch wenn sie eine ahnliche Bauart aufweisen, sodass eine weitere indi-
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Fleischmann Lok mit ,,Rundmotor*

Der ,Rundmotor” ist der Standardmotor von Fleischmann, zumindest bis letzten Revision dieses
Textes (2008); eine leichte Nachjustierung der CVs ist zweckmaBig.

Ausserdem ... Bei diesen Fahrzeugen ist es mehr als anderswo zweckméaBig, die eingebauten
Entstér-Komponenten zu entfernen, d.h. die Drosseln zu Uberbriicken und die Kondensatoren
zu entfernen. Achtung: oft sind gerade die ,schéadlichsten“ Kondensatoren) am schlechtesten zu-
ganglich, insbesondere die Kondensatoren zwischen Motorpolen und Schiene oder Chassis.

Ab SW-Version 9 (MX620, MX64D) und fiir MX630 von Beginn an ist jedoch die Entfernung dieser
Bauteile nicht mehr so notwendig wie in friiheren Versionen.

viduelle Optimierung vorteilhaft sein kann (aber natirlich meistens nicht notwendig ist).

CV#56 = Far den ,Rundmotor” erweist es sich als giinstig, P- und I-Regelung der Mo-

=33, 44, .. | tor-Regelung etwas zu reduzieren (also CV # 56 < 55, was dem Default-Wert
0 entspréche). Es besteht keine Notwendigkeit, die CV # 9 zu modifizieren.

CV#57=xx... Siehe oben, ,Roco Lok") !

CV#3=2(>2) Diese Empfehlungen gelten fast immer (siehe oben, ,Roco Lok®), daher auch

CV#4=2(>2) hier !

CV#121 =11 (>)

CV#122=11(>)

Roco Lok moderner Bauart (ca. ab Baujahr 1995) / Roco-Original-Motor

Solche Loks laufen bereits in den Default-Einstellungen des Decoders sehr gut; was auch damit
zusammenhangt, dass die Loks im Entwicklungsprozess der ZIMO Decoder-Software haufig als
Referenz eingesetzt werden.

Zu empfehlen bei
Nicht-ZIMO Sys-
temzentralen:

CV # 57 = xx, z.B.
=120 (12 V) oder
=140 (14 V) oder
=150 (15 V), usw.

je nach Schienen-
spannung einzu-
stellen, d.h. sol-
cherart, dass der
Wert in CV # 57
der Schienen-
spannung bei
starker Belastung

Eine Einstellung der CV # 57 auf einen bestimmten Wert (z.B. CV # 57 =

120) hat gegenliber der Default-Einstellung (= 0) die Wirkung, dass die Ge-
schwindigkeit nicht von der aktuellen Schienenspannung abhéngig ist, we-
nigstens solange diese groB genug ist (also z.B. > 12 V fiir CV # 57 = 120).

Dies ist bei Verwendung von Nicht-ZIMO Systemzentralen von Vorteil, da
diese meist eine ungeregelte Fahrspannung abgeben; bei ZIMO Systemen
gibt es wegen der geregelten Fahrspannung meistens keinen Unterschied
(auBer wenn gréBere Spannungsverluste entlang der Schiene durch sub-
optimale Verkabelung zu erwarten sind). Nachteilig im Falle der Einstellung
von CV # 57 auf einen bestimmten Wert ist, dass dieser Wert eben ,sinnvoll*
in bezug auf die Fahrspannung sein muss, worum man sich selbst ,kim-
mern“ muss, wahrend CV # 57 = 0 selbsteinstellend wirkt.

CV # 57 eignet sich auch gut zur Beschréankung der Maximalgeschwindig-
keit, alternativ zur Einstellung mittels CV # 5; diese natirlich auch mit ZIMO
Systemen. Beispielsweise CV # 57 = 130, bei Schienenspannung 18 V, be-

NMJ Superline NSB Skd 2220c (kleine norweg. Rangierlok, Baujahr 2007)
Produkt der Fa. Norsk Modeljernbane, mit Faulhaber-Motor,

MX63, mit SW basierend auf Version 30, wird werksseitig vom Hersteller eingebaut; dieser
Decoder besitzt eine Spezial-Software mit Hard Reset auf optimierte CV-Werte, &hnlich wie hier
aufgelistet. Diese Lok diente als Entwicklungsbasis flir den geregelten Analogbetrieb !

ZIMO Decoder sind fiir Faulhaber-Motoren grundsétzlich gut geeignet, schon in der Default-Ein-
stellung. Ein noch besseres Ergebnis wird durch Faulhaber-Spezialleinstellung, CV # 56 erreicht.

entspricht. wirkt eine Reduktion des gesamten Geschwindigkeitsverlaufes (alle Fahrstu-
fen) um ca. 25 %

CV#3=2(>2) Ein Mindestwert von ,2“ in CV # 3 und 4 bewirkt, dass zwischen den Fahr-

CV#4=2(>2) stufen keine sichtbaren Stufenspriinge auftreten; dies hat noch nichts mit

CV#121 =11 (>) | vorbildgeméaBen Fahrverhalten zu tun, woflr die Werte noch viel héher sein

CV#122 =11 (>) | mlssen. Hohere Werte fir diese Variablen (z.B. CV # 3,4 = 6; CV # 121,

122 = 33) je nach Betriebssituation und Geschmack sind zu empfehlen.

CV#9=12 D.h. Verkirzung der Messliicke und kleinere Abtastrate, dadurch Reduktion
des Antriebsgerdusches und besonders langsame Mindestgeschwindigkeit.

CV #56 = 155 D.h. Faulhaber-typisches Messliicken-Timing (,1“), mittlere P- / I-Regelung

CV#57=xx... Siehe oben, ,Roco Lok") !

Cv#112=0 D.h. Abschalten der ZIMO Zugnummern-Impulse (Bit 2 = 0), welche default-

d.h.Bit2 =0, alle
anderen Bits sind
schon default 0.

maBig (Bit 2 = 1, daher CV # 112 = 4) eingeschaltet sind, zwecks Vermei-
dung der damit verbundenen Knackgerausche (bei Metall-Loks hérbar).

Diese MaBnahme hat nur dann eine Bedeutung, wenn ein ZIMO Digitalsys-
tem verwendet wird, da ansonsten sowieso keine Zugnummern-Impulse er-
zeugt werden (daher auch keine Knackgerausche in Fremdsystemen). Wenn
hingegen (im Rahmen eines ZIMO-Systems) die Zugnummernerkennnung
tatsachlich verwendet werden soll (MX9-Module mit MX9AZN) dirfen die
Zugnummern-Impulse naturlich nicht abgeschaltet werden !

Diese Empfehlungen gelten fast immer (siehe oben, ,Roco Lok"), daher auch
hier !




Decoder MX620, MX630, MX64D, Sound Decoder MX640

Seite 21

Philotrain, dreiteiliger Triebzug (Baujahr 2007)

Produkt der Fa. Philotrain, mit Faulhaber-Motor,

MX64V1, mit SW basierend auf Version 30, wird werksseitig vom Hersteller eingebaut,
fur aktuelle Decoder wie MX630 sind ahnliche Einstellungen angebracht.

Dreiteiliger Triebwagenzug mit Niedervolt-Stirnlampen und -Innenbeleuchtung; daher wird ein

MX64V1 mit 1,5 V Niedervoltversorgung flir Funktionsausgénge eingesetzt. Der Zug lauft auch
schon mit einem unbehandelten ZIMO Decoder gut; einige Optimierungen sind aber vorteilhaft.

CV#9=13 D.h. Verklrzung der Messliicke und kleinere Abtastrate, dadurch Reduktion

des Antriebsgerdusches und besonders langsame Mindestgeschwindigkeit.

Marklin 8350 / SBB Serie 460 / Maxxon-Motor 25260
Marklin-Produkt, Motor-Umbau auf Maxxon 25260 (13 mm Durchmesser) durch SB-Modellbau.

HINWEIS: der verwendetet Motor ist flir den Digitalbetrieb dieses sehr schweren Fahrzeugs eigent-
lich etwas unterdimensioniert, ebenso ist die Schwungmasse extrem klein ausgefallen; daher ge-
hért diese der Lok zu den schwierig zu beherrschenden Fahrzeugen; die Einstellung der CV’s spielt
eine groBere Rolle als sonst; es bleibt auch nach Optimierung ein gewisses Problem bei der Gefal-
le-Fahrt bestehen, wo das Fahrzeug zum Ruckeln neigt. ZIMO Decoder kommen mit dieser Lok
und ihrer Motorisierung im Vergleich zu anderen Produkten recht gut zurecht (wobei MX620 besser
ist als MX64), aber es wird vermutlich mit zukinftigen Regelungsalgorithmen (SW-Versionen in den

folgenden Monaten und Jahren) eine weitere Perfektionierung méglich sein.

Das erzielbare Fahrverhalten, vor allem im sehr langsamen Bereich und was die Reaktion auf
schnelle Lastwechsel betrifft) ist mit dem MX620 geringfligig besser als mit dem MX64. Dies
scheint in Anbetracht der eher groBen und schweren Lok verbliffend, diirfte aber auf den eher klei-
nen (siehe oben) Motor zurlickzuflihren sein, der fast eher N-typisch als HO-typisch ist (MX620 ist
als N Decoder konzipiert). AuBerdem ist im MX620 eine neuartige, automatische Optimierung der
Regelungsparameter im Einsatz, die bei MX63/MX64 (noch) nicht implementiert ist.

Ausgeristet mit MX64, SW-Version 30 (Marz 2007), als ginstig ermittelte CV-Werte:

CV #56 =133 D.h. Faulhaber-typisches Messliicken-Timing (,1%), etwas geringere als mitt-
lere P- und I-Regelung (jeweils ,3" statt ,5) ergibt bestes Verhalten.

CV#57=xx... Siehe oben, ,Roco Lok") !

CV#3=2 Diese Einstellungen entsprechen weitgehend den allgemeinen Empfehlun-

CV#4=2 gen (siehe oben, ,Roco Lok"); nur die ,exponentielle Bremsung® (CV # 122)

CV#121 =11 wurde in einen etwas gréBeren Bereich ausgedehnt; dies bewirkt zusammen

CV #122 =33 mit CV # 123 (siehe Zeile unten) ein gutes Auslaufverhalten.

CV#123=95 Die ,adaptive Beschleunigung*“ (,9%) wird hier nur ganz schwach angewandt
(zum Unterdriicken des Anfahrrucks), die ,adaptive Bremsung“ (,5“) hinge-
gen starker; dies ist - zusammen mit CV # 122 (siehe Zeile oben) - zweck-
maBig, weil es ansonsten leicht passiert, dass durch den Schwung des Mo-
tors das Fahrzeug zuerst nicht schnell genug heruntergebremst wird und
dann relativ plétzlich gestoppt wird. Das ,adaptive” Bremsen bewirkt eine
Anpassung (,Adaption“) des Bremsverlaufes an die mechanischen Méglich-
keiten: der Bremsweg verléngert sich, die Lok lauft ,schén” aus.

CV#112=0 D.h. Abschalten der ZIMO Zugnummern-Impulse (Bit 2 = 0), welche default-

d.h. Bit2=0 alle | MaBig (Bit2 =1, daher CV # 112 = 4) eingeschaltet sind, zwecks Vermei-
anderen Bits!sind dung der damit verbundenen Knackgerausche (bei Metall-Loks hérbar).

schon default 0. Diese MaBnahme hat nur dann eine Bedeutung, wenn ein ZIMO Digitalsys-
tem verwendet wird, da ansonsten sowieso keine Zugnummern-Impulse er-
zeugt werden (daher auch keine Knackgerdusche in Fremdsystemen). Wenn
hingegen (im Rahmen eines ZIMO-Systems) die Zugnummernerkennnung
tatsachlich verwendet werden soll (MX9-Module mit MX9AZN) diirfen die
Zugnummern-Impulse natirlich nicht abgeschaltet werden !

CV #9 =61 D.h. erhéhte EMK-Abtastrate, verkirzte EMK-Messllcke (typ. Faulhaber u.a.)
CV#56=199 D.h. Faulhaber-typisches Messliicken-Timing (,1), volle P- und I-Regelung.
CV#57=130 Der Geschwindigkeitsbereich wird reduziert auf ca. 12 V Motorspannung.
CV#3=3(>3) Viel niedriger als ,3" sollten Anfahr- und Bremszeiten (CV # 3, 4) nicht einge-
CV#4=3(>3) stellt sein, damit gutes Anfahr-/ Anhalteverhalten méglich ist; die exponentielle

CV#121 =11 (>)
CV#122=11(>)

Beschleunigung/Bremsung (CV # 121, 122) verbessert das Anfahr-/Brems-
verhalten zuséatzlich; héhere Werte fir diese Variablen (z.B. CV # 3, 4 = 6; CV
# 121, 122 = 33) je nach Betriebssituation und Geschmack entsprechen noch
mehr dem vorbildgemaBen Betrieb.

CV#123=33

Adaptives Beschleunigungs- und Bremsverfahren (mitttelstarke Anwendung)
reduziert den Anfahrruck und verbessert das Auslaufen.

Ausgeristet mit MX620 (dhnlich MX630),ab SW-Version 3.1(Nov.2006), giinstige CV-Werte:

CV#9=61 D.h. erhéhte EMK-Abtastrate, verkirzte EMK-Messlicke (typ. Faulhaber u.a.)
CV #56 =141 D.h. Faulhaber-typisches Messliicken-Timing (,1%), niedrig angesetzte P-Re-
gelung, weil bei MX620 automatische Nachregelung, reduzierte I-Regelung.
CV#57=120 Der Geschwindigkeitsbereich wird reduziert auf ca. 12 V Motorspannung.
CV#3=3(>3) Viel niedriger als ,3" sollten Anfahr- und Bremszeiten (CV # 3, 4) nicht einge-
CV#4=3(>3) stellt sein, damit gutes Anfahr-/ Anhalteverhalten méglich ist; die exponentielle

CV#121=11(>)
CV#122=11(>)

Beschleunigung/Bremsung (CV # 121, 122) verbessert das Anfahr-/Bremsver-
halten zusétzlich; héhere Werte fiir diese Variablen (z.B. CV # 3, 4 = 6; # 121,
122 = 33) je nach Betriebssituation entsprechen dem vorbildgemé&Ben Betrieb.

CV #123=52

Adaptives Beschleunigungsverfahren (,5%) in geringem Ausmass (weil sonst
- bei Werten < 5 - Anfahren behindert und ungleichméaBig wird). Adaptives
Bremsverfahren (,2%) in starkerem AusmaB, damit weiches Auslaufen.
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Fleischmann Dampflok BR55 4155
MX620, mit SW-Version 9.

Hinweis zum Decoder: Mit der SW-Version 9 (Juli 2008) konnte eine wesentliche Verbesserung
des Fahrverhaltens von ,schwierigen® Loks erreicht werden, bei gleichzeitig reduziertem Einfluss
von eventuell eingebauten Entstér-Komponenten (deren Entfernung aber trotzdem ,nicht schaden”
kann).

Die folgenden Angaben gelten also vollinhaltlich nur fir die SW-Version 9 (und wahrscheinlich
spatere Versionen).

Spur HO
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PIKO Siemens Dispolok ES64

Spur TT

MX620, mit SW-Version 9.
Hinweis zum Decoder: siehe oben (,schwierige” Lok wie Fleischmann BR55) !
Die folgenden Angaben gelten also vollinhaltlich nur fir die SW-Version 9 (und wahrscheinlich

spatere Versionen).

CVv#2=10 De Einstellung der CV # 2 (Anfahrspannung) ist so eingestellt, dass nicht die
absolut langsamste Mindestgeschwindigkeit ermdglicht wird, sondern eine
ruckfreie; auch im Zusammenhang mit der neu (in SW-Version 9) eingefiihr-
ten Vermeidung des Richtungswechsel-Rucks per CV # 146 von Bedeutung.

CV#9=85 D.h. erhéhte EMK-Abtastrate als MaBnahme gegen das Ruckeln im Lang-
samfahrbetrieb.

CV #56 =33 D.h. leicht reduzierte Proportional- und Integral-Regelung.

CV #146 =50 Damit wird der Leergang des Schneckengetriebes beim Wechseln der Fahrt-
richtung ber{icksichtigt: der Motor dreht beim Anfahren ca. eine halbe Um-
drehung leer, bevor er wieder die Rader antreibt. Durch die Einstellung CV #
146 = 50 wird die Geschwindigkeit wéhrend dieser Zeit nicht erhéht, damit
die Lok weich anféhrt.

CVv#3=3 Diese Einstellungen entsprechen den allgemeinen Empfehlungen.

CV#4=3

CV#121 =11

CVv#122 =11

CVv#2=15 Siehe oben (Fleischmann BR 255) !

CV#9=85 D.h. erhéhte EMK-Abtastrate als MaBnahme gegen das Ruckeln im Lang-
samfahrbetrieb, default-maBige (,5) EMK-Messlicke.

CV #56 =33 D.h. leicht reduzierte Proportional- und Integral-Regelung.

CV #146 =60 Damit wird der Leergang des Schneckengetriebes beim Wechseln der Fahrt-
richtung bericksichtigt: der Motor dreht bei dieser Lok beim Anfahren ca. 1/2
Umdrehung leer, bevor er wieder die Rader antreibt. Durch die Einstellung
CV # 146 = 60 wird die Geschwindigkeit wahrend dieser Zeit nicht erhoht,
damit die Lok nachher weich anfahrt.

CV#3=3 Diese Einstellungen entsprechen den allgemeinen Empfehlungen.

CV#4=3

CV#121 =11

CVv#122=11

Fleischmann piccolo 7355 Spur N

MX620, mit SW-Version 9.
Die folgenden Angaben gelten vollinhaltlich fiir die SW-Version 9 (und wahrscheinlich spatere

Tillig Diesellok BR218 02703
MX620, mit SW-Version 9.
Hinweis zum Decoder: siehe oben (,schwierige” Lok wie Fleischmann BR55) !

Die folgenden Angaben gelten also vollinhaltlich nur fir die SW-Version 9 (und wahrscheinlich
spatere Versionen).

Spur TT

Versionen).

Cv#2=4 Geringfligige Erh6hung der Anfahrspannung, die flr gutr Fahreigenschaften
vorteilhaft ist.

CV#9=92 D.h. erhéhte EMK-Abtastrate als MaBnahme gegen das Ruckeln im Lang-
samfahrbetrieb, verkiirzte (,2“) EMK-Messliicke.

CV #56=55 Default-Einstellung !

CV#146 =110 Damit wird der Leergang des Schneckengetriebes beim Wechseln der Fahrt-
richtung ber{icksichtigt: der Motor dreht bei dieser Lok beim Anfahren ca. ei-
ne Umdrehung leer, bevor er wieder die Rader antreibt. Durch die Einstel-
lung CV # 146 = 110 wird die Geschwindigkeit wahrend dieser Zeit nicht er-
hoht, damit die Lok nachher weich anfghrt.

CV#3=3 Diese Einstellungen entsprechen den allgemeinen Empfehlungen.

CV#4=3

CV#121 =11

CVv#122 =11

CV#2=10 Siehe oben (Fleischmann BR 255) !

CV#9=63 D.h. geringfiigig erhdhte EMK-Abtastrate als MaBnahme gegen das Ruckeln
im Langsamfahrbetrieb, kiirzere EMK-Messliicke.

CV #56 =55 Default-Einstellung !

CV #146 =180 Damit wird der Leergang des Schneckengetriebes beim Wechseln der Fahrt-
richtung ber(cksichtigt: der Motor dreht bei dieser Lok beim Anfahren fast
2 (1) Umdrehungen leer, bevor er wieder die Rader antreibt. Durch die Ein-
stellung CV # 146 = 180 wird die Geschwindigkeit wahrend dieser Zeit nicht
erhéht, damit die Lok nachher weich anfahrt.

Cv#3=3 Diese Einstellungen entsprechen den allgemeinen Empfehlungen.

CV#4=3

Cv#i121 =11

CV#122=11
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Km/h — Geschwindigkeitsregelung -
EICH-FAHRT und Betrieb

Die ,km/h — Regelung” ist ein neuartiges, alternatives Prinzip zum Fahren mit vorbildméaBigen
Geschwindigkeiten in allen Betriebssituationen: die Fahrstufen des Reglers oder Fahrpultes (1 bis
126 im sogenannten ,128-Fahrstufen“-System) werden dabei direkt als km/h — Werte interpretiert.
Vorzugsweise sollten alle Loks auf der Anlage entsprechend eingestellt sein. Bei Fahrzeugen ohne
ZIMO Decoder kann dies (wenn auch umstandlich und wenig prazise, weil keine Nachregelung)
Uber die Geschwindigkeitstabelle erreicht werden.

Die ZIMO Nachregelung: Der Decoder beschrankt sich nicht auf eine Umrechnung der Fahrstufen
auf die km/h—Skala, sondern er sorgt fir die Einhaltung der gewiinschten Geschwindigkeit durch
Nachmessung der zurlickgelegten Strecke und automatische Nachjustierung.

Die fiir jede Lok durchzufiihrende EICH-FAHRT:

Zunachst muss dafir eine Eich-Strecke bestimmt werden: ein Stiick Gleis in maBstéblichen 100 m
Lange (zuziglich Anlauf- und Auslaufstrecken), natirlich ohne Steigung/Gefélle, enge Kurven, und
sonstigen Hemmnissen; also z.B. fiir HO (MaBstab 1:87): 115 cm; fur Spur 2 (1:22,5): 4,5 m. Start-
und Endpunkte der Eich-Strecke werden sichtbar markiert.

Start-Markierung Stop-Markierung

ﬁ v 1,15m (HO) v

Anlaufstrecke Eich-Strecke Auslaufstrecke

* Die Lok wird 1 bis 2 m vor dem Startpunkt aufgestellt, passende Fahrtrichtung vorbereitet, Funkti-
on FO (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 léangere
Anlaufstrecke vorgesehen werden, damit spater in der Eich-Strecke keine Geschwindigkeitsénde-
rung mehr stattfindet.

* Der Beginn der Eich-Fahrt wird dem Decoder nun bekannt gemacht durch die Programmierung
(im ,operational mode”) CV # 135 = 1. Dies ist eine ,Pseudo-Programmierung®, 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 fahrt damit auf den Startpunkt der Eich-Strecke zu.

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

* Zur Kontrolle kann nun die CV # 136 ausgelesen werden. Das ,Ergebnis* der Eich-Fahrt, das dort
abgelegt ist, sagt an sich fir sich allein genommen nicht viel aus. Wenn jedoch versuchsweise
mehrere Eich-Fahrten hintereinander vorgenommen werden, sollte jedes Mal ungefahr 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 maBgeblich flr die Auswahl zwischen ,normalem“ und km/h — Betrieb:

CV # 135 = 0: Das Fahrzeug wird ,normal“ geregelt; eine eventuell zuvor durchgefiihrte
Eich-Fahrt fir die ,km/h-Regelung” 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
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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 (fir 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 natirlich nicht nur bei der direkten Steuerung vom Fahrpult her zum tra-
gen, sondern auch bei den Geschwindigkeitsbegrenzungen durch ,die Signalabhéngige Zugbeein-
flussung” (CV’s 51 .. 55); auch die dort eingetragenen Werte werden als km/h interpretiert.

Mph (Meilen pro Stunde) statt km/h:
Durch entsprechende Verlangerung der Eich-Strecke ergibt sich eine mph-Regelung !

Einstellungen fiir die
ZIMO ,,signalabhéngige Zugbeeinflussung*

ZIMO Digitalsysteme bieten eine zweite Kommunikationsebene zur Ubertragung von Informationen
von Gleisabschnitten zu den gerade darauf befindlichen Fahrzeugen; die wichtigste Anwendung ist
die ,signalabhangige Zugbeeinflussung®, also das ,Anhalten vor dem roten Signal“ und Geschwin-
digkeitsbeschrankungen (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 — Betriebsanleitung.

* Falls die ,signalabhéngige Zugbeeinflussung“ eingesetzt wird (also nur im Rahmen von ZIMO
Systemen), werden die Geschwindigkeitsstufen “U” und “L” 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 signalabhéngigen Beschleunigungs- und Bremszeiten immer zu-
séatzlich zu den Zeiten und Kurven laut CV # 3, 4, 121, 122, usw. gelten, dass also das signalab-
hangige Beschleunigen und Bremsen gegenliber dem h&ndischen immer nur gleich (wenn CV # 49
und 50 nicht benltzt werden) oder eben langsamer (wenn in CV # 49 und/oder # 50 ein Wert >0
eingetragen wird), nie aber schneller vor sich gehen kann.

Far ein ordnungsgeméaBes Funktionieren der Zugsicherung mit Hilfe der ,signalabh&ngigen Zugbe-
einflussung” ist die richtige (und Uber die gesamte Anlage in gleicher Art durchgezogene) Einteilung
der Gleisabschnitte, insbesondere der passenden Langen der Halteabschnitte und der zugeordne-
ten Vorbremsabschnitte ausschlaggebend. Siehe dazu auch Betriebsanleitung MX9, Betriebsanlei-
tung STP.

Die Einstellung der Fahrzeuge flr die Bremsung bis zum Haltepunkt (also fiir das Bremsverhalten
CV # 4 und CV # 50 und fir die Vorbrems-Geschwindigkeit meistens CV # 52 fir ,U“) soll dann auf
einem dazu ausgewahlten Testgleis so vorgenommen werden, dass jede Lok ungefahr nach 2/3
der Lange des Halte-Abschnitts (also bei HO typischerweise 15 bis 20 cm vor dessen Ende) zum
Stehen kommt. Die Einstellung des Haltepunktes auf den ,letzen Zentimeter” ist nicht empfehlens-
wert, weil die derartig exakte Einhaltung aus vielerlei Griinden kaum maglich ist.
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Einstellungen fiir den Signalhalt durch
,asymmetrisches DCC-Signal“ (Lenz ABC)

Das ,asymmetrische DCC-Signal“ ist eine alternative Methode, Ziige in Halteabschnitten (z.B. vor
dem roten Signal) zu stoppen. Dazu genligt eine einfache Schaltung aus 4 oder 5 handelsublichen
Dioden.

Normalerweise wird der Halteab-
schnitt Uber 3 oder 4 Dioden (bei
Verwendung von Schottky-Dioden:
mindestens 4) in Serie und dazu
parallel-geschaltet eine Diode in

Fahrspannung
/ vom Basisgerét (Zentrale) ~_
Hinweis: 3 Dioden in Serie

Schalter fir ist die Mindestzahl, um bei
Aufhebung des Halts ZIMO Decodern zu wirken;

bei “Signal € fir Fremd-Decoder werden )
auf Fahrt" manchmal 4 oder mehr Gegenrichtung angeschlossen. Der
Dioden benétigt ! Da durch i i

Silicium-Dioden, die Dioden ein unerwiinschter unterSChled“Che Spar_mungsabfall
beispielsweise Spannungsverlust entsteht, erzeugt eine Asymmetrie von ca. 1
1N5400x verwendet man die Mindestzahl bis 2 V. Die Einbaurichtung der Di-

je nach eingesetzten Decodern. . . .
(3 A- Typen) oden bestimmt die Richtung der A-
Fahrtichtung symmgtrle und damit Q|e Fahrtnqh-
ot <“— tung, in welcher der Signalstop ein-

Hatteabschnitt Aligemeine Strecke treten soll.

Im Decoder muss die Wirksamkeit
des asymmetrischen DCC-Signals
durch CV # 27 aktiviert werden.
Normalerweise wird das Bit 0 gesetzt, also CV # 27 = 1. Dies ergibt die gleiche Richtungsabhéngig-
keit wie es bei den ,Gold-Decodern” der Fa. Lenz der Fall ist.

Falls notwendig (z.B. wenn das Digitalsystem bereits eine asymmetrische Spannung abgibt) kann
durch die CV # 134 die Asymmetrie-Schwelle modifiziert werden; default-maBig 0,4 V. Zum Zeit-
punkt der Verfassung dieses Textes ist das Verfahren ,asymmetrisches DCC-Signal“ nicht genormt;
die Digitalsysteme nehmen daher darauf keine Rucksicht !

Distanzgesteuertes Anhalten - Konstanter Bremsweg

Wenn durch CV # 140 (= 1, 2, 3, 11, 12, 13) die Wabhl fir den konstanten Bremsweg getroffen wur-
de, erfolgt das Anhalten (also das Bremsen bis zum Stillstand) nach diesem Verfahren, wobei die in
CV # 141 definierte Strecke bis zum Haltepunkt mdglichst genau eingehalten wird, unabhangig von
der gerade gefahrenen Geschwindigkeit zu Beginn der Bremsung (der ,Eintrittsgeschwindigkeit®).

Vor allem ist das Verfahren zweckmaBig in Zusammenhang mit dem automatischem Stop vor ei-
nem roten Signal mit den Mitteln der ZIMO ,,signalabhédngigen Zugbeeinflussung“ oder dem
»asymmetrischen DCC-Signal“ (siehe oben). Fir diesen Zweck wird CV # 140 = 1 oder 11 ge-
setzt (Unterschied siehe unten).

Ebenfalls aktivierbar (durch entsprechende Werte in CV # 140, = 2, 3, 12, 13), wenn auch von ge-
ringerer praktischer Bedeutung, ist das distanzgesteuerte Anhalten direkt vom Fahrregler aus,
wenn also am Fahrpult (Handregler, Steuergerat, Computer, ...) die Geschwindigkeit auf 0 gesetzt
wird.
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,5‘ \ / Bremsung aus Voligeschwindigkeit

:é) Bremsung aus Teilgeschwindigkeit

< : mit “konstantem Bremsweg”, VarianteCV #140=1,2,3

H : - Zug bleibt an richtiger Selle stehen, durch automatisch

é ' verzOgerter Einleitung der Bremsung und dann“normalem” Verau.
3

Bremsung aus Teilgeschwindigkeit

nit “normalem”, also zeitgesteuertem Verlauf -
(“kanstanter Bremsweg” nicht aktivier)
2Zug bleibt zufriih stehen.

i | » Weg

Eintritt indie Bremsstrecke Gewlinschter Haltepunkt
(Beginn des Halteabschnittes oder Regler-Nullstellen)

.5‘ A / Bremsung aus Vollgeschwindigkeit

:é’ Bremsung aus Teilgeschwindigkeit

< mit “konstantem Bremsweg”, VarianteCV # 140 = 11, 12, 13

_E - Zug bleibt an richtiger Stelle stehen, durch automatisch

g herabgesetzen Verzogerngswerttortz sofartigem Bremsbeginn.

Bremsung aus Teilgeschwindigkeit

mit “normalem”, also zeitgesteuertem Verlauf -
(“kanstanter Bremsweg” nicht aktivier{)

i Zug bleibt zufriih stehen.

- ] > Weg

Eintritt indie Bremsstrecke Gewlinschter Haltepunkt

Der Verlauf des ,distanzgesteuerten Anhaltens” erfolgt nach zwei méglichen Verlaufen; siehe Ab-
bildungen oben: Empfohlen wird die erste Variante (CV # 140 = 1, usw.), wo bei kleinerer Ein-
trittsgeschwindigkeit der Zug zunachst fiir einige Zeit unverandert weiterfahrt, um dann ,normal“
abzubremsen (mit der gleichen Verzdgerung, wie er es aus der Vollgeschwindigkeit heraus tate).

In der zweite Variante (CV # 140 = 11, usw.) hingegen beginnt der Zug auch bei kleiner Eintrittge-
schwindigkeit sofort am Beginn des Halteabschnittes zu bremsen, was zu einem unnaturlich anmu-
tendem Verhalten fihren kann. Zwecks Anpassung an Fremdprodukte, welche &hnlich der zweiten
Variante arbeiten, kann es aber auch sinnvoll sein, diese zu wahlen.

Auch bei Anwendung des ,distanzgesteuerten Anhaltens” im manuellen Betrieb (CV # 140 = 2 bzw.
12) kdnnte die zweite Variante (also CV # 140 = 12) vorzuziehen sein, damit der Zug sofort auf den
Regler reagiert.

,Distanzgesteuertes Anhalten” (= konstanter Bremsweg), wenn aktiviert, kommt immer nur bei Bremsungen bis
zum Stillstand zur Anwendung, nicht bei Bremsungen auf kleinere Geschwindigkeiten (dort gilt weiterhin CV # 4,
usw.). Es gibt auch keinen Einfluss auf Beschleunigungsvorgénge.

Der zurtickgelegte Weg wird standig nachgerechnet, und damit eine méglicht genaue Annéaherung
an den Haltepunkt angestrebt. Das Abbremsen im ,konstanten Bremsweg" erfolgt immer ,exponen-
tiell“, d.h. relativ starke Verzdgerung im Hochgeschwindigkeitsbereich und weiches Auslaufen bis
zum Stillstand; dies hangt in diesem Fall nicht von der CV # 122 (exponentielle Bremskurve) ab !
CV # 121 fur das exponentielle Beschleunigen bleibt hingegen unveréndert gultig.
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Automatisches Abriicken beim Entkuppeln,
oder Andriicken und Abdriicken (,,Kupplungswalzer®):

siehe auch ,Anschluss einer elektrischen Kupplung*im Kapitel ,AnschlieBen ...“

Mit Hilfe der CV # 116 kann eingestellt werden, dass sich die entkuppelnde Lok gleichzeitig vom
Zug entfernt, ohne dass dazu der Fahrregler betatigt werden muss (was manchmal unbequem ist,
weil wahrenddessen auch die Kupplungstaste gehalten werden muss).

Die ZEHNERSTELLE der CV # 116 definiert dabei, wie lange (0,1 bis 5 sec) die Lok wegfahren
soll; die EINERSTELLE definiert, wie schnell (interne Fahrstufe 4 bis 36) das Wegfahren erfol-
gen soll. Das Beschleunigen auf und das Abbremsen von dieser Fahrstufe erfolgt wie jeder andere
Beschleunigungs-/Bremsvorgang (also nach CV # 3, # 4, usw.).

Durch die HUNDERTERSTELLE der CV # 116 kann ein dem Entkupplelvorgang vorangehendes
Andriicken der Lok an den Zug (also kurze Fahrt in Gegenrichtung) automatisiert werden, welches
die Kupplung entlasten soll (weil sonst das Offnen des Kupplungsbligels haufig blockiert ist); dieses
automatische Andriicken erfolgt mit 1/4 der Zeit, welche fir das Abriicken definiert ist und mit der
gleichen Geschwindigkeit wie das Abriicken.

BEISPIEL:

CV # 116 = 155 st eine typische Einstellung bzw. ein Anfangswert fir diesbezligliche Versuche:
Geschwindigkeitsstufe 20 (intern, also langsame Fahrt) fiir 1 sec Abriicken (und automatisch 1/4
davon, also 0,25 sec Andriicken).

Sonstige Hinweise:

- Das ,automatische Abriicken® ist aktiviert, sobald die Zehnerstelle der CV # 116 ungleich 0 ist;
gegebenenfalls (wenn CV # 116 > 100) verknipft mit vorangehendem automatischen Andriicken in
Gegenrichtung !

- Das automatische Abrlicken (oder das vorausgehende Andriicken wird gleichzeitig mit der Betati-
gung der Kupplung gestartet; jedoch nur, wenn der Zug stillsteht (Fahrregler in Nullstellung); falls
der Zug noch in Fahrt ist, wird der Entkupplungs- und (Andriick- und) Abriickvorgang gestartet, so-
bald der Zug stillsteht, und die Kupplungs-Funktion weiterhin eingeschaltet ist.

- Das Entkuppeln und Abriicken ist beendet, wenn die Kupplungsfunktion ausgeschaltet wird (also
die betreffende Taste - wenn in Momentfunktion - losgeslassen wird; oder - wenn in Dauerfunktion -
nochmals gedriickt wird), oder wenn die vorgegebenen Zeiten (fir die Kupplung in CV # 115, und
fir das Abrlicken in CV # 116) abgelaufen sind.

- Wenn wéahrend des Entkuppel- und Abriickvorganges der Fahrregler betatigt wird, wird der Vor-
gang abgebrochen.

- Die Fahrtrichtung des Abrlickens entspricht immer der aktuell eingestellten Fahrtrichtung; sie be-
riicksichtigt nicht eventuelle Richtungsdefinitionen in der Effekt-Definition der Kupplung.
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Rangiertasten- und Halbgeschwindigkeitsfunktionen:

Das durch die verschiedenen Konfigurationsvariablen (# 3, 4, 121, 122, 123) eingestellte Beschleu-
nigungs- und Bremsverhalten ermdglicht zwar auf der einen Seite ein vorbildgeméaBes Fahren, ist
aber auf der anderen Seite oft beim Rangieren hinderlich, wenn dieses rasch und einfach abgewi-
ckelt werden soll.

Deswegen besteht die Mdglichkeit, mit der Hilfe der CV # 124 eine Rangiertaste zu definieren
(entweder die MAN-Taste - nur im Rahmen des ZIMO Systems vorhanden - oder die Funktion F4
oder auch F3), mit deren Hilfe bei Bedarf die Beschleunigungs- und Bremszeiten reduziert oder
unwirksam gemacht werden kénnen.

Ebenfalls mit Hilfe von CV # 124 kann eine Halbgeschwindigkeitstaste definiert werden (entweder
F7 oder F3); wenn diese Funktion eingeschaltet ist, wird der volle Bereich des Fahrreglers auf den
halben Geschwindigkeitsbereich angewandt (feinflihligere Steuerung durch Dehnung).

Beispiel: Durch F4 soll die Rangierfunktion aktiviert werden, und die Beschleunigungs- und Brems-
zeiten auf V4 reduziert werden. Mit F7 soll die Halbgeschwindigkeitsfunktion eingeschaltet werden.
Es sind also in CV # 124 folgende Bits zu setzen: Bit 0 = 0, Bit 1 = 1, Bit 2 = 1, Bit 3 = 1; dies ergibt
die Summe der Bitwerte 0+2+4+8 = 14 als zu programmierenden Dezimalwert.

“On-the-fly”’ - Programmieren (programming-on-the-main):

Nicht nur am Programmiergleis, sondern auch auf der normalen Strecke ("on-the-main” = am
Hauptgleis, also Ausgang SCHIENE am MX1) kénnen Konfigurationsvariable verdndert werden
(ohne Behinderung der gleichzeitig verkehrenden anderen Ziige).

An sich kdnnen séamtliche Konfigurationsvariablen (mit Ausnahme der Fahrzeugadresse) “on-the-
fly” programmiert werden; es ist jedoch zu beachten, dass nur durch RailCom (= ,bi-directional
communication®) auch ein Verifizieren des Programmiervorganges bzw. das Auslesen der Werte
maoglich ist.

Wenn keine ,bi-directional communication“ vorhanden ist, sollte “on-the-fly” vor allem fiir solche
Variable angewandt werden, deren Wirkung sofort nachprifbar ist (wie z.B. Anfahr- und Maximal-
geschwindigkeit, oder auch die Einstellungen fiir die signalabhangige Zugbeeinflussung); nicht je-
doch beispielsweise fiir die 28 Werte der frei programmierbaren Geschwindigkeitskennlinie - dafir
ist weiterhin das Programmiergleis (mit der Kontrollméglichkeit durch die Quittung) vorzuziehen.

Siehe Betriebsanleitung flr das Fahrpult MX2, MX21, MX31 (und zukiinftige Produkte) fur die Be-
dienungsprozedur der on-the-fly (on-the-main) Programmierung !
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Die Zuordnung der Funktionsausgédnge
(“function mapping”):

MX640 haben 6 bzw. 11 Funktionsausgange (Licht, FA ... je nachdem, ob die flinf LED-Ausgange
mitgrzahlt werden). Die angeschlossenen Einrichtungen (Lampen, Raucherzeuger, 0.4.) werden
bekanntlich durch die Funktionstasten am Fahrpult ein- und ausgeschaltet. Welche Funktion durch
welche Taste betéatigt wird, kann durch eine Reihe von Konfigurationsvariablen festgelegt bzw. ver-
andert werden.

Die Konfigurationsvariablen # 33 bis # 46 bilden das NMRA - geméaBe “function mapping”; dabei
bestehen allerdings Einschrankungen in der Zuordnung (fiir jede Funktion steht nur ein 8-bit-
Register, also 8 Ausgéange zur Auswahl bereit), auBerdem sind einzig die Stirnlampen als rich-
tungsabhéngige Funktionen vorgesehen.

Zusatzliche ZIMO - eigene Mdglichkeiten bietet die Konfigurationsvariable # 61:

Erweiterte Flexibilitat, mehr richtungsabhéangige Funktionen,
mit der CV # 61:

CV # 61 bietet einerseits fixe Zuordnungen, besonders beliebt flir das Schweizerische Lichtsystem
(CV # 61 = 6, 7); anderseits flexible Zuordnungen durch eine spezielle Programmierprozedur (CV #
61 = 98), mit deren Hilfe fir jede Funktions-Richtungs-Kombination die einzuschaltenden Ausgénge
festgelegt werden kann und auBerdem eine automatische Abschaltung dieser Ausgénge nach Still-
stand des Fahrzeuges bestimmt werden kann.

Siehe dazu 3 nachste Seiten !

Richtungsabhéngige Riicklichter, u.a. mit Hilfe der Effekt - CVs:

Normalerweise (nach dem NMRA ,function mapping*“; siehe rechts) ist nur die Funktion FO rich-
tungsabhéngig vorgesehen, d.h. je nach Fahrtrichtung auf die Stirnlampen ,vorne* oder ,hinten“ zu-
gewiesen. Alle Funktionen F1 .. F12 (und weiter) sind nur richtungsunabhéngig zu verwenden.

Die Verwendung der CV’s # 125 bis 132 (Effekte) (spater ev. auch weitere CV’s in eigenem CV-
Block) ermdglicht, weitere Funktionen, z.B. F1, F2, F3 richtungsabhangig zu machen, indem die
Bits 0-1 (bei gleichzeitiger Nullbelassung der eigentlichen Effekt-Bits 2-7) genutzt werden.

Beispiel 1: An den Funktionsausgangen FA1, FA2 sind die roten Riicklichter vorne bzw. hinten
angeschlossen; beide sollen lber F1 geschaltet werden, wechselnd mit der Fahrtrichtung. Zu dem
Zweck wird die CV # 35 = “12” gesetzt (also Bit 2 fur FA1, Bit 3 fir FA2), weiters CV # 127 = “1” und
CV # 128 = “2” - somit FA1 nur bei Vorwartsfahrt, FA2 nur rlickwarts, Effekt-Bits 2-7 bleiben “0”.

Beispiel 2: Es sollen nicht wie im obigen Bespiel die Ricklichter getrennt von den Stirnlampen rich-
tungsabhéngig eingeschaltet werden, sondern es sollen die beiden Stirnseiten (jeweils fiir weif3
und rot glltig) einer Lok unabhangig voneinander mit FO bzw. F1 ein- und ausgeschaltet werden (je
nachdem, ob und auf der betreffenden Seite Wagen angekuppelt sind).

Dies kann u.a auf folgende Weise geldst werden: WeiBe Lampen vorne an Funktionsausgang ,,Stirn
vorne” / Rote Lampen vorne an Funktionsausgang FA2 / WeiBe Lampen hinten an Funktionsaus-
gang FA1 / Rote Lampen hinten an Funktionsausgang ,Stirn hinten” (!).

CV # 33 = 1 (= default, weiBe Lampen vorne auf FO vorwéarts) / CV # 34 = 8 (rote Lampen vorne
auf FO rlckwarts !) / CV # 35 = 6 (sowohl weiBe als auch rote Lampen hinten auf F11) / CV #
126 =1 / CV # 127 = 2 (Richtungsabhangigkeit fir weiBe, rote Lampen hinten durch Effekt-CV’s).

Alternative Méglichkeit: Anwendung der Funktionszuordnungs-Prozedur mit CV # 61 = 98; siehe ei-
nige Seiten weiter in diesem Kapitel !
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5. ,,Function mapping*

nach NMRA Standard & ZIMO - Erweiterung

Die Konfigurationsvariablen CV#33 bis #46 beziehen sich auf die Funktionstasten des Fahrpults;
die einzelnen Bits auf die Funktionsausgéange. Durch Setzen der entsprechenden Bits erfolgt die
Zuordnung von Taste zu Ausgang, wobei auch die mehrfache Zuordnung zul&ssig ist.

Nach NMRA Standard:

Zuséatzliche Funktionsausgéange
Funktionsausgéange des MX640
Zifferntaste LED-Ausgénge (erste Stiftleiste)
f -
c>> ZIMguFahr- (Lotpads)

pulten

Stirn | Stirn
hinten | vorne

NMRA Funktion

FO | #33 |1 (L)vr

Fo |#34 |10

F1 |#35] 2
F2 [#36]| 3
F3 [#37]| 4
F4 |#38] 5
F5 |#39] 6
F6 |#0]| 7
F7 [#41] 8
F8 |#42 | (U-)9
Fo |#43 | U-1
F10 [ #44 | U-2
F11 [#45] U-3
F12 [#a6 | U-4

In obiger Tabelle ist die Default Einstellung markiert; h.h. bei Auslieferung entspricht die Tasten-

Nummer der Nummer des Ausgangs. Default-mé&Big sind also in den Konfigurationsvariablen fol-

gende Werte eingetragen:
CV#33=1;CV#34=2;CV#35=4;CV#36=8;CV#37=2;CV#38=4; usw.

#36 (3 7 A 5 4 3 2 1 n
#37 |4 7 A 5 4 K 2 1 n
#3R |A 7 A ) 4 3 2 1 N

Obiges Beispiel: Bit F2 (Taste 3) soll zusatzlich zum Funktionsausgang FA2 auch der Funktions-
ausgang FA4 geschaltet werden. Mit den F3 und F4 sollen (nicht zuséatzlich sondern stattdessen)
die Ausgange FA7 und FA8 (das kénnen z.B.Pfeife und Glock eines Soundmoduls sein) geschaltet
werden. In die betreffenden Konfigurationsvariable sind daher neue Werte zu programmieren:
CV36=40; #37=32; #38=64.
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ZIMO — Spezielle Funktionszuordnungen
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Durch Programmierung der gewlinschten Numemr in die Konfigurationsvariable CV # 61 werden die betreffenden Zuordnungen aktiviert. Die Funktion F1 und z.T. auch andere Funktionen kénnen nach dem NMRA

CV#61=97

function mapping durch die einzelnen CV’s zugeordnet werden; damit kann z.B. Ausgang FA1 auf die Funktion F2 zugewiesen (CV # 35 = 4)

oder eine Rangierbeleuchtung (CV # 35 = 3: beide Stirnlampen gleichzeitig) realisiert werden.

Alternatives ,,function mapping“ ohne , Linksverschiebungen® fiir MX640:

Durch CV # 61 = 97 weren die ,Links-Verschiebungen* der héheren CV'’s (ab # 37) im Original
NMRA ,function mapping (siehe Vorseite) aufgehoben, wodurch ,héhere“ F’s auch auf niedrigere
FA’s erreichen kénnen (z.B. ,F4 schaltet FA1" ist nach NMRA nicht méglich, aber dann schon; aller-

dings sind dadurch die FA7 und FA8 dann (berhaupt nicht erreichbar !).

Also:
FO |#33|1(L)vr
FO [#34|1(L)ri
F1 [#35 2
F2 |#36 3
F3 [#37 4
F4 |# 38 5
F5 |#39 6
F6 [#40 7
F7 |#41 8
F8 [#42 9

usw.

FA6 FA5 FA4 FA3 FA2 FA1 Stirn Stirn
hinten vorne

S

0
0
0
0
0
0
0
0
0

CV #61=1oder2

c

-,g > Ziffe;z;asle
LE O ZIMO Fahr-
<C pulten
o

%

FO #33 |1 vor
FO #34 |1 rlick
F1 #35 |2

F2 |#36 |3

F3 4

F4  |#38 |5

F5 6

F6 7

F7 8

F8 |#42 |U-9
F9 [#43 |[U-1
F10 |#44 |U-2
F11 |#45 |U-3
F12 |#46 |[U-4
Richtungs-Bit

Funktionsausgange

\

\

Typische Anwendung: F3 (?AS): Sound einfaus  F5 (FA8): Glocke F2 (FA7): Pfiff Wenn GV #61 = 1 /

bei Anschaltung eines externen (meist &lteren) Sound-Bausteines am MX69V.

\

WennCV #61=2

CV # 61 =1, 2 ist recht &hnlich dem normalen NMRA ,function mapping*“ (also CV # 61 = 0), aber ...

... Betatigung des Ausganges FA1 entweder (wenn CV # 61 = 1) durch die Fahrtrichtung, also durch
das fur viele Anwendungen gewinschte ,,Richtungs-Bit“ oder (wenn CV # 61 = 2) durch F7.
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CV #61 = 11 oder 12 CV#61=3oder4
. . c Funktionsausgéange

c Funktionsausgange S Jifferntaste

-2 Zifferntaste g > auf

S > auf [ o ZIMO Fahr-

w O ZIMO“Fahr- é pulten

< pulten

% % FA9 FA8 | FA7 | FA6 | FA5 | FA4 | FA3 | FA2 | FA1 | Stirn| Stirn
= Stirn | Stirn hinten| vorne
F FO #33 |1 vor 4

0 [#33 [1vor FO [#34 |1 ruck 4
FO  |#34 |1 rick = #35 12 4
? #35 |2 F2 #36 |3 [ ) 4
Fi #36 i F3 4 vor ° hd

F3 4 riick o O
F4 #38 |5 =7 738 15
FS 6 F5 6 [
F6 7 [ ] 6 7 *
F7 8 ¥ F7 8 *
F8  |#42 [U-9 | s 1wz TU=9 \
FO_ fi#43 U-1 | Fo [#43 |U—1 l
F10_|#44 [U-2 \ Flo [#44 [U-2 |
F11_|#45 [U-3 \ F11 |#45 [U-3 |
F12_[#46 [U-4 \‘ F12 [#46 [U-4 |
Richtungs Bit ® - .
Richtungs Bit
B : H l /f \\
Typische Anwendung: F3 (FA9): Sound ein/aus F7 (FA8): Glocke F6 (FA7): Pfiff Wenn CV61=11 WennCV61 =12
bei Anschaltung eines externen (meist &lteren) Sound-Bausteines am MX69V CV#61=3 CV#61=4

CV # 61 = 11, 12 ist sehr &hnlich dem normalen NMRA ,function mapping*, aber

... Betatigung des Ausganges FA1 durch Fahrtrichtung oder F7
(also ebenso wie bei CV # 61 =1, 2),

CV # 61 = 3, 4 sind weitgehend identisch wie die Zuordnungen auf der vorangehenden Seite (CV #
61 =1, 2), jedoch mit einer richtungsabhéangigen Funktion F3, welche je nach Fahrtrichtung die
Ausgange FA3 bzw. FA6 schaltet (typ. verwendet fir rote Riicklichter).

... Betatigung des Ausganges FA1 entweder (wenn CV # 61 = 1) durch die Fahrtrichtung,
also durch das flr viele Anwendungen gewiinschte ,,Richtungs-Bit“ oder
(wenn CV # 61 = 2) durch F7.
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CV #61 =13 oder 14 CV#61=5 bzw.CV #61=15
c Funktionsausgange c Funktionsausgange
ie] Zifferntaste 2 Zifferntaste
§ > auf u% = znwgulL h
z O | s g O
%: FA8 | FA7 % FA9 | FA8 | FA7 | FA6 | FA5 | FA4 | FA3 | FA2 | FA1 | Stirh | Stirn
FO  |[#33 |1 vor FO  [#33 |1 (L)vr
FO  [#34 [1rick FO  [#34 |1(L)rd
Fi [#35 |2 F1__|#35 |2
F2  |#36 |3 F2  |#36 |3
F3 4 vor F3 4 vor
F3 4 rick ° F3 4 riick
F4 [#38 |5 F4 5 vor
F5 6 F4 5 riick
F6 7 ° F5 6
F7 8 ‘Y F6 7
F8 |#42 |U-9 \ F7 8
F9 |#43 |U-1 \ F8 [#42 |U-9
F10 |#44 |U-2 \ F9 #43 |U -1
F11 |#45 |U-3 \ F10 |#44 |U-2
F12 |#46 |U-4 \ F11 |#45 |U-3
Richtungs Bit 0 F12 |#46 [U-4

Richtungs Bit

CV#61=13  Gv#el=14 \l
CV#61=15 CV#61=5

CV # 61 = 13, 14 sind weitgehend identisch wie die Zuordnungen auf der vorangehenden CV #61 = 5, 15 fur Elektro- und Diesel-Loks, wo Stirnlampen und Riicklichter sowie Fiihrer-
Seite (CV # 61 = 11, 12), jedoch mit einer richtungsabhéngigen Funktion F3, welche stands-beleuchtung richtungsabhéngig mit jeweils einer Funktionstaste (F3 und F4) schaltbar
je nach Fahrtrichtung die Ausgange FA3 bzw. FA6 schaltet (typ. verwendet fiir rote sein sollen. Eingeschlossen in diesen Zuordnungen sind auch noch Funktionen F2, F5 (wenn CV #
Ruicklichter). 61 = 5) oder F6, F7 (wenn CV # 61 = 15) an Ausgangen FA7, FA8 (vorzugsweise fur Pfiff, Glocke

bei externen (alterer) Sound-Bausteinen. Diese Zuordnung wurde von den MX69-Vorgangern MX65

... Betatigung des Ausganges FA1 wiederum Fahrtrichtung oder F7. und MX66 tibernommen.
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CV#61=6

c Funktionsausgange

-,,g > Ziffe;lnjtfaste

U:_-’ O ZIMO Fahr-

< pulten

o

% FA9 | FAS | FA7 | FA6 | FAS | FA4 | FA3 | FA2 | FA1 | Stim | Stim
hinten | vorne

FO #33 |1 (L) vr [ ] )

FO #34 |1 (L)rd [} [}

FO vorw. wenn F3 aus [ J

FO riick. Wenn F3 aus )

F1 #35 |2 7 6 5 4 3 2 1 0

F2 #36 |3 7/ 6 &6 4 3 2 1 0

F3 4 vor [J )

F3 4 riick [} )

F4 5 vor

F4 5 rick ®

F5 6 [ ]

F6 7 [ ]

F7 8

F8 #42 |U-9

F9 #43 |U -1

F10 [#44 |U-2

F11 (#45 |U-3

F12 |#46 |[U—-4

Richtungs Bit

CV#61=7

c Funktionsausgéange

-_,g > Ziffe;z;asle

L QO |zmoFan-

< pulten

o

% FA9 | Fas | FA7 | FA6 | FAS | FA4 | FA3 | FA2 | FA1 | Stim | Stim
hinten| vorne

FO #33 [1 (L) vr ) )

FO #34 [1(L)r0 ° ®

FO vorw. wenn F3 aus ®

FO riick. Wenn F3 aus [

F1 #35 |2 7/ 6 5 4 3 2 1 0

F2 #36 |3 (M’ 6 5 4 3 2 1 0

F3 4 vor [ [

F3 4 rlick [ ) [ )

F4 5 vor [ [

F4 5 rick )

F5 6 ° ®

F6 7

F7 8

F8 #42 (U-9

F9 #43 (U -1

F10 (#44 (U-2

F11 [#45 (U-3

F12 |#46 |U—-4

Richtungs Bit

CV #61 =6, 7 fir Schweizerische Eelektro- und Diesel Loks mit Schaltung; tber F3 wird ent-

scheden, ob als Riicklicht eine weiBe Einzellampe kommen soll oder die Rotlichter.

Im Falle von CV # 61 = 6 werden die Funktionsausgénge FA1 und FA4 einzeln geschaltet (Uber
Richtungstaste und F4);

Im Falle von CV 61 = 7: werden FA1 und FA4 fir dierichtungsunabhéngige
Flhrerhausbeleuchtung verwendet werden

und Uber F4 geschaltet.




Decoder MX620, MX630, MX64D, Sound Decoder MX640

ZIMO - Spezielle Funktionszuordnungen:
Die Funktionszuordnungs-Prozedur mit CV # 61 = 98:

Mit dieser Prozedur besteht mehr Freiheit flir die Zuordnung von Funktionsausgédngen zu Funktionen
(= Funktionstasten am Fahrpult), als es durch das Setzen von Konfigurationsvariablen auf feste Werte
méglich ist.

Die Durchfiihrung der Funktionszuordnungs-Prozedur erfordert allerdings einen gewissen Zeitaufwand
und eine gewisse “Aufmerksamkeit” von Seiten des Anwenders*

Vorbereitung: Fahrtrichtung auf “vorwarts” stellen, alle Funktionen ausschalten; Lok befindet
sich am Hauptgleis (also nicht etwas am Programmiergleis); die gesamte
Prozedur wird im ,operational mode” abgewickelt (,on-the-main*)

*CV #61 =98 Das Einschreiben des Wertes “98” in CV # 61 (im operational mode) startet den
eigentlichen Zuordnungs-Vorgang.

Der Decoder befindet sich nun in einem speziellen Programmiermodus, der erst beendet wird, wenn
man die Programmierprozedur bis zum Ende durchgeflhrt hat oder die Lok einige Sekunden vom
Gleis hebt.

* Der Decoder ist bereit zur Registrierung der ersten Zuordnungs-Information, namlich jene fir die
die Funktionstaste FO in Fahrtrichtung ,,vorwarts”.

Die Funktionsausgénge (es kénnen beliebig viele sein), welche der Funktion FO bei Fahrtrichtung
L~orwarts" zugeordnet werden sollen, werden mit Hilfe ihrer Funktionstasten eingeschaltet (also je
nach Wunsch FLf, FLr, F1, F2, ... F12).

Da fir die Funktionsausgéange FLf und FLr nur eine Taste (FO) vorhanden ist, muss die ge-
winschte Konfiguration fir diese Ausgange durch mehrfaches Driicken von FO (was abwechselnd
die Stirnlampen vorne und hinten schaltet) ausgewahlt werden.

Die Fixierung der Zuordnung erfolgt durch Betéatigung der Richtungstaste.

* Damit wird der Decoder bereit fur die nachste Zuordnungs-Information, namlich fir Taste
FO, ,,riickwarts”.

Die weiteren Schritte der Zuordnung: siehe oben !
Fixierung wiederum durch Richtungstaste.
*U. s. w. fir alle Funktionstasten (28 Funktions-Richtungs-Kombinationen) !

* Nachdem die letzte Funktionstaste (F12 ,rlickwarts“) zugeordnet ist, werden zur Bestatigung
die Funktionsausgange FLf und FLr eingeschaltet, d.h. es leuchten beidseitig die Stirnlampen.

* Die gerade definierten Zuordnungen werden automatisch aktiviert und die CV # 61 automa-
tisch auf ,99" gesetzt.
Deaktivierung :

CV#61=0..97 (alsoirgendein Wert bis auf 98 und 99). Damit wird die Funktionszuordnung deakti-
viert; es gilt wieder das Function mapping laut CV’s # 33 bis 46 oder CV # 61, falls auf einen Wert zwi-
schen 1 und 7 gesetzt. Die per Prozedur definierte Zuordnung bleibt aber decoder-intern gespeichert.

Wieder-Aktivierung (mit bereits vorhandenen Daten):
CV#61=99 Re-Aktivierung der per obiger Prozedur definierten Zuordnungen.
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HINWEISE:

Die “Effekte” (amerikanische Lichteffekte, Entkuppler, Soft start, u.a.) kénnen auch zusammen mit dieser Art der
Funktionszuordnung verwendet werden. Die CV'’s # 125, 126, usw. beziehen sich immer direkt auf die Ausgénge !
Mit Hilfe des Features “CV-Sets” ist auch die Abspeicherung und die wahlwweise Wieder-Aktivierung mehrerer ab-

gespeicherter Funktionszuordnungen mdéglich !

Zum besseren Verstandnis hier die Liste der Funktionstasten in der Reihenfolge in der sie definiert
werden:

. FO Vorwarts

. FO Rickwarts

. F1 Vorwarts

. F1 Rickwarts
. F2 Vorwarts

. F2 Riickwarts

. F3 Vorwarts

. F3 Ruckwarts
. F4 Vorwarts
10. F4 Rickwarts
11. F5 Vorwarts
12. F5 Rickwarts
13. F6 Vorwarts
14. F6 Rickwarts
15. F7 Vorwarts

OCOoONOOOTRAWN =

16. F7 Riickwérts B ——
17. F8 Vorwarts M1 Laden| 11 s | Fahupuk Software laden | miri Faiput| | ] | Decoder Laden  ZIMD FunctiorMapping |
18. F8 Rlickwarts
19. F9 Vorwaérts
20 F9 Ruckwarts — n:\ A[_2]_a[ 4] 5] &]_7[_s]_a[10[11] 12 13[4
21. F10 Vorwérts o
22. F10 Rlckwarts e
23. F11 Vorwarts n
24. F11 Ruckwarts o
25. F12 Vorwérts pEE:
26. F12 Riickwarts

i

vor?

Tick?

et =

Com Not OPEN keine Verbindung 2 M1

Im Rahmen des ,,ZIMO Service Tools“ ZST ist ein komfortablen Ersatz fur die ,CV # 61 = 98 -
Prozedur” geplant, wo die gewiinschten Funktionszuordnungen in eine Tabelle eingetragen wer-
den, und die die hier beschriebene Prozedur automatisch abgewickelt wird !
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6. ZIMO SOUND - Auswahlen & Programmieren

p  Eine ZIMO ,,Sound Collection” im Decoder ist die bevorzugte Auslieferungsform und eine Spe-
zialitat des ZIMO Sound Konzepts, welche durch den groBziigig bemessenen Speicherplatz ermég-
licht wird: Sound-Samples und Parameter fir mehrere Fahrzeugtypen (beispielsweise 5) sind
gleichzeitig im Decoder gespeichert; durch eine Auswahl-Prozedur wird vom Fahrgerat her bestimmt
(also ohne Sound-Laden vom Computer), welches Gerausch tatsachlich im Betrieb erklingen soll.

Dabei hat der Anwender die Freiheit, das Klangbild fiir seine Lok nach eigenem Geschmack zu-
sammenzustellen, da beispielsweise eines von 5 Dampfschlag-Sets mit einem von 10 vorhandenen
Pfiffen (oder auch mit mehreren davon auf verschiedenen Tasten) kombiniert werden kann, dazu
noch eine Auswahl unter Glocken, Luftpumpen-Gerdauschen, Dampfschaufel- oder Olbrenner-
Gerauschen, Bremsenquietschen, usw.

Die “Sound Collection” ist an sich eine spezielle Form des “Sound Projektes” (siehe unten), und
steht ebenso auf www.zimo.at (unter UPDATE, Decoder) zum Download und Laden bereit (fir den
Fall, dass der Decoder nicht bereits mit der richtigen Collection bezogen wurde).

P Kostenlose ZIMO Sound-Projekte (,,Free D’load”) stehen in der ZIMO Sound Database auf
www.zimo.at zum Download bereit, in der Regel wahlweise in folgenden Formen:

1) als "Ready-to-use"- Projekt: Es handelt sich dabei um ein .zpp-File, welches nach dem Downlo-
ad entweder Uiber MXDECUP oder MX31ZL (spater MX10) mit Hilfe des ,,ZIMO Rail Centers“ ZIRC
oder mittels MX31ZL und USB-Stick (spater MX10 und SD-Card) unmittelbar in den ZIMO Sound De-
coder geladen wird. Alle Zuordnungen, Parameter und CV-Werte, die im Projekt enthalten sind, wer-

den geladen; eine Vorab-Anderung von Funktions-Zuordnungen ist in Vorbereitung (Juli 2009).

Nach dem Laden in den Decoder kdnnen viele Zuordnungen und Einstellungen auch beim "Ready-
to-use"-Projekt durch die in den Decoder-Betriebsanleitungen beschriebenen Prozeduren und CV's
den individuellen Wiinschen angepasst werden.

2) als "Full-featured" - Projekt: Hier wird ein .zip-File heruntergeladen, welches nicht direkt in den
Decoder geladen wird, sondern von ,,ZIMO Sound Program® ZSP entpackt und verarbeitet wird.
Innerhalb von ZSP kénnen Zuordnungen und Einstellungen auf komfortable Weise bestimmt wer-
den; es kénnen auch Sound Samples zur externen Bearbeitung entnommen und ausgetauscht wer-
den, eigene Sound-Projekte aus den vorhandenen Sound-Samples gebildet werden, usw.

Nach der Bearbeitung wird der Sound durch ZSP iber MXDECUP oder MX31ZL (spater MX10) in
den Sound Decoder geladen. Nach dem Laden kénnen die in den Decoder-Betriebsanleitungen be-
schriebenen Prozeduren und CV's zur individuellen Anpassung verwendet werden, wobei auch ein
Ruckspeichern der neuen Werte in den Computer durch ZSP méglich ist.

p  Kostenpflichtige PROVIDER Sound-Projekte (,,Coded Provider“) sind ebenfalls aus der ZIMO
Sound Database zu beziehen, sind jedoch nur in ,,codierten Decodern verwendbar, also solchen,
die den passenden "Lade-Code" enthalten. ,Codierte Decoder” werden entweder bereits als solche
gekauft (sie sind mit einem Aufpreis belegt) oder sie werden durch Nachkauf und Eingabe des Lade-
Codes aus ,normalen Decodern® gebildet. Der ,Lade-Code“, welcher zum Verwenden aller Sound-
Projekte eines bestimmten Blindels (z.B. aller Sound-Projekte von Heinz D&ppen) berechtigt, wird
Decoder-individuell vergeben, d.h. er gilt fir einen bestimmten Decoder, welcher durch seine Deco-
der-ID gekennzeichnet ist. Sihe dazu www.zio.at, Bereich UPDATE, ZIMO Sound Database.

"Coded Provider" - Projekte werden von externen ZIMO - Partnern (in der Sound-Tabelle bezeichnet
als "Provider", beispielsweise Heiz Déppen fur Rhatische Bahn und Amerikanische Dampfloks) beige-
steuert, welche durch den Verkauf der "Lade-Codes" honoriert werden.
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Das "Coded" - Verfahren ist erst nach einem entsprechenden SW-Update der Decoder (wahrschein-
lich im 3. Quartal 2009) verflgbar. Bis dahin werden die entsprechenden Projekte angeboten als

»  kostenpflichtiges ,,Preloaded“ PROVIDER Sound-Projekt; ein solches ist werksseitig in den
Decoder geladen. Es wird zum normalen Decoder-Preis ein Aufpreis dazugezahlt; der gleich ist
wie Preis des "Lade-Codes".

Naturlich gibt es "preloaded" nicht nur als vorlibergehenden Ersatz fiir das Download mit ,Lade-
Code*, sondern auf Wunsch fiir sémtliche Sound-Projekte (kostenlose und kostenpflichtige).

Im Laufe des Jahres 2008 wird ZSP standig weiterentwickelt, und spéter in ein neues Programmpa-
ket (ZIRC) integriert. Dies geschieht Hand-in-Hand mit Erweiterungen der Decoder-Software selbst,
um neue Sound-Gestaltungsméglichkeiten zu erschlieBen:

p Wahrend des Betriebs kann das Klangbild durch "incrementelles Programmieren" angepasst
werden, also ohne Probieren mit verschiedenen CV-Werten, sondern durch schrittweises Erhéhen
und Absenken der Werte kann justiert und verfeinert werden, ...

- wie der Sound auf Steigungen und Gefélle sowie Beschleunigungsvorgange reagieren soll. Da-
durch kann auch eine schnelle Anpassung an wechselnde Betriebssituationen (Alleinfahrt, oder Lok
vor einen schweren Giiterzug gespannt, ...) vorgenommen werden;

- wie die Entwasserungs-Gerausche und Bremsenquietschens das Anfahren bzw. Anhalten des Zu-
ges begleiten sollen; u.v.a.

Die Lok-Auswahl mit CV # 265 - aktuelle Auslegung fiir MX690, SW-Version 18:

(Software und Sound-Organisation werden noch éfters verdndert ... und auch die Bedeutung der CV # 265)

CV Bezeichnung Bereich | Default | Beschreibung
; 1 1°0d19r =0, 100, 200: Reserviert fir zukiinftige Verwendung
> =1, 2, ... 32: Auswahl zwischen im Decoder geladenen
A hit Dampf- Dampflok-Sounds in Sound Collection, z.B
#2065 “SLWE ! des lok-Typ fiir Loktyp BRO1, BR28, BR50, usw.. Sowohl
Oktyps 101 1 Dampfschlage als auch sonstige Gerausche (Pfiffe,
102 oder Kompressor, Glocken, ..) werden angepasst.
D'?g':OK =101, 102, ... 132: Auswahl zwischen Dieselloktypen

(falls mehrere Diesel-Sounds in Collection).

Hinweis: Diesel-Sounds werden bis auf weiteres nur als Einzel-Sound geladen (CV # 265 = 101)
Ersteinbetriebnahme des Sound Decoders (Sound-Collection ,,europ. Dampf*):

Im Auslieferungszustand sind bereits typische Fahrgerdusche ausgewahlt und Funktions-Gerdusche
zugeordnet, mit welchen zunéachst Betrieb gemacht werden kann

Funktion F8 — Ein/Ausschalten
die Funktions-Gerdusche bleiben unabhangig davon aktiv (diesen kann jedoch durch CV # 311 eine eigene
General-Taste zugeordnet werden; diese kénnte natlirlich auch wieder F8 sein) !
Im Falle des MX640 mit ,,europdischer Dampf-Collection” handelt es sich um ein 2-Zylinder
Dampfschlag-Set (wobei die Schlaghaufigkeit ohne Nachjustierung nur ungeféhr passt), mit automa-
tischem Entwasseren und Bremsenquietschen, sowie mit einigen Zufalls-Sounds im Stillstand.
Den Funktionen sind im Auslieferungszustand folgende ,Funktions-Gerdusche" zugeordnet:

F2 — Pfiff kurz F9 — Luftpumpe
F4 — Zylinderventile (Entwassern, ...) F10 — Generator
F5 — Pfiff lang (playable) F11 — Wasserpumpe (= Injektor)
F6 — Glocke, Lautwerk F7 — Kohleschaufeln oder Olbrenner
FO, F1, F3 sind default-maBig nicht zugeordnet, weil meistens fiir andere Aufgaben gebraucht.
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Den Zufallsgeneratoren sind im Auslieferungszustand folgende Standgerausche zugeordnet:
Z1 — Luftpumpe Z2 — Kohlenschaufeln Z3 — Wasserpumpe (= Injektor)

Den Schalteingéngen ist im Auslieferungszustand folgendes zugeordnet:
S1 — Pfiff lange S1 —nichts S3 — Achsdetektor

Spezialvorkehrungen fiir Benlitzer von Nicht-ZIMO-Digitalsystemen:
(Anwender von ZIMO MX1 ,model 2000” -EC, -HS kénnen diese Halbseite liberspringen)

Zum Auswahlen und Zuordnen von Sound-Samples sowie fiir weitere Einstellungen werden Konfi-
gurationsvariablen (CV’s) # 266 bis # 355 verwendet. Diese CV’s zu programmieren ist fir moderne
4High level - Systeme* (wie die aktuellen ZIMO Digitalsysteme) kein Problem, sowohl im ,service
mode*“ als auch im ,operational mode*.

Es sind jedoch zahlreiche Digitalsysteme in Verwendung (teilweise auch noch in Produktion), wel-
che nur CV’s bis # 255 oder sogar nur bis # 127 oder # 99 ansprechen kdnnen.

Wenn auch der Wertebereich fiir CV’s beschrankt ist (z.B. nur 0 bis 99 statt 0 bis 255) siehe CV # 7!

Flr solche Anwendungen bieten die ZIMO Sound Decoder die Méglichkeit , ,héhere* CV’s (ber
niedrige Nummern anzusteuern. Dies geschieht durch eine vorausgelagerte ,Pseudo-Program-
mierung*

CV#7=110 bzw. =120 bzw. =130,

wodurch die nachfolgend anzusprechenden CV’s durch CV-Nummern angesprochen werden kén-
nen, die jeweils um 100 bzw. 200 niedriger liegen, also z.B:
wenn der Programmierbefehl CV # 266 = 45 nicht mdglich ist,
kann stattdessen mit CV # 7 = 110 und danach CV # 166 = 45
die gewtiinschte Programmierung CV # 266 = 45 erreicht werden. bzw.
wenn sowohl CV # 266 =45 und auch CV # 166 = 45 nicht méglich sind,

kann stattdessen mit CV # 7 = 120 und danach CV # 66 = 45
die gewiinschte Programmierung CV # 266 = 45 erreicht werden.

Die Wirkung der vorgelagerten CV # 7 - Pseudo-Programmierung bleibt auch fiir nachfolgende Pro-
grammierungen erhalten (CV # 267 wird also durch # 167 ersetzt, CV # 300 durch # 200, usw.), so-
lange bis der Decoder stromlos wird. ACHTUNG: beim Wieder-Einschalten gilt diese Umwertung
nicht mehr, mit CV # 167 wird also tatsachlich wieder CV # 167 angesprochen; um dies zu verhin-
dern: siehe unten !

Durch CV#7=0,
kann auch jederzeit ohne Strom-Abschalten die Umwertung der CV-Nummern aufgehoben werden,
um z.B. wieder die originale CV # 166 ansprechen zu kdnnen.
Mit der vorgelagerten Pseudo-Programmierung
CV#7=210 bzw. =220,

wir die gleiche Wirkung wie oben erzielt, jedoch bleibt diese permanent wirksam (auch Uber Strom-
Ausschalten und Wieder-Einschalten hinweg). Aufgehoben kann die Umwertung nur mit

CV#7=0,
werden; dies darf nicht vergessen werden, um wiederum die originalen CV’s unter der jeweiligen
Nummer anzusprechen !
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Komfortable Prozedur (ohne CV # 300 ..) mit MX31 SW-Version 1.22 / MX31ZL SW 3.05
Auswahl des Dampfschlag-Sets oder Austausch gegen das aktuelle (NUR DAMPF):

Die im Folgenden beschriebenen Prozeduren sind trotz der flexiblen Ausstattung der Sound Deco-
der mit unterschiedlichen Sound-Sample — Zusammenstellungen immer auf die gleiche Weise ein-
setzbar. Hervorzuheben ist auch die Mdglichkeit des ,Probehérens® unter Betriebsbedingungen, al-
so in der Lok - auch wéhrend der Fahrt - und nicht nur am Computer.

Die Auswahl-Prozedur wird eingeleitet mit der ,Operational mode* (,0n-the-main®) Programmierung
CV # 300 = 100 (nur fir DAMPF-LOKs / NICHT méglich fiir DIESEL-LOKSs !)

Diese ,Pseudo-Programmierung” (,Pseudo” heiBt, dass es nicht wirklich um das Einschreiben eines
Wertes in die CV geht) bewirkt, dass die Funktions-Tasten FO bis F8 nicht mehr ihre normale Auf-
gabe zum Funktionen-Schalten haben, sondern Spezialaufgaben innerhalb der Auswahl-Prozedur.
Die Funktions-Tasten am Fahrgerat sollten - soweit dies mdglich ist - auf Momentfunktion geschal-
tet werden; dies erleichtert die Prozedur.

Die Bedeutung der Funktions-Tasten innerhalb der Auswahl-Prozedur (und in der Folge flir andere
Sound Einstell-Prozeduren) an Hand des ZIMO Fahrpultes (und des im MX31-Display vorgesehe-
nen Spezialbildes fiir die Auswahl-Prozedur) dargestellt, gilt aber sinngemas fiir die Funktions-
Tasten aller Fahrgerate, wobei deren Anordnung eben anders sein kann.

Innerhalb der Auswahl-Prozedur
haben die Funktions-Tasten folgende

Spezialbedeutung ! SOUND AUSWAHL
Tasten-Anordnung ZIMO MX31: Dampfscmag --- SAMPLE ---
@1FO @2F1 @ 3F2 > (( play (( prev (( next
CLEAR
WAF3 5F4 6F5 > ((+end ( «
STORE
@7F6 ((8F7 9F8 > (4 @+end |

kktuell ausgewahlten Dampfschlag-Sets zum Probehdren; nur im Still
stand, weil wéhrend der Fahrt kommen die Dampfschlage ohnedies laufend.
F1, F2 = prev, next : Umschalten auf vorangehendes bzw. nachstes Sound-Sample, welches im
Sound-Decoder gespeichert ist; im Stillstand mit sofortigem Abspielen zum
Probehéren, wahrend in Fahrt sofort das Fahrgerdusch umgeschaltet wird.

F3 = CLEAR + end : Die Auswahl-Prozedur wird beendet, die Auswahl wird geldscht, d.h. ab
sofort Uiberhaupt keine Dampfschlage (Siede- und Entwéassern bleiben).

F8 = STORE + end : Die Auswahl-Prozedur wird beendet; das zuletzt gehérte Dampfschlag-Set
gilt als ausgewahlt und wird fortan als Fahrgerausch benitzt.

Die Auswahl-Prozedur wird ebenfalls beendet, wenn irgendein anderer Programmiervorgang
durchgefihrt wird (z.B. CV # 300 = 0 oder irgendein anderer Wert, aber auch jede andere CV), oder
durch Unterbrechung der Stromversorgung. In diesem Faéllen gilt wieder die ,,alte Zuordnung; ei-
ne solche ,Zwangs-Beendigung” wird Ubrigens auch dazu gebraucht, wenn zur ,alten* Zuordnung
zurlickgekehrt werden soll, ohne dieses ,alte“ Dampfschlag-Set wieder suchen zu missen.

Wahrend der Auswahl-Prozedur wird die Bedienung durch akustische Signale unterstiitzt:
Der ,,Kuckucks-dJingle® ist zu héren, wenn . ..

... kein weiteres Dampfschlag-Set mehr vorhanden ist, d.h. das oberste oder unterste erreicht ist;
zum weiteren Probehéren muss nun die Taste fiir die andere Richtung (F1, F2) verwendet werden,

... Abspielen versucht wird (mit FO), aber kein Sound-Sample zugeordnet ist,
. wenn eine Taste betatigt wird (F4, F5, ...), die keine Bedeutung hat.
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Der ,,Bestéatigungs-Jingle“ ist zu hdren nach Beendigung der Auswahl-Prozedur durch F3 oder F8.

Wahrend der Auswahl-Prozedur kann normaler Fahrbetrieb gemacht werden: mit Fahrregler,
Richtungsfunktion, MAN-Taste (letztere nur am ZIMO Fahrpult); die Funktionen kénnen nicht beta-
tigt werden.; erst nach Beendigung des Zustandes der Auswahl-Prozedur durch F3 oder F8 oder
durch anderen Programmiervorgang (siehe oben) sind die Funktionen wieder zugénglich.

Auswahl Siede-, Entwédsserungs-, Anfahrpfiff-, Bremsenquietsch-Gerdusch:

Diese Auswahl-Prozeduren fiir diese ,automatischen Nebengerdusche” werden eingeleitet durch
die ,Operational mode" Pseudo-Programmierung

CV #300=128 fir das Siede-Gerausch (nur DAMPF) .
CV #300 =129 flr ein Richtungswechsel-Gerausch
CV #300 =130 fur das Bremsen-Quietschen
CV #300 =131 fUr Thyristorsteuerungs-Gerdusch (ELEKTRO- Lok)
CV #300 =132 flr den Anfahrpfiff bzw. Anfahr-Horn
CV #300 =134 fur das Antriebsgerausch einer ELEKTRO-Lok
CV #300 =136 flr das Schaltwerks-Gerdusch einer ELEKTRO-Lok
CV # 300 = 133 fir das Entwédsserungs-Gerausch = Zylinderventile (DAMPF-Lok)

HINWEIS: die getroffene Auswahl zur Entwésserung gilt auch fiir Entwasserung per Funktionstaste (CV # 312)
Der Auswahl-Vorgang selbst fiir die Nebengerdusche wird auf die gleiche Art abgewickelt wie die
Auswahl der Dampfschlage, ABER: die Lok sollte dabei stillstehen, weil der Fahrregler wahrend
der Auswabhl als Lautstarkeregler fir das betreffende Nebengerdusch fungiert !

Hinweis: diese Gerausche kdnnen daneben auch als Funktions-Sounds zugeordnet werden (siehe
nachste Seite); Uber Funktions-Tasten ist dann das Beenden der automatische Gerausche maglich.

Innerhalb der Auswahl-Prozeduren haben die
Funktions-Tasten folgende Spezialbedeutung,
Fahrregler fir Lautstérke ! Sieden -~ SAMPLE ---
@1FO @2F1 @ 3F2 > (@ play (( prev (( next
CLEAR --- CLASS ----
b {+ end ( prev (@ next

STORE
« (@ -+ end

@WA4F3 (5F4 6F5

@7F6 ((8F7 9F8 P

Funktions-Tasten wie bei Dampfschlag-Auswahl:
FO = play : Abspielen des aktuell ausgewahlten Sounds. Br-Quietsch -- SAMPLE -
F1, F2 = prev, next : Umschalten auf vorangehendes bzw. play @ prev (( next
nachstes Sound-Sample. CLEAR --- CLASS ----
F4, F5 = prev, next : Umsschaltung der Klassen, siehe rechts. ((+end (( prev ([ next
FAHRREGLER dient wahrend der gesamten Auswahl- . - :I‘:‘fj
Prozedur als Lautstarkeregler fur das aktuelle Nebengerausch.
F3 = CLEAR + end : Auswahl-Prozedur wird beendet, das
akt. Nebengerdusch wi_rd abgeschaltet !
F8 = STORE + end : Auswahl-Prozedur wird beendet; "
neue Auswahl angenommen. Entv&aspslgr; l-;orSeCM:LrFe;t-
Die Auswahl-Prozedur wird ebenfalls durch Programmier- CLEAR - CLASS e

vorgange aller Art beendet oder durch Strom-Abschalten.
Waéhrend dieser Prozeduren keine Betatigung der Funktionen ! @+ end (( prev :T':;:E

« ([ @+ end
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Komfortable Prozedur (ohne CV # 300 ..) mit MX31 SW-Version 1.22 / MX31ZL SW 3.05
Zuordnung von Sound-Sample’s zu den Funktionen F1 ... F12:

Jeder Funktion bzw. Funktions-Taste F1 . F12 kann ein Sound-Sample aus dem Pool der im
Decoder abgespeicherten Sound-Samples zugeordnet werden. Es ist durchaus zulassig, dass eine
Funktion sowohl flrr einen Funktions-Ausgang (FA1, FA2, ...) als auch fiir einen Funktions-Sound
zustandig ist, welche beide bei Betatigung der Funktions-Taste aktiviert werden sollen.

Die Zuordnungs-Prozedur fiir Funktions-Sounds wird eingeleitet durch die ,Operational mode“
(,On-the-main®) Pseudo-Programmierung

CV#300=1 filr Funktion F1
CV#300=2 fur Funktion F2
usw.

CV #300 =20 fir Funktion FO (!)
Hinweis: die Funktion F4 ist default-maBig dem Entwasserungsgerausch zugeordnet (durch CV #
312); falls F4 anderweitig zugeordnet werden soll, muss CV # 312 = 0 gesetzt werden.
Die Zuordnungs-Prozedur arbeitet sehr &hnlich wie die beschriebenen Auswahl-Prozeduren fir
Fahr- und Nebengerdusche, ist gegenliber diesen aber erweitert, weil auch auBerhalb der eigenen
Klasse gesucht werden kann, und daher auch zwischen den Klassen umgeschaltet werden muss.

Die Sound-Klasse stellt eine Ordnungsprinzip unter den Sound-Samples dar; beispielsweise gibt
es die Klassen ,Pfiff kurz*/ ,Pfiff lang“/ ,Horn"/ ,Glocke*/ ,Kohlenschaufeln®/ ,Ansagen*”/ u.v.a.

Die Lok soll stillstehen, weil der Fahrregler wahrend der Zuordnung als Lautstéarkeregler fungiert !
je nach Einleitung: F1...F12

Innerhalb der Zuordnungs-Prozedur
haben die Funktions-Tasten folgende
Tasten-Anordnung ZIMO MX31:

@W1FO @2F1 @3F2

FUNKTIONSSOUND AUSWAHL
Spezialbedeutung ! F6 - SAMPLE -

> (@ play @ prev (( next
CLEAR --- CLASS ---

WAF3 ((5F4 6F5 > (+end (( prev (( next
- LOOP - STORE
@7F6 (8F7 W9Fs > (loop (short ((+end

Geplante Darstellung am MX31 - Display; Kein Foto !
FO = play : Abspielen des aktuell ausgewahlten Sound-Sample’s zum Probehdéren.

F1, F2 = prev, next : Abspielen des vorangehenden bzw. nachsten Sound-Sample’s, welches im
Sound-Decoder gespeichert ist.

F4, F5 = prev, next : Umschalten auf vorangehende oder néchste Sound-Klasse (Peifsignale,
Glockengelaute, Kohlenschaufeln, usw.), Abspielen des ersten Sound-
Sample’s der Klasse.

FAHRREGLER dient wahrend der Zuordnungs-Prozedur als Lautstarkeregler fur aktuelle Funktion.

F6 = loop : Wenn F6 bei Beendigung der Zuordnungs-Prozedur eingeschaltet ist: Das Sound-
Sample soll beim Abspielen solange verlangert werden, wie die Funktions-

Playable whistle | Taste gedrickt ist, indem der Mittelteil zwischen den Loop-Marken wieder-
holt wird (die Loop-Marken sind im gespeicherten Sound-Sample enthalten).

F7 = short : Wenn F7 bei Beendigung der Zuordnungs-Prozedur eingeschaltet ist: Das Sound-
Sample soll beim Abspielen auf die Dauer der Funktions-Betatigung gekirzt
werden, indem der Mittelteil bis zur Kurz-Marke ausgelassen wird.

Hinweis: F6 und F7 sind nur wirksam, wenn die betreffenden Marken im Sample enthalten sind;

Grundeinstellungen sind ebenfalls mitgespeichert; Anderung nur bei Betatigung F6, F7.
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Hinweis: Wenn F6 und F7 nicht gesetzt, wird das Sound-Sample immer in der gespeicherten
Lange abgespielt, sowohl bei kirzerer als auch bei langerer Funktions-Betatigung.

F3 = CLEAR + end : Die Zuordnungs-Prozedur wird beendet, die Auswahl wird geldscht, d.h.
ab sofort gibt es auf dieser Funktions-Taste keinen Sound.

F8 = STORE + end : Die Zuordnungs-Prozedur wird beendet; der zuletzt gehérte Funktions-
Sound gilt als ausgewahlt und wird fortan von dieser Funktion geschaltet.

Die Zuordnungs-Prozedur wird ebenfalls beendet, wenn irgendein anderer Programmiervorgang
durchgefihrt wird (z.B. CV # 300 = 0 oder irgendein anderer Wert, aber auch jede andere CV), oder
durch Unterbrechung der Stromversorgung. In diesem Fallen gilt wieder die ,alte” Zuordnung; eine
solche ,Zwangs-Beendigung“ wird tbrigens auch dazu gebraucht, wenn zur ,alten* Zuordnung zu-
riickgekehrt werden soll, ohne das ,alte” Sound-Sample wieder suchen zu missen.

Wahrend der Auswahl-Prozedur wird die Bedienung durch akustische Signale unterstiitzt:
Der ,Kuckucks-dJdingle* ist zu héren, wenn . ..

... kein weiteres Sound-Sample in der Klasse mehr vorhanden ist, d.h. das oberste oder unterste
erreicht wurde; zum weiteren Probehéren kann nun die Taste in die bisherige Richtung (F1 oder
F2) betéatigt werden (zyklisch - erstes Sample der Klasse kommt wieder) oder die Taste in der ent-
gegengesetzten Richtung (letztes sample der Klasse kommt).

... keine weitere Klasse mehr vorhanden ist (nach F4 oder F5), d.h. die letzte oder erste erreicht
wurde; zu weiteren Probehéren kann nun F4 oder F5 gedriickt werden (von der Logik wie inner-
halb der Klasse).

... Abspielen versucht wird (mit FO), aber kein Sound-Sample zugeordnet ist,
. wenn eine Taste betétigt wird, die keine Bedeutung hat.
Der ,,Bestatigungs-dJingle“ ist zu héren nach Beendigung der Auswahl-Prozedur durch F3 oder F8.

Zuordnung von Sound-Sample’s zu den Zufallsgeneratoren Z1 ... Z8:

Der Decoder MX640 stellt 8 gleichzeitig ablaufende Zufallsgeneratoren zu Verfligung, deren Timing
(= Zeitverhalten) durch eigene CV’s bestimmt wird; siehe Abschnitt CV-Tabelle ab CV # 315.
Jedem dieser Zufallsgeneratoren kann ein Sound-Sample aus dem Pool der im Decoder abgespei-
cherten Sound-Samples zugeordnet werden.
Die Zuordnungs-Prozedur fiir Zufalls--Sounds wird eingeleitet durch die ,Operational mode“ (,0n-
the-main®) Pseudo-Programmierung
CV #300 =101 fur Zufallsgenerator Z1
(Z1 besitzt spezielle Logik fiir Luftpumpe;
es sollte daher immer Luftpumpe zugeordnet bleiben)
CV #300 =102 fur Zufallsgenerator Z2
CV #300 =103 fur Zufallsgenerator Z3
usw.
je nach Einleitung: Z1 . .. Z8

Innerhalb der Zuordnungs-Prozedur

haben die Fuinktions-Tasten folgende
Tasten-Anordnung ZIMO MX31: Spezia/bedeutung ! Z2 --—- SAMPLE ---
@W1F0 2F1 @ 3F2 @ play ( prev (( next

CLEAR --- CLASS ---

\4

@W4F3 ((5F4 6F5 > ((+end (( prev (( next
----- LOOP ----- STORE
@7F6 WB8F7 W9Fs o (st (cruise ((+ end
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Bedeutung und Wirkung der Funktions-Tasten wie flr Funktions-Sounds (siehe oben), also

FO = play : Abspielen
F1, F2 = prev, next : Abspielen des vorangehenden bzw. ndchsten Sound-Sample’s
usw.

aber

F6 = still : Wenn F6 bei Beendigung der Zuordnungs-Prozedur eingeschaltet ist: das gewahlte
Sound-Sample soll als Zufalls-Gerausch im Stillstand abgespielt werden (default).

F7 = cruise : Wenn F7 bei Beendigung der Zuordnungs-Prozedur eingeschaltet ist: das
gewahlte Sound-Sample soll als Zufalls-Gerausch in Fahrt abgespielt werden
(default: nein).

Zuordnungs-Prozedur fiir Zufalls-Gerausche wie fir Funktions-Geréausche !

Komfortable Prozedur (ohne CV # 300 ..) mit MX31 SW-Version 1.22 / MX31ZL SW 3.05
Zuordnung von Sound-Sample’s zu den Schalteingdngen S1, S2 :

Der Decoder MX640 hat 3 Schalteingdnge (am ,zweiten Steckverbinder), wovon zwei immer frei
verfligbar sind (,1%, ,2), und einer (,3") meistens als Eingang fiir den Achs-Detektor verwendet wird,
aber falls als er solcher nicht gebraucht (weil eine ,simulierter Achsdetektor” die Aufgabe Uber-
nimmt) ebenfalls verfigbar ist. An diese Schalteingdnge kénnen Reed-Kontakte, optische Senso-
ren, Hall-Sensoren, u.a. angeschlossen werden; siehe Kapitel 8, Anschluss Lautsprecher, Achsde-
tektor, ... (was auch hier gilt).

Jedem Schalteingang kann ein Sound-Sample aus dem Pool der im Decoder abgespeicherten
Sound-Samples zugeordnet werden; mit Hilfe der CV’s # 341, 342, 343 werden die Abspielzeiten
eingestellt; siehe CV-Tabelle.

Die Zuordnungs-Prozedur fiir Schalteingédnge wird eingeleitet durch die ,Operational mode“ (,0n-
the-main®) Pseudo-Programmierung

CV #300 =111 fir Schalteingang S1
CV #300=112 fir Schalteingang S2
CV #300 =113 fiir Schalteingang S3
usw.
je nach Einleitung: Z1 . .. Z8

Innerhalb der Zuordnungs-Prozedur

haben die Funktions-Tasten folgende
Tasten-Anordnung ZIMO MX31: Spezialbedeutung ! S1
@1FO 2F1 @3F2

SCHALTSOUND AUSWAHL
--- SAMPLE ---
( play @ prev ( next
CLEAR -- CLASS -—--
-+ end ( prev (@ next
----- LOOP ----- STORE
(@ (@ +end

\4

@WA4F3 (5F4 6F5

Y

@7F6 B8F7 9Fs8

\4

Bedeutung und Wirkung der Funktions-Tasten wie fir Funktions-Sounds (siehe oben), also

FO = play : Abspielen
F1, F2 = prev, next : Abspielen des vorangehenden bzw. nachsten Sound-Sample’s
usw.
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Automatische Messfahrt zur Bestimmung der Motor-Grundlast:

Die folgende Prozedur ist notwendig, um die Lastabhangigket (Steigungen, Zuglast, ..) der Dampf-
schlage (Lautstarke und Klang) zu ermdglichen bzw. gegeniiber den vorhandenen Default-Werten
zu optimieren.

Technischer Hintergrund:

Die Sound-Lastabhangigkeit beruht auf den EMK (= ElektroMotorische Kraft) - Messungen im Decoder, welche
primér die Lastausgleichsregelung steuern, die dem Motor mehr oder weniger Energie zufiihrt, mit dem Ziel, die
Fahrgeschwindigkeit konstant zu halten. Damit der Decoder tatsachlich den passenden Sound zur jeweiligen
Fahrsituation machen kann, muss ihm zunachst bekannt sein, welche Messwerte bei ,unbelasteter Fahrt* (d.h.
gleichméaBiges Rollen des Fahrzeugs oder Zugs auf ebener kurvenloser Strecke) auftreten, also wie groB3 die
,Grundlast® des Fahrzeugs oder Zuges ist; diese ist bei der Modellbahn wegen Getriebeverlusten, Stromschlei-
fern, u.a. meist wesentlich gro6Ber als beim Vorbild. Abweichungen von dieser ,Grundlast* werden dann im spate-
ren Fahrbetrieb als Steigung oder Gefalle interpretiert, was entsprechend veréanderte Dampfschlage auslost.

Eingeleitet durch die Pseudo-Programmierung
CV#302=75
findet eine automatische Fahrt zur Aufnahme der Grundlast-Messdaten in Vorwartsrichtung statt;

ACHTUNG: die Lok (oder der Zug) wird dabei automatisch bewegt, wofiir eine freie Fahrstre-
cke von mindestens 5 m in Vorwaértsrichtung vorhanden sein muss, unbedingt ohne Stei-
gung und Gefalle, méglichst ohne (enge) Kurven.

Durch CV#302=76

kann eine Mess-Fahrt in Rickwartsrichtung gestartet werden, falls die Bauart des Fahrzeugs Un-
terschiede in der Grundlast erwarten lasst (ansonsten wird bei Riickwarts- wie Vorwartsfahrt be-
handelt).

Hinweis: Ein ,schwerer” Zug (genauer: ein Zug mit hohem Rollwiderstand, z.B. durch Stromschleifer
fur die Beleuchtung®) kann eine andere Grundlast aufweisen als eine frei fahrende Lok. Fir eine op-
timale Lastabhangigkeit des Sounds kann daher dafir eine eigene Messfahrt notwendig sein.

Hinweis zum Hinweis: In spateren SW-Versionen wird es zur praktikablen Handhabung unter-
schiedlicher Grundlasten entsprechend Mdglichkeiten geben; Abspeicherung mehrere Messdaten
und einfache Umschaltung zwischen (beispielsweise) Leerfahrt und ,schwerem Zug*:

Sound CV’s und deren Programmierung :

Die Konfigurationsvariablen (CV’s) dienen zur Optimierung der Sound-Wirkung im speziellen Fahr-
zeug und in der speziellen Betriebs-Situation. Die Programmierung kann auf konventionell Art er-
folgen (im ,,service mode”“ am Programmiergleis oder im ,,operational mode* auf der Hauptstre-
cke); oder durch "incrementelles Programmieren®.

Das ,incrementelle Programmieren” ist eine spezielle Ausformung des ,operational mode“ Pro-
grammierens mit folgendem Grundprinzip: es wird nicht (wie sonst Ublich) ein absoluter Wert in die
CV eingeschrieben, sondern es der aktuell in der CV enthaltene Wert wird um einen fixen (im Deco-
der fur jede CV definierten) Betrag erhéht (= ,incrementiert®) oder erniedrigt (= ,decrementiert”).

Die Befehle zum ,Incrementieren und ,Decrementieren” von CV-Werten werden durch Funktions-
Tasten vom Fahrgerat gegeben, zu welchem Zweck diese Tasten (also die Funktionen F1, F2, usw.)
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vorlibergehend anstelle ihrer normalen Bedeutung (Schalten von Funktionen) diese spezielle Wir-
kung zugewiesen bekommen. Diese Zuweisung geschieht z.B. durch die Pseudo-Programmierung

CV # 301 = 66,

was bewirkt, dass die Funktions-Tasten die Wirkung von INC- und DEC-Tasten annehmen, und
zwar zunachst fir die CV # 266 (also fur die CV-Nummer, die sich aus dem Wert + 200 ergibt).

Zwecks einfacher und Ubersichtlicher Bedienung werden meistens mehrere CV’s in eine Prozedur
zusammengefasst, also in im Falle von CV # 301 = 66, wird nicht nur die angeflihrte CV # 266
(,Leit-CV*) zur incrementellen Programmierung zugewiesen, sondern gleichzeitig eine ganze Grup-
pe von CV’s, in diesem Beispiel auch die CV’s # 266, # 267 und # 268.
Dies ist hier wiederum an Hand des ZIMO Fahrpultes (und der im MX31-Display vorgesehenen
Spezialbilder) dargestellt, gilt aber sinngemas fiir die Funktions-Tasten aller Fahrgerate, wobei de-
ren Anordnung eben anders sein kann.
Innerhalb der incrementellen Programmier-
Prozedur haben die Funktions-Tasten
folgende Spezialbedeutung ! CV 266 CV 267 CV 268
> (( + Gesamt- Schlag- Teil-
Lautst. Takt Lautst.
> - Dampf
+2 -40 +3

Aus Default-Wert setzen ! ; ( 0 =43 =1/ =255

Tasten-Anordnung ZIMO MX31:

@W1FO @2F1 @3F2

Incrementieren !

@A4F3 (5F4 @WG6F5

Decrementieren !

W7F6 (BF7 9Fs8

Darstellung am MX31 - Display; Kein Foto !
Die letzte Zeile (absolute Werte der CV’s) wird erst in Zukunft (Einfihrung der ,bi-directional communication®) vorhanden sein !

FO, F3, F6 Incrementieren, Decrementieren, und Default-Setzen der ,Leit-CV*, deren Nummer in
in der einleitenden Pseudo-Progammierung CV # 301 = ... (oder beim MX31 (iber das
Men() angegeen wurde.

F1, F4, F7 Incrementieren, Decrementieren, und Default-Setzen der zweiten CV in der Gruppe;
welche CV’s in einer Gruppe zusammengefasst sind, geht aus der folgenden CV-
Tabelle hervor, oder wird am ZIMO Fahrpult MX31 angezeigt (siehe oben).

F2, F5, F8 Incrementieren, Decrementieren, und Default-Setzen der dritten CV in der Gruppe
(falls die Gruppe 3 CV’s enthélt).

Das Incrementieren und Decrementieren der CV-Werte (die meistens einen Wertebereich 0 ... 255
haben) erfolgt in 1er-, 5er-, 10er oder 15er-Schritten; dies ist von der Decoder-Software festgelegt
(nicht verénderlich). Zwischenwerte kénnen durch direktes Programmieren eingestellt werden, was
in der Praxis kaum notwendig ist.

Der ,Kuckucks-Jingle® ist zu héren, wenn . ..
. man die obere oder untere Grenze im Wertebereich einer CV erreicht !

Wenn ,RailCom* nicht zur Verfligung steht (weil das verwendetet System nicht entsprechend aus-
gestattet ist), kann der absolute Wert einer bestimmten CV nur durch Auslesen am Programmier-
gleis festgestellt werden. Meistens ist dies jedoch gar nicht notwendig, weil ja die Reaktion auf die
Veranderung eines CV-Wertes unmittelbar am Klang zu erkennen ist.

Hinweis: iber MXDECUP gibt es die Mdglichkeit, gesamte CV- und Parameter-Sets ein- und aus-
zulesen und bei Bedarf am Computer zu editieren !



Decoder MX620, MX630, MX64D, Sound Decoder MX640

Die CV-Tabelle fiir die SOUND KONFIGURATIONSVARIABLEN.

Die folgenden CV’s sind sowohl ,,normal*“ (also CV # .. = ..) als auch ,,incrementell“ programmierbar (Ausnahme
CV # 280 flr Diesel-Loks) ; “incrementelles Programmieren*“ ist vor allem dann zweckmaBig, wenn die richtige Ein-
stellung nicht voraus-berechenbar ist, sondern nur durch Probieren zu ermitteln, wie dies bei vielen Sound-

Parametern der Fall ist.

Als ,LEIT-CV’s“ ist jeweils die erste von 3 in logischem Zusammenhang stehenden CV’s bezeichnet, die bei der
sincrementellen Programmier-Prozedir* des ZIMO MX31 auch gleichzeitig dargestellt und behandelt werden.

CV

LEIT
-CVv

# 269

. Werte- INC- De- .
Bezeichnung Bereich | Schritt | fault Beschreibung
Der Wert ,65° (Default) ergibt (rechnerisch) die
lautest-mdégliche verzerrungsfreie Wiedergabe;
G t-Lautstark jedoch sind Werte bis ca. 100 durchaus zweck-
esami-Lauistame 1 o 255 5 65 |maBig, da die Lautstarke erhdht wird, ohne dass
die Verzerrungen bereits stark hérbar waren, dar-
Uber hinaus héngt die Brauchbarkeit des Klangs
von den verwendeten Sound-Samples ab.
CV # 267 nur wirksam, wenn CV # 268 = 0:
Dampfschlage folgen dem ,simulierten Achsde-
D fschl tektor“; dann braucht also kein echter Achsdetek-
ampischiag- tor am Decoder angeschlossen zu sein.
Haufigkeit ) ] ) .
nach Die Grundeinstellung ,70“ ergibt ungeféhr 4 oder
“simuliertem 6 oder 8 Dampfschl&ge pro Umdrehung, je nach-
Achsdetektor* 0-255 1 70 | dem ausgewahlten Dampfschlag-Set; da jedoch
eine starke Abhéangigkeit von Motor und Getriebe
besteht, muss meistens noch ein individueller Ab-
gleich vorgenommen werden, um wirklich exakt
fiir DAMPF-Lok auf die gewiinschte Dampfschlag-Dichte zu kom-
ur 0 men; dazu dient die CV # 267:
Absenken des Wertes bewirkt hdhere Dampf-
schlag-Haufigkeit und umgekehrt.
Umschaltung = 0: ,Simulierter” Achsdetektor aktiv (einzu-
auf echten stellen durch CV # 267, siehe oben).
Achsdetektor = 1: echter Achsdetektor (der am ,Schalteingang 2“
und des MX640 anzuschlieBen ist, siehe
Flankenzahl des 0- 255 1 0 Kapitel 8) aktiv, jede negative Flanke ergibt einen
Achsdetektors fiir Dampfschiag.
Dampfschlag =2, 3,4, ... echter Achsdetektor, mehrere Flanken
hintereinander (2, 3, 4, ...)ergeben einen
. Dampfschlag.
fir DAMPF-Lok
Fir das Klangbild einer vorbeifahrenden Dampflok
Fiihrungsschlag- ist es charakteristisch, dass einer der Dampf-
Betonung 0-255 10 o |schlége aus der 4er- oder 6er-Gruppe lauter klingt

fir DAMPF-Lok

als die anderen; dieser Effekt ist an sich bereits im
ausgewahlten Dampfschlag-Set gegeben, kann a-
ber mit Hilfe der CV # 269 noch verstérkt werden.
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Cv

Bezeichnung

Werte-
Bereich

INC-
Schritt

De-
fault

Beschreibung

#270

PROJEKT
noch keine Funktion

Kriechfahrt-
Schlagverlangerung

0-255

PROJEKT (noch nicht implementiert):

Bei sehr langsamer Fahrt haben die Dampfschla-
ge des Vorbilds aufgrund der mechanischen Ven-
tilsteuerung einen langen Auslauf; dieser Effekt
wird mit CV # 270 mehr oder weniger betont.

#271

_Schnellfahrt
Uberlappungs-
effekt

fir DAMPF-Lok

0-255
(sinnvoll
bis
ca. 30)

Bei Schnellfahrt sollen sich wie beim Vorbild die
einzelnen Dampfschlage Uberlappen, da sie dich-
ter aufeinander folgen und nicht im gleichen Aus-
maB kiirzer werden, um letztlich in ein schwach
moduliertes Rauschen tberzugehen. Im Modell-
bahn-Betrieb ist dies nicht immer ganz ge-
winscht, da es wenig attraktiv klingt; daher kann
mit CV # 272 eingestellt werden, ob die Dampf-
schlage bei Schnellfahrt eher akzentuiert klingen
oder eher verrauschen sollen.

Entwasserungs-
dauer

fir DAMPF-Lok

0-255

0- 25 sec

50

5sec

Das Offnen der Zylinderventile zum Zwecke des
Entwasserns erfolgt beim Vorbild individuell nach
dem Daflirhalten des Lokflhrers. Im Modellbahn-
betrieb ist es eher automatisch beim Anfahren
gewilinscht; mit der CV # 272 wird festgelegt, wie
lange im Zuge des Anfahrens die akustische Wir-
kung der offenen Zylinderventile anhalten soll.

Wert in CV # 272 = Zeit in Zehntel-sec |

Hinweis: Falls das Entwasserungs-Gerdusch auch
einer Funktions-Taste zugeordnet ist (im Ausliefe-
rungszustand F4, siehe CV # 312), kann Uber die
betreffende Funktions-Taste das automatische
Entwassern nach Belieben abgekiirzt oder ver-
langert werden. Automatisches Entwéssern und
Funktions-Entwéssern ist zwangslaufig identisch
(laut spéter erfolgter Auswahl/Zuordnung).

= 0: kein Entwésserungs-Gerausch

Entwasserungs-
Anfahrverzégerung

flir DAMPF-Lok

0-255

0- 25 sec

Das Offnen der Zylinderventile und das damit ver-
bundene Gerédusch beginnt beim Vorbild meistens
bereits im Stillstand. Mit der CV # 273 kann dies
nachgebildet werden, indem das Anfahren auto-
matisch verzdgert wird.

Die Wirkung der Anfahrverzégerung wird aufge-
hoben, wenn eine Rangierfunktion mit Beschleu-
nigungs-Deaktivierung aktiviert wird (siehe Zuord-
nung von F3 oder F4 Uber CV # 124 1)

= 0: keine Anfahrverzégerung

= 1: Spezialeinstellung Entwassern per Fahrregler;
keine Anfahrverzdgerung, aber unterste
Fahrstufe (niedrigste Reglerstellung tber 0,
nur bei 128 Fahrstufen) bedeutet ,noch
nicht fahren, aber entwassern ).

=2 .. : Anfahrverzdgerung in Zehntel-sec,
Empfehlung: keine Werte > 20 (> 2 sec)
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CVv

LEIT
-Cv

# 275

Bezeichnung

Werte-
Bereich

INC-
Schritt

De-
fault

Beschreibung

Cv

Bezeichnung

Werte-
Bereich

INC-
Schritt

De-
fault

Beschreibung

Entwasserung-
stillstandzeit

far DAMPF-Lok

0-255

0-25sec

10

30

Im Rangierbetrieb (haufiges Stehenbleiben und
Anfahren) wird in der Praxis auf das dauernde
Offnen und SchlieBen der Zylinderventile verzich-
tet. Die CV # 274 bewirkt, dass das Entwasse-
rungs-Gerausch unterdriickt wird, wenn die Lok
nicht mindestens fir die hier definierte Zeit stillge-
standen ist.

Wert in CV # 274 = Zeit in Zehntel-sec !

Hinweis: Falls mit dauernd gedffneten Zylinder-
ventilen rangiert werden soll, kann dies durch eine
dem Entwéssern zugeordnete Funktions-Taste
(im Auslieferungszustand F4, durch Funktions-
Zuordnung eingeleitet mit CV # 312=2, 3, 4, ..,
siehe vorne, anderweitig) erreicht werden.

wahrend Einstellung auf volle Fahrt.
Alle Hinweise fir CV # 275 gelten auch hier !

#277

Abhangigkeit des
Fahrgerdusches
(Dampfschlage)

von Last

0-255

keine
Reak-
tion

Bei Abweichung von der Grundlast (laut ,automa-
tischer Messfahrt zur Bestimmung der Motor-
Grundlast®, siehe vorne) sollen die Dampfschlage
kraftiger werden (bei Steigung) bzw. schwacher
werden (bis génzlich verschwinden, bei Gefélle).

Die CV # 277 stellt fir das AusmaB dieser Ab-
héangigkeit einen Parameter dar, welcher durch
Probieren auf den passenden Wert eingestellt

werden muss.

Fahrgerausch-
(Dampfschlag.)
Lautstarke
bei
unbelasteter
Langsamfahrt

0-255

10

60

Zur Einrichtung der Lastabhangigkeit
sollen folgende MaBnahmen in dieser Reihen-
folge durchgefiihrt werden:

LAutomatische Messfahrt zur Bestimmung der
Motor-Grundlast®; siehe vorne !

Einstellung oder Kontrolle CV'’s # 275 und # 276.

Einstellung CV # 277 (diese sollte bisher ,0*
gewesen sein); siehe unten !

Bei Bedarf CV # 278 und # 279.

LEIT
-CVv

#278

Lastanderung
Schwellwert

0-255

Damit kann eine Reaktion des Fahrgerausches
auf kleine Lastédnderungen unterdriickt werden
(z.B bei Kurvenfahrt), um einen zu unruhigen
akustischen Eindruck zu vermeiden.

Passende Einstellung kann praktisch nur durch
Probieren (mit ,incrementeller Programmierung®)
ermittelt werden.

Mit der CV # 275 wird eingestellt, wie laut die
Dampfschlage bei ,Grundlast” (also gleiche Be-
triebsbedingungen wie bei der zuvor durchgefihr-
ten ,Messfahrt”) sein sollen, und zwar bei einer
Geschwindigkeit von ca. 1/10 der Maximalge-
schwindigkeit.

Hinweise:

ZweckmaBiger (aber nicht notwendiger) Weise
wird die CV # 275 bei langsamer Fahrt durch Pro-
bieren (also durch ,incrementelle Programmie-
rung“) auf den passenden Wert gebracht. Da die
Lautstarke je nach Geschwindigkeit zwischen den
Werten in CV # 275 und CV # 277 interpoliert
wird, ist es nicht notwendig beim Einstellen eine
exakte Geschwindigkeitsstufe (sondern eben ca.
1/10 der Maximalgeschwindigkeit) einzuhalten.

ZweckmaBiger Weise wird diese Einstellung vor-
genommen, wahrend die CV # 277 auf ,0" gesetzt
bleibt (deren Default-Wert), damit die Einstellung
fur ,unbelastete Fahrt nicht durch Belastungen
verfélscht wird.

#279

Lastanderung
Reaktionszeit

0-255

Damit kann die Reaktion des Fahrgerdusches auf
Lastédnderungen verzdgert werden, wobei es sich
um keine definierte Zeitangabe handelt, sondern
um eine ,lastdnderungs-abhéngige Zeit" (= je gré-
Ber die Anderung, desto schneller die Wirkung).
Auch diese CV dient dazu, einen zu unruhigen
akustischen Eindruck zu vermeiden.

Passende Einstellung kann praktisch nur durch
Probieren (mit ,incrementeller Programmierung*
der CV’s # 278 und # 279 zusammen) ermittelt
werden.

#276

Fahrgerédusch-
(Dampfschlag-)
Lautstarke
bei unbelasteter
Schnellfahrt

0-255

10

80

Wie CV # 275 (siehe oben !), aber fir Schnell-
fahrt.

Mit der CV # 276 wird eingestellt, wie laut die
Dampfschlage bei ,Grundlast” sein sollen, und
zwar bei Maximalgeschwindigkeit (also Fahrregler

#280

LEIT
-CV

# 281

Lasteinfluss

Fir DIESEL-Lok

0-255

Damit wird (zumindest provisorisch in SW-Version
15) die Reaktion des Dieselmotors (héhere und
niedrigere Drehzahl- und Leistungs-Stufen bei
diesel-hydraulischen Loks, Lauf/Leerlauf bei die-
sel-elektrischen, Schalten bei Getriebe-Loks) auf
Last (Beschleunigung, Steigung, Gefalle) einge-
stellt.

= 0: kein Einfluss, Motor geschwindigkeits-abh.
bis 255: groBer Einfluss.

Es ist sehr zu empfehlen, zuvor die Messfahrt mit
CV # 302 = 75 durchzufiihren (siehe dazu vorne !)
durchzuflhren,

Beschleunigungs-
schwelle
fur volles
Beschleunigungs-
gerausch

0-255

(interne
Fahrstufen)

Kraftigere und lautere Dampfschlage sollen den
erhohten Leistungsbedarf gegeniiber der Grund-
last bei Beschleunigungsvorgéangen begleiten. Um
zu realisieren, dass der Sound wie beim Vorbild
bereits im Voraus zu héren ist (also bevor noch
die Beschleunigung selbst sichtbar wird, weil die-
se ja eine Folgewirkung der verstarkten Dampfzu-
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. Werte- INC- De- .
CV Bezeichnung Bereich | Schritt | fault Beschreibung
fuhr ist), ist es zweckméBig, das Beschleuni-
gungsgerausch schon bei Erhéhung um eine ein-
zige Fahrstufe (also bei unmerklicher Geschwin-
digkeitsanderung) auszulésen, um so vom Fahr-
regler her die richtige Sound-Beschleunigungs-
Abfolge steuern zu kénnen. Der ,Lofihrer kann
auf diese Art (1 Fahrstufe) aber auch voraus-
schauend das Fahrgerdusch auf eine kommende
Steigung einstellen.
= 1: Beschleunigungs-Fahrgerdusch (Dampfschla-
ge) auf volle Lautstarke bereits bei Erhéhung
der Geschwindigkeit um nur 1 Fahrstufe.
=2, 3, ... Beschleunigungs-Fahrgerdusch erst auf
volle Lautstérke bei Erhéhung um diese Zahl
von Fahrstufen; davor proportionale Lautstarke.
Nach Erhdhung der Geschwindigkeit soll das Be-
Dauer des 0-255 30 | schleunigungsgerausch noch fir eine bestimmte
8 Beschleunigungs- = 10 = Zeit anhalten (ansonsten wirde jede Fahrstufe
Gerédusches 0- 25 sec 3sec | €inzeln zu héren sein, was unrealistisch wére).
Wert in CV # 282 = Zeit in Zehntel-sec !
x . Mit der CV # 283 wird eingestellt, wie laut die
(F:Daahnzg?;iﬂls:h_) Dampfschldge bei maximaler Beschleunigung
pischag sein sollen (Default: 255 = maximale Lautstérke).
o Lautstarke 0-255 10 255
° fiir volles B Wenn CV # 281 = 1 (also die Beschleunigungs-
Beschleunigungs- schwelle auf 1 Fahrstufe gesetzt), kommt die hier
gerdusch definierte Lautstarke bei jeder Geschwindigkeits-
erhéhung (auch bei nur 1 Fahrstufe) zur Wirkung.
Leisere bis hin zu ganz verschwindende Dampf-
schlage sollen den reduzierten Leistungsbedarf in
der Verzdgerung begleiten. Die Logik der Ge-
. ) rauschreduktion ist analog dem dem umgekehrten
LEIT Vezgﬁ;{;ﬂggs 0-255 Fall des Beschleunigungs-Gerausches (laut CV #
-GV fr (interne 1 1 | 281 bis # 283).
#284 Gerauschreduktion | Fanrstufen) = 1: auf Minimum (laut CV # 286) reduziertes
bei Verzégerung Fahrgerdausch (Dampfschlage) bereits bei Ab-
senken der Geschwindigkeit um 1 Fahrstufe.
=2, 3, ... auf Minimum reduziertes Fahrgerausch
bei Absenken um diese Zahl von Fahrstufen.
Nach Absenken der Geschwindigkeit soll das re-
Dauer der 0-255 30 duzierte Fahrgerausch noch fiir eine bestimmte
#285 | Gerauschreduktion = 10 = Zeit reduziert bleiben (analog zum Fall der Be-
bei Verzdgerung 0-25 sec 3sec | schleunigung).
Wert in CV # 285 = Zeit in Zehntel-sec |
Mit der CV # 286 wird eingestellt, wie laut die
x Dampfschlége bei Verzégerung sein sollen (De-
La”ff‘a.'ke des fault: 20 = ziemlich leise, aber nicht Null).
#9286 reduzierten i )
Fahrgerdusches Wenn CV # 284 = 1 (also die Verzégerungs-
bei Verzégerung 0-255 10 20 schwelle auf 1 Fahrstufe gesetzt), kommt die hier

definierte Lautstarke bei jeder Geschwindigkeits-
absenkung (auch bei 1 Fahrstufe) zur Wirkung.
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. Werte- INC- De- .
CV Bezeichnung Bereich | Schritt | fault Beschreibung
Das Bremsenquietschen soll einsetzen, wenn bei
Schwelle 0-255 Verzdgern eine bestimmte Fahrstufe unterschrit-
far (interne 10 20 | ten wird. Es wird beim Erreichen der Nullge-
I 2Lyd Bremsenquietschen | Fahrstufen) schwindigkeit (Stillstand auf Grund EMK - Mess-
ergebnis) automatisch gestoppt.
Das Bremsenquietschen soll unterdriickt werden,
wenn die Lok nur kurze Zeit gefahren ist, weil da-
bei handelt es sich meistens nur um Rangierfahr-
ten h&aufig ohne Wagen (in der Realitat quietschen
meistens die Wagen, nicht die Lok selbst !)
0-255 — ) x .
Bremsenquietschen Hinweis: Bremsenquietsch-Gerdusche kénnen
Mindestfahrzeit = 10 50 | auch auf eine Funktions-Taste zugeordnet werden
0- 25 sec (siehe Zuordnungs-Prozedur CV # 300 = ...), wo-
durch diese entweder manuell ausgeldst oder ge-
stoppt werden kénnen !
Die Tonhdhe des Thyristorsteuerungs-
. Gerausches soll bei manchen Fahrzeugen (typi-
Thyristorsteuerung sches Beispiel: TAURUS) nicht kontinuierlich an-
#9289 Sth"Ia'ghiftfiiket der 1.055 10 9 steigen, sondern in Stufen (Tonleiter).
. = 1: kein Stufen-Effekt, kontinuierlicher Anstieg
. ELEKTRQLOK 1 - 255: Anstieg der Tonhdhe nach im
ab SW-Version 20 entsprechenden Intervall der Fahrstufen.
Prozentsatz, um den die Tonhdhe des Thy-
; . ristorsteuerungs-Geréausches bei mittlerer Ge-
Thyr'l.storst?ue.rung. schwindigkeit héher sein soll als jene des Still-
Tonhdhe bei mittlerer standsgerausches. Definition der ,mittleren Ge-
LEIT Geschwindigkeit schwindigkeit” in CV # 292.
-CV .
0-100 10 40 = 0: keine Anderung des Gerausches (was Ton-
#290 fir ELEKTRO-Lok hdhe betrifft) gegenuber Stillstand.
Sound fir = 1- 99: entsprechende Veranderung der Tonhéhe
ELEKTRO-Loks =100: Doppelte Tonhdhe bereits bei der
ab SW-Version 20 ! ,mittleren Geschwindigkeit“.
Prozentsatz, um den die Tonhdhe des Thy-
ristorsteuerungs-Gerausches bei maximaler Ge-
Thyristorsteuerung schwindigkeit héher sein soll als jene des Still-
Tonhéhe bei standsgerausches.
# 291 | max.Geschwindigkeit | (- 100 10 100 | = 0: keine Anderung des Gerausches (was Ton-
hdhe betrifft) gegenuber Stillstand.
fiir ELEKTRO-Lok = 1- 99: entsprechende Veranderung der Tonhéhe
ab SW-Version 20 =100: Doppeltg To_nht')he bei der maximaler
Geschwindigkeit.
Thyristorsteuerung Interne Fahrstufe, die als ,mittlere Geschwindig-
Fahrstufe fair mittl keit” fr die Tonhohe laut CV # 290 gilt.
#2092 | Fahrstufe fur mitllere | _o5g 10 100 | pie o - - -
Geschwindigkeit Die CV’s # 290 - 292 bilden also eine Dreipunkt-
. i kennlinie fir die Tonhéhe des Thyristorsteue-
fir ELEKTRO-Lok rungs-Gerdusches, ausgehend vom Stillstand, wo
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. Werte- INC- De- .
CV Bezeichnung Bereich | Schritt | fault Beschreibung
immer das Original-Sample abgespielt wird.
Thyristorsteuerung Lautstarke des Thyristorsteuerungs-Ger#usches
LEIT - . bei unbelasteter Fahrt (keine Beschleunigung
-cv Lautstarke bei 0- 255 10 30 |oder Bremsung im Gange).
gleichméBiger Fahrt ) ) R,
#293 N Hinweis: Belastungsabhéangigkeit wird tiber CV’s
fiir ELEKTRO-Lok 277 ff. reguliert; aber noch nicht in SW-Version 4 |
Lautstarke bei groBerer Beschleunigung;
Thyristorsteuerung sinnvollerweise sollte in CV # 294 ein groBerer
Lautstirke bei Be- Wert eingetragen werden als in CV # 293 (damit
#4294 | schleunigungs-Fahrt | ¢ - 255 10 100 die Lok bei Beschleunigung lauter wird).
Bei kleinerer Beschleunigung wird automatisch
. eine geringere Lautstérke verwendet (genauer Al-
fur ELEKTRO-Lok: gorithmus ist in SW-Version 4 noch nicht endguil-
tig fixiert).
Thyristorsteuerung Lautstarke bei groBerer Verzégerung (Bremsung);
5 ; In diese CV # 295 kann sowohl ein gréBerer Wert
Lautstarke bei
= N als auch ein kleinerer Wert als in CV # 293 einge-
Verzdgerungs-Fahrt ) ) -
#1295 . 0-255 10 50 |tragen werden, je nachdem ob die Thyristoren
Motor-Gerausch beim Bremsen durch die Netzriickspeisung be-
lastet werden (dann wird Gerdusch lauter) oder
fir ELEKTRO-Lok: nicht (dann wird es eher leister).
LEIT Motorgerausch, Maximale Lautstéarke des Motor-Gerdusches, wel-
-GV groBte Lautstérke 0 -255 10 100 | ches bei voller Geschwindigkeit erreicht wird, oder
#296 | fir ELEKTRO-Lok bei Geschwindigkeit laut CV CV # 298.
Motorgeréusch, Interne Fahrstufe, wo Motorgerdusch erstmals
wo hdrbares Ge- hérbar wird; bei dieser Geschwindigkeit beginnt
#297 réusch beginnt 0-255 10 30 | esleise und erreicht bei der Geschwindigkeit laut
fiir ELEKTRO-Lok CV # 298 die maximale Lautstarke laut CV # 296.
Motorgeréusch, Interne Fahrstufe, wo Motorgerdusch volle Laut-
wo volle Lautstérke 0-255 stérke erreicht; bei dieser Geschwindigkeit er-
#298 beginnt (> CV# 297) 10 128 | reicht Motorgerdusch maximale Lautstarke laut
fir ELEKTRO-Lok CV # 296.
Das Motorgerdusch wird entsprechend dieser CV
. mit wachsender Geschwindigkeit schneller abge-
Motorgerausch, spi
PN pielt.
Abhéngigkeit der
4099 | Tonhdhe von Ge- 0-255 10 400 | =0: Tonhthe (Abspielgeschw.) wird nicht erhoht,
schwindigkeit (> CV#297) =1..100: Zwischenwerte
fir ELEKTRO-Lok = 100: Verdoppelung der Tonhéhe,
> 100: derzeit wie 100; Reserve flir SW-Ausbau.
WEITERE CV’s dieser Gruppe (ab CV # 243) hinter der folgenden Tabelle !!!

Die folgenden CV’s eignen sich nicht zur ,.incrementellen Programmieren*, weil sie entweder schwer unmit-
telbar zu testen sind (groBe Zeitintervalle fir Zufallsgeneratoren) oder einzelne Bits zu Setzen sind. Sie werden
Jnormal“ (CV # = ...) programmiert.

. Werte- | De- .
CcVv Bezeichnung Bereich | fault Beschreibung
Bestimmung der Funktions-Taste, mit welcher die Fahrgerau-
! sche (Dampfschlage, Siedegerdusch, autom. Entwassern,
Ein/Ausschalt-Tast . A x
" ussf%ra aste 0-12, Bremsenquietschen) sowie die Zufalls-Gerdusche (Luftpum-
#310 Fahrgeréausche und 255 8 pe, Kohleschaufeln, ...) ein- und ausgeschaltet werden kén-
Zufalls-Gerdusche nen; im Auslieferungszustand F8.
= 255: Fahr- und Zufallsgerdusche sind immer eingeschaltet.
Bestimmung einer Funktions-Taste, mit welcher die Geréu-
sche, die den Funktions-Tasten zugeordnet sind (z.B. F2 —
Pfiff, F6 — Glocke), generell ein- und ausgeschaltet werden
s ’ kénnen; im Auslieferungszustand ist dies nicht vorgesehen !
#3119 Ein/Auée:s:;fTaste 0-12 0 =0: bedeL_Jtet nicht EO, _sondern dass die Funktions-Gerau-
fiar ° sche immer aktiv sind.

Funktions-Gerausche = (#310), also gleiche Eintragung wie in GV # 310: mit der
betreffenden Taste wird der Sound komplett ein- und
ausgeschaltet.

=1 ... 12: Eigene General-Taste fiir Funktions-Sounds.
Bestimmung einer Funktions-Taste, mit welcher das Entwés-
serungs-Gerausch (d.i. jenes Gerausch, welches mit der
4 Auswahl-Prozedur CV # 300 = 133 als automatisches Ent-
#312 | Entwasserungs-Taste 0-12 _ wasserungs-Gerauch zugeordnet wurde) ausgeldst werden
F4 | kann. Z.B. zum Rangieren mit ,offenen Ventilen*
= 0: keine Taste zugeordnet (einzustellen, wenn die Tasten
anderweitig gebraucht werden).
Mute® - Mit dieser Funktion kénnen die Fahrgerdusche weich ein- und
(IEin/Ausblende) - Taste ausgeblendet werden, z.B. bei der Einfahrt in den unsichtba-
#313 fiar 0-12 8 ren Anlagenteil. Im Auslieferungszustand wird E8. dh.h das
Geréausche normale ,ein/Ausschalten des Sounds verlauft weich.
Ab SW-Version 2 = 0: keine ,Mute“-Taste bzw. ,Mute“-Funktion.
,Mute*” - Zeit fur den ,Mute“-Vorgang in Zehntel sec; also Bereich bis
('Ein/Ausblende) - Zeit 25 sec
#314 0-255 0 ’ ) .
Ab SW-Version 2 = 0: 1 sec, gleichbedeutend mit 10.
Der Zufallsgenerator erzeugt in unregelméaBigen (= zufélligen)
zeitlichen Abstanden interne Impulse, durch welche jeweils
ein dem Zufallsgenerator zugeordnetes Zufalls-Gerausch
ausgeldst wird. Die CV # 315 legt das kleinstmdgliche Inter-
Zufallsgenerator Z1 0-255 vall zwischen zwei aufeinanderfolgenden Impulsen fest.
#315 Mindest-Intervall = 1 Die Zuordnung von Sound-Sample’s zum Zufallsgenerator Z1
0 - 255 sec erfolgt durch die Prozedur eingeleitet durch CV # 300 = 101,
siehe vorne | Im Auslieferungszustand (default) befindet sich
die ,Luftpumpe*” als Standgerdusch auf Z1.
Spezieller Hinweis zum Zufallsgenerator Z1:
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Der Zufallsgenerator Z1 ist fir Luftpumpen optimiert (diese
soll automatisch kurz nach dem Anhalten des Zuges anlau-
fen); daher sollte die Zuordnung des Auslieferungszustandes
beibehalten werden oder héchstens auf eine andere Luftpum-
pe geandert werden. Die CV # 315 bestimmt auch den Zeit-
punkt des Einsetzens der Luftpumpe nach dem Stillstand !
Die CV # 315 legt das gréBtmdgliche Intervall zwischen zwei
Zufallsgenerator Z1 0-255 aufeinan_derfolgenden Impulsen des Zufallsgelnerat_ors Z1
#316 Hchst-Intervall = 60 (also meistens des Anlaufens der Luftpumpe im Stillstand)
ochst-interva 0 - 255 sec fest; zwischen den beiden Werten in CV # 315 und CV # 316
sind die tatsachlich auftretenden Impulse gleichverteilt.
0-255 Das dem Zufallsgenerator Z1 zugeordnete Sound-Sample
Zufallsgenerator Z1 (also meistens die Luftpumpe) soll jeweils fiir die in der CV #
#317 Abspiel-Dauer = 5 317 definierte Dauer abgespielt werden.
0-255sec = 0: Sample einmal abspielen (In der abgespeicherten Dauer)
#318 Wie oben, 0-255 20 Im Auslieferungszustand (default) befindet sich das ,Kohlen-
#319 aber flir 0-255 80 | schaufeln als Standgerausch auf Z2.
# 320 Zufallsgenerator Z2 0-255 5
# 321 Wie oben, 0-255 30 Im Auslieferungszustand (default) befindet sich die ,Wasser-
#320 aber fir 0- 255 90 | pumpe* als Standgerausch auf Z3.
# 323 Zufallsgenerator Z3 0-255 3
#324 Wie oben, 0-255 Im Auslieferungszustand ist dieser Zufallsgenerator unbe-
#325 aber fir 0-255 niitzt.
# 326 Zufallsgenerator Z4 0-255
# 327 Wie oben, 0-255 Im Auslieferungszustand ist dieser Zufallsgenerator unbe-
#328 aber fir 0-255 niitzt.
# 329 Zufallsgenerator Z5 0-255
# 330 Wie oben, 0-255 Im Auslieferungszustand ist dieser Zufallsgenerator unbe-
# 331 aber fir 0-255 nltzt.
# 332 Zufallsgenerator Z6 0-255
# 333 Wie oben, 0-255 Im Auslieferungszustand ist dieser Zufallsgenerator unbe-
#334 aber fir 0-255 nltzt.
# 335 Zufallsgenerator Z7 0-255
# 336 Wie oben, 0-255 Im Auslieferungszustand ist dieser Zufallsgenerator unbe-
#337 aber far 0-255 nltzt.
# 338 Zufallsgenerator Z8 0-255
0-255 Das dem Schalteingang S1 zugeordnete Sound-Sample soll
#1341 Schalteingang 1 7 0 jeweils fur die in der CV # 341 definierte Dauer abgespielt
Abspiel-Dauer 0 25'5 werden.
i see = 0: Sample einmal abspielen (In der abgespeicherten Dauer)
0-255 Das dem Schalteingang S2 zugeordnete Sound-Sample soll
4342 Schalteingang 2 ~ 0 jeweils fur die in der CV # 342 definierte Dauer abgespielt
Abspiel-Dauer - werden.
0 - 255 sec

= 0: Sample einmal abspielen (In der abgespeicherten Dauer)

. Werte- | De- .
CV Bezeichnung Bereich | fault Beschreibung
Schalteingang 3 0- 255 Das dem Schalteingang S3 zugeordnete Sound-Sample soll
(falls nicht als Achsde- jeweils fur die in der CV # 343 definierte Dauer abgespielt
#343 | tektor in Verwendung) = 0 werden.
Abspiel-Dauer 0-255 sec = 0: Sample einmal abspielen (In der abgespeicherten Dauer)
Fortsetzung der CV-Tabelle bis CV # 299 !!!
. Werte- | De- .
CV Bezeichnung Bereich | fault Beschreibung
Nachlaufzeit der Mo- Nach dem Anhalten der Lok sollen (beispielsweise) die Lifter
torgerausche (Lifter, | 0 - 255 noch weiterlaufen und nach der hier definierten Zeit automa-
g ’ tisch stoppen, falls Lok in der Zwischenzeit nicht wieder ange-
#1344 | u.a.) nach Anhalten - 0 .
N fahren ist.
qurII(:)'I!E{?)I?II__OLIiZd 0-25sec = 0: Nicht weiterlaufen.
=1 ... 255: Weiterlaufen furr eine Zeitcon 1 ... 25 sec
Bestimmung einer Funktions-Taste (F1 - F19), mit welcher
Schnell-- zwischen zwei Sound-Varianten umgeschaltet werden kann,
4345 Umschalte-Taste 1-19 o |#B.furwahiweisen Elektro- oder Dieselbetrieb einer Mehr-
fiir den Sound von system-Lok. Diese Umschaltung ist nur fiir bestimmte Sound-
MEHRSYSTEM-Lok Projekte vorgesehen (z.B. RhB Gem), wo die beiden Sound-
Varianten in einer Collection zusammengefasst sind.
Verzdgerung des 0- 255 Das Schaltwerk soll bei bestimmten Loks (z.B. E10) nicht so-
Schaltwerk-Sounds fort nach dem Wegfahren zu héren sein, sondern erst eine
#350 nach Anfahren = 0 bestimmte, hier definierbare, Zeit spater.
far ELEKTRO-Loks | O 258€¢ = 0: Schaltwerk kommt sofort beim Anfahren.
Rauch-Ventilator- Die Geschwindigkeit des Ventilators wird per PWM einges-
Geschwindigkeit bei tellt; der Wert der CV # 128 definiert das Verhalten bei norma-
# 351 konstanter Fahrt 1-255 128 | ler Fahrt.
fir DIESEL-Loks = 128: Halbe Spannung an den Ventilator bei Fahrt.
Rauch-Ventilator- Zur Erzeugung einer Rauchwolke beim Anlaufen der Maschi-
Geschwindigkeit bei nen wird der Ventilator auf hdhere (meistens maximale) Ge-
# 352 | Beschleunigung und | { - 255 o55 | schwindigkeit gesetzt, ebenso in Falle einer starken Be-
beim Motor-Starten schleunigung wahrend des Betriebes.
fir DIESEL-Loks = 255: Maximale Spannung an den Ventilator beim Starten.
Wenn der Raucherzeuger durch einen der Effekte ,010010xx"
: ~ oder ,010100xx" in CV’s # 127 bis 132 (fiir einen der Funktions-
Autorrtlatlltschgs Ab 0- 255 ausgénge FA1 bis FA6) gesteuert wird, kann (iber die CV # 353
schalten des zum Schutz vor Uberhitzung die automatische Abschaltung nach
#2353 | Raucherzeugers = 0 | einer definierten Zeit festgelegt werden.
Fur DAMPF- 0-106 min = 0: keine automatische Abschaltung
und DIESEL-Loks i ; hei
=1 bis 155: automatische Abschaltung nach 25 sec / Einheit,
d.h. maximale Zeit von ca. 6300 sec = 105 min einstellbar.
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7. “Bi-directional communication” = ,,RailCom*

Die ,Bi-directional communication®, auf welche alle ZIMO Decoder bereits ab 2004 hardware-méaBig vorbereitet
sind, ist im MX640 ebenfalls eingebaut und von Lieferbeginn an in Betrieb (Grundfunktionen).

“Bi-directional” bedeutet, dass im Rahmen des DCC Protokolls ein Informationsfluss nicht nur in Richtung zu den
Decodern stattfindet, sondern auch in die umgekehrte Richtung; also nicht nur Fahrbefehle, Funktionsbefehle,
Stellbefehle, usw. an die Decoder, sondern auch Meldungen wie Empfangs-Quittungen und Zustandsinformatio-
nen aus den Decodern.

Die Definitionen fir RailCom werden in der ,Arbeitsgruppe RailCom“ (bestehend aus den Firmen Lenz, Kihn,
Tams, ZIMO) erarbeitet, vormals durch die NMRA “RPs” (= Recommended Practices) 9.3.1 und 9.3.2 fir ,bi-
directional communication®; eine einheitliche Plattform fir ,RailCom* Anwendungen ist das Ziel.

Die grundsétzliche Funktionsweise beruht darauf, dass in den ansonsten kontinuierlichen DCC - Energie- und Da-
tenstrom, also in das DCC - Schienensignal, welches von der Systemzentrale (also vom Basisgerat MX1) auf die
Schiene gelegt wird, kurze Licken (“Cutouts”, max. 500 microsec) geschnitten werden, wo die Decoder ihrerseits
Zeit und Gelegenheit haben, einige Datenbytes auszusenden, welche von ortsfesten Detektoren ausgewertet wer-
den.

Mit Hilfe von Raif G'om = ,bi-directional communication werden

empfangene Befehle durch die Decoder quittiert -

- dies erhdht die Betriebssicherheit und die “Bandbreite” des DCC Systems, weil bereits quittierte
Befehle nicht mehr wiederholt werden missen;

aktuelle Daten aus Decodern zur Zentrale (zum ,globalen Detektor”) gemeldet -

- z.B. “echte” Geschwindigkeit des Zuges, Belastung des Motors, Routing- und Positions-Codes,
“Treibstoffvorrat”, aktuelle Werte der CVs auf Anfrage) aus den Decodern zur Zentrale (d.h. zum
“globalen Detektor” im Basisgerat);

durch “lokale Detektoren” Decoder-Adressen erkannt -

- an einzelnen isolierten Gleisabschnitten angeschlossen, in Zukunft im Gleisabschnitts-Modul MX9
integriert, werden die aktuellen Positionen der Fahrzeuge festgestellt (= Zugnummernerkennung),
was allerdings durch die ZIMO eigene Zugnummernerkennung schon seit langer Zeit auch ohne
RailCom madglich ist; aber eben nur bei ZIMO.

RailCom wird sich stetig weiterentwickeln und neuen Anwendungen erschlieBen (was natrlich ent-
sprechende Software-Updates Decodern und Geraten notwendig machen wird). Die ZIMO Decoder
das Jahres 2009 sind in der Lage, die jeweils eigene Fahrzeugadresse auf einem isolierten Gleisab-
schnitt zu melden (im sogenannten ,Broadcast“-Verfahren - sehr schnell, allerdings nur fiir ein einzi-
ges Fahrzeug am Abschnitt), den Inhalt von CV’s auf Anfrage zu melden, und einige Daten aus dem
Decoder wie aktuelle Geschwindigkeit in km/h, Belastung, Decoder-Temperatur zu melden.

Auf der Systemseite stand ganz von Anfang an nur ein Fremdprodukt - die ,Adressanzeige” LRC120
- ein ,okaler RailCom-Detektor* zur Anzeige der Fahrzeugadresse im Gleisabschnitt - zur Verfi-
gung, seit 2007 das MX31ZL mit von Beginn an integriertem ,globalen RailCom-Detektor* und
schlieBlich (ca. ab 2009) ,globale RailCom-Detektoren“ zum Nachriisten in ZIMO Basisgerate sowie
entsprechende Software fur alle ZIMO Basisgerate MX1EC, MX1, MX1HS und Fahrpulte der MX31
Familie.

Die RailCom Funktion der Decoder wird durch CV # 29, Bit 3 aktiviert (siehe Abschnitt 3, CV-Liste);
dies ist default-maBig der Fall.

,RailCom* ist ein eingetragenes Warenzeichen der Lenz Elektronik GmbH.
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8. Einbau und AnschlieBen des ZIMO Decoders

Allgemeine Hinweise:

Far den Decoder muss Platz im Fahrzeug gefunden oder geschaffen werden, wo er ohne mecha-
nische Belastung untergebracht werden kann. Besonders zu beachten ist, dass beim Aufsetzen des
Lokgehduses kein Druck auf den Empfanger ausgetbt wird, und das bewegliche Teile nicht durch
den eingebauten Decoder oder dessen Anschlussdréhte behindert werden.

Alle im Originalzustand des Fahrzeugs vorhandenen direkten Verbindungen zwischen Stromab-
nehmern (Rad- oder Schienenschleifern) und Motor miissen zuverlassig aufgetrennt werden; an-
sonsten kann bei der Inbetriebnahme eine Beschadigung der Endstufe des Decoders eintreten.

Auch die Stirnlampen und sonstigen Zusatzeinrichtungen miissen vollstandig isoliert werden.

Haben Entstér-Komponenten in der Lok
einen schlechten Einfluss auf die Regelung ?
Ja, manchmal ..

Zur Erklarung: Ublicherweise sind die Motoren von Modellbahn-Lokomotiven mit vorgeschalteten
Drossel-Spulen und Kondensatoren ausgestattet. Diese sollen Funk-Stérungen (z.B. Behinderung
des Fernsehempfangs) durch das "Burstenfeuer" des Elektromotors verhindern.

Solche Komponenten verschlechtern die Regelbarkeit des Motors. ZIMO Decoder kommen an sich
vergleichsweise gut damit zurecht, d.h. es besteht kaum ein Unterschied, ob diese Entstér-Kompo-
nenten nun belassen oder beseitigt werden. Aber in den letzten Jahren werden mehr und mehr gré-
Bere Drosseln in die Loks eingebaut als friher Ublich (aus Vorsicht gegentiber den aktuellen EMV-
Bestimmungen) - und diese beeintrachtigen das Fahrverhalten bisweilen doch merkbar.

Die potentiell "schadlichen" Drosseln sind meistens erkennbar durch eine Bauform wie ein Wider-
stand mit Farbringen (im Gegensatz zu einem drahtumwickelten Ferritstab). Das heiBt aber nicht,
dass solche Drosseln in allen Féllen sich tatsachlich negativ auswirken.

Fleischmann-Loks mit dem sogenannten ,Rundmotor” (eine alte Konstruktion) beinhalten haufig
besonders schéadliche Entstér-Komponenten; besonders gefédhrlich sind jene Kondensatoren,
welche die Motoranschliisse mit dem Chassis koppeln; manchmal kommt es sogar zur Zer-
stérung der Decoder-Endstufe ! Diese Teile sind schwer zu sehen und schwer zuganglich !

Indikatoren fir die tatséchliche Schéadlichkeit im konkreten Fall sind neben einer generell unbefriedi-
genden Regelung (Ruckeln, Anfahren nicht bei Fahrstufe 0, sondern erst viel spater, ...):

- geringe Ausregelkraft der Lok; Aufschluss gibt ein Test, wo versuchsweise auf Niederfrequenz -
CV # 9 = 200 - umgeschaltet wird und kontrolliert wird, ob dabei die Regelung kraftiger wird; wenn
dies der Fall ist, sind wahrscheinlich die Drosselspulen schuld daran, dass die Regelung im Hoch-
frequenzbetrieb nicht voll funktioniert.

- wenn ein Unterschied in der Regelung zwischen 20 und 40 kHz (durch CV # 112 / Bit 5 wahlbar)
feststellbar ist; wenn die Regelung bei 40 kHz (noch) schlechter oder schwacher wird, sind ebenfalls
mit hoher Wahrscheinlichkeit die Drossel-Spulen bzw. Kondensatoren schuld.

Abhilfe: Drosselspulen uberbriicken (oder entfernen und durch Drahtbriicke ersetzen), Kondensato-

ren entfernen ! Kondensatoren haben seltener einen negativen Einfluss auf die Regelung; aber aus-
zuschlieBen ist ein solcher nicht, besonders nicht beim Fleischmann ,,Rundmotor®, siehe oben ....
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Bei Fahrzeugen mit genormten Digitalschnittstelle
(8-poligeoder 6-poligeBuchse) . . .

... und Verwendung eines Decoders vom Typ MX...R, MX...F, MX...N (also z.B. MX630R oder
MX620F) mit 8-poligem (...R) oder 6-poligem (...F, N) Stecker ist die Fahrzeug-Umristung entspre-
chend einfach: in solchen Fahrzeugen ist der notwendige Platz meistens vorhanden und durch Ent-
fernung des Blindsteckers sind automatisch alle schadlichen Verbindungen unterbrochen.

In einigen Fallen gibt es auch Kombinationen zwischen Normstecker und freien Drahten (z.B.
MX630R, wo auf den 8-poligen Stecker nicht alle Funktionsausgange passen); fur die freien Leitun-
gen gelten dann wiederum die folgenden Ausfihrungen.

Die Digitalisierung einer Lok mit Gleichstrom-Motor und Stirnlampen:

Dieses Anschluss-Schema stellt die Grund-Anwendung fir HO Decoder dar; alle anderen Anwen-
dungen (siehe weitere Beschreibung) sind Erweiterungen dieses Standard-Umbaus.

rot zur Schiene
Stirnlampen -
schwarz 1 rechts ) P Gle\chsr:g{\;r
1 links hinten  vorne

orange

Blau rechts
gelb

weiss

grau ‘

I links

Die so angeschlossenen Stirnlampen leuchten richtungsabhéngig auch im Stillstand, und sind durch
Funktion FO schaltbar. Durch entsprechende Anwendung der “function mapping” - CV’s # 33, 34, 35,
... - kann erreicht werden, dass die Lampen unabhé&ngig, z.B. durch FO und F1 schaltbar sind.

HINWEIS bezlglich Stirnlampen: Falls die Lampen mit einem Pol schwer I&slich mit einem Schie-
nenpol verbunden sind (z.B. im Chassis stecken), besteht die Mdglichkeit, diese Verbindung zu be-
lassen (der blaue Draht darf dann natirlich nicht angeschlossen werden); die Stirnlampen leuchten
dann mit reduzierter Helligkeit, weil sie praktisch im Halbwellenmodus betrieben werden.

. einer Lok mit Wechselstrom-Motor (,,Allstrom-Motor*):

Far die Digitalisierung einer Lok mit einem solchen Wechselstrom-Motor (meist in alteren Marklin-
oder Hag-Loks eingebaut) benétigt man zwei Dioden des Typs 1N4007 o. aquiv. (Dioden fur min. 1
A). Solche Dioden sind bei ZIMO oder im Elektronik-Fachhandel erhaltlich (Kosten geringfiigig).

zur Schiene Wechselstrom-Motor

rechts Stirnlampen Feldspulen
links hinten  vorne

gelb
weiss
grau ‘ 2 Dioden 1N4007

Meistens werden Wechselstrom-Loks Uber Mittelleiter versorgt; dies hat jedoch mit der Anschluss-
weise des Motors an sich nichts zu tun. Das obige Schema gilt also sowohl fiir Schienen im Zweilei-
tersystem als auch im Dreileitersystem (statt “Schiene rechts” und “Schiene links” hieBe es dann
AuBen- und Mittelleiter).

rot

schwarz Rotor
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Zusitzlicher Anschluss einer mit FO schaltbaren Innenbeleuchtung:

Diese Art ist heute nicht mehr sehr gebrduchlich; sie stammt noch aus der Zeit, wo Decoder Ub-
licherweise nur 2 Funktionsausgénge hatten, und diese Ausgange eben fir die Stirnlampen und fir
die Innenbeleuchtung benutzt werden mussten. Die so angeschlossenen Lampen der Innenbeleuch-
tung sollen also durch FO gemeinsam mit den Stirnlampen betétigt, aber zum Unterschied von die-
sen unabhangig von der eingestellten Fahrtrichtung leuchten.

Das Schema ist jedoch als allgemeine Anleitung fiir alle Féalle zu gebrauchen, wo Einrichtungen von
mehreren Funktionsausgangen aus gleichermaBen geschaltet werden sollen, diese Ausgénge aber
unabhangig voneinander fur jeweils einzelnen Einrichtungen verwendet werden. Es werden jeweils
2 Dioden bendtigt (Typ 1N4007 oder &quiv.). Solche Dioden sind bei ZIMO oder im Elektronik-
Fachhandel erhaltlich (Kosten geringfligig).

Stirlampen Lampen der
blau hinten vome Innenbeleuchtung
gelb
weiss 2 Dioden

‘ 1N4007

¢
&

Verwendung der Funktionsausgénge FA1 und FA2:

Die Ausgange FA1, FA2 sind bei MX620 als L6t-Pads vorhanden, bei den anderen Decodern nor-
mal verdrahtet, und kénnen genauso wie die Stirnlampenausgange beschaltet werden und dienen
beispielsweise zum Betrieb von Innenbeleuchtung oder Raucherzeuger, oder auch von Entkupplern
(siehe auch eigener Abschnitt weiter unten). Zuordnung der Ausgénge zu den Funktionen siehe Ka-
pitel 5; standardméBig sind FA1 und FA2 von den Funktionen F1 und F2 zu schalten.

j=l

<

2

=

o

i 3

rot zur Schiene 53
1 : 1 o
schwarz rechts Stirnlampen NS
) ) g

Llinks hinten vorne <

blau

gelb
weiss

Létpad FA1

:

Verwendung der “Logikpegel” (unverstérkten) Ausgéange:

ZIMO Decoder besitzen neben den ,normalen” Funktionsausgangen sogenannte ,Logikpegel“ - Aus-
gange, an welche Verbraucher nicht direkt angeschlossen werden kénnen, weil nur nicht-belastbare
Logikspannungen (0 V, 5 V) anliegen. Falls solche Ausgange verwendet werden sollen, muss je-
weils ein Verstarkermodul M4000Z eingesetzt werden (oder ein selbstgebautes Transistorglied).

Im MX620 gibt es zusatzlich zu den 4 ,normalen“ Ausgéngen, die beiden Anschlisse ,SUSI-
CLOCK* und ,SUSI-DATA*" durch CV # 124, Bit 7 = 1 in ,Logikpegel“-Ausgénge fir FA3, FA4 um-
zuwandeln (sofern eben ,SUSI” selbst nicht gebraucht wird).; siehe diesbeziiglich CV # 124 und Ta-
bellen fur ,Function mapping” im Kapitel ,Function mapping“.

In MX630 ist dies ebenfalls der Fall, jedoch fir ,Logikpegel-Ausgange” FA5, FA6 alternativ zu ,SU-
SI-CLOCK* und ,SUSI-DATA*.
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Ein Verstiarkermodul M4000Z wird mit seinem braunen Draht am betreffenden ,Logikpegel“-
Ausgang des Decoders angeschlossen, d.h. am Lét-Pad angel6tet.
z.B.

Raucherzeuger,
Kupplung, usw.

braun
M4000Z

am Létpad SUSI-CLOCK oder SUSI-DATA
des MX620 anzuschlieBen, falls diese

durch CV # 124, Bit 7 auf Betrieb als Funktions-
ausgange umgeschaltet sind. zur Schiene

2 x schwarz

Anschluss von DIETZ - Sound-Modulen ohne ,,SUSI/ ,,.Simulierter Achs-Detektor*:

Beziglich der Einbau der Sound-Module un deren Verbindung mit ZIMO Decodern: siehe Betriebs-
anleitungen der Fa. Dietz .

Bei Dampfloks ist die Synchronisierung der Dampfst&Be mit der Radumdrehung ein wichtiges Krite-
rium fur die Qualitét des akustischen Eindruckes. Daher sollte ein Achs-Detektor (Reed-Kontakt, op-
tischer oder Hall-Sensor) am Sound-Modul angeschlossen werden, welcher genau 2 oder 4 Impulse
pro Rad-Umdrehung (je nach Bauart der Lok) abgibt.

Wenn kein Achs-Detektor vorhanden ist (weil Einbau nicht méglich oder zu umstandlich), erzeugen
Sound-Module Ublicherweise ihren eigenen Takt, welcher aus der Geschwindigkeitsinformation
(z.B. Uber die SUSI-Schnittstelle vom Decoder her tibermittelt) gewonnen wird. Das Ergebnis ist oft
unzureichend; besonders beim Langsamfahren ergibt sich meistens eine zu rasche Abfolge der
Dampfst6Be (das quasi-standardisierte SUSI-Protokoll berlicksichtigt diesen Betriebsfall zuwenig).

Daher bieten ZIMO Decoder den ,,simulierten Achs-Detektor*; dafir wird der Funktionsausgang
FA4 verwendet, der durch CV # 133 auf die Achsdetektor-Funktion umgewandelt wird, und mit dem
Achs-Sensor-Eingang des Sound-Moduls (z.B. Dietz, Reed-Eingang) zu verbinden ist; natirlich zu-
satzlich zu SUSI- oder den sonstigen Verbindungen. Die Simulation ergibt natirlich keine Achs-
Stellungs-abhangige Auslésung von Dampfst6Ben, sondern eine Achs-Drehzahl-abhéngige Auslo-
sung, aber dies macht fir den Betrachter nur einen geringen Unterschied.

Durch die CV # 267 wird die Impulszahl des ,simulierten Achs-Detektors” pro Rad-Umdrehung ein-
gestellt und justiert. Siehe dazu CV-Tabelle im Kapitel ,ZIMO SOUND* !

Anschluss von DIETZ - Sound-Modulen und anderen Modulen mit ,,SUSI*:

Die “SUSI” Schnittstelle ist NMRA-DCC-Standard und geht auf eine Entwicklung der Fa. Dietz zu-
riick; sie definiert den Anschluss von Sound-Modulen (sofern diese ebenfalls mit “SUSI” ausgestattet
sind) an Lok-Decodern.

Bei kleinen Decodern ist die 4-polige ,SUSI*, bestehend aus 2 Datenleitungen, MASSE und +V (po-
sitive Spannungsversorgung des Sound-Moduls) aus Platzgriinden nicht mit dem norm-geméaBen
Steckverbinder ausgefiihrt, sondern durch 4 Lét-Pads (siehe Anschluss-Skizze am Anfang dieser
Betriebsanleitung).

Uber die “SUSI” Datenleitungen (CLOCK und DATA) werden Informationen wie Fahrgeschwindigkeit
und Motorbelastung (Steigung/Gefalle/Anfahren usw.) und die Werte zum Programmieren der CV’s
im Sound-Modul (CV’s # 890, ...) vom Decoder in den Sound-Modul Gbertragen.

ANSPRECHEN der CVs im SUSI-Modul: Diese CVs belegen entsprechend der NMRA DCC Norm
(RP) im CV-Nummernraum den Bereich ab 890 .... Dies kdnnen aber viele Digitalsysteme nicht an-
sprechen (auch ZIMO Fahrpulte MX2 und MX21 - bis Mitte 2004 - waren auf 255 beschrankt); daher
erlauben ZIMO Decoder, diese CVs auch mit 190 ... anzusprechen !
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Anschluss einer elektrischen Kupplung (System “Krois”):

Um die Kupplungswicklungen vor Uberlastung durch Dauerstrom zu schiitzen, kdnnen entsprechen-
de Begrenzungen der Impulszeit fiir einen (oder auch mehrere) der Funktionsausgénge eingestellt
werden.

Zunéachst muss in jene ,Effekt-CV (z.B. CV # 127 fur FA1 oder CV # 128 fiir FA2), wo eine Kupp-
lung angeschlossen werden soll, der Wert “48” eingetragen werden.

Dann wird in CV # 115 (siehe CV-Tabelle) die gewilinschte Impulszeitbegrenzung definiert:

Beim “System Krois” ist ein Wert von “60”, “70” oder “80” fiir CV # 115 zu empfehlen; dies bedeutet
eine Begrenzung des Kupplungsimpulses auf 2, 3 oder 4 sec; Definition einer Teilspannung ist fir
das System ,Krois* nicht notwendig (daher Einerstelle “0”); diese ist hingegen zweckmaBig flir
ROCO-Kupplungen.

Bez(iglich dem Automatischen Abrlicken beim Entkuppeln bzw. dem Automatischen Andri-
cken und Abricken (,Kupplungswalzer®) siehe CV # 116, und Kapitel ,ERGANZ. HINWEISE" !

MX620R, MX630R, MX640R fiir 8-polige Dlgltalschmttstelle (NEM 652):

Die “R-Varianten” besitzen einen 8-poligen Stecker am Ende der
Anschlussleitungen, welche in die Digitalschnittstelle der ent-
sprechend ausgerUsteten Loks passt. Zur Umriistung der Lok muB
also nur der im Originalzustand vorhandene Blindstecker entfernt
werden und der Fahrzeug- Empfénger angesteckt zu werden.

MX620F, MX630F fiir 6-polige Digitalschnittstelle (NEM 651):

Die “F-Varianten” besitzen eine 6-poligige Stiftleiste am Ende der
Anschlussleitungen, welche in die Digitalschnittstelle der ent-
sprechend ausgeristeten Loks passt.

Die Stirnlampen leuchten bei dieser Beschaltung im Halbwellenbe-
trieb (mit reduzierter Starke), weil der gemeinsame Pluspol am 6- Puspol(lau)
poligen Stecker fehlt (und die Lampen stattdessen mit einem Schie-  gofiene (Schwarz
nenpol in der Lok verbunden sind. Am Decoder steht jedoch der

“blaue Draht” zur Verfligung und kann bei Bedarf verwendet werden !

MX620N zum Direkt-Einstecken in genormte Digitalschnittstelle (NEM 651):

MX620 Zahlreiche Triebfahrzeuge der Spuren N, HOe und HOm (auch
Blick auf Controller-Seite vereinzelte HO-Loks) besitzen die genormte Buchse und den ge-
{dort, wo Anschluss-Stifte nicht angelitet sind ) - normten Einbauplatz mit einer Flache von min. 14 x 9 mm.

ek ACHTUNG: Beim Einstecken in die Lok-Buchse kommt die Seite
Schiene links mit den Stiften unten zu Liegen; also von oben )
Schienerechts  Blick auf Controller-Seite ! 6-polige
Motar links mmmm LOk-Buchse
Motar rechts Decoder MX620N

1 N i 0 |
Lok-Platine
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MX64D, MX64DV, MX640D - Decoder mit 21-poligem Direktsteckverbinder:

Diese Ausfiihrungen besitzen eine 21-polige Buchsenleiste auf der Platine (d.h. keine Drahte), mit
welcher der Decoder direkt auf die entsprechende 21-polige Stiftleiste passender Fahrzeuge einge-
steckt werden kann. D.h. eigentlich handelt es sich jeweils um 22-polige Steckverbinder, wobei je-
doch ein Pin (Nr. 11, bei tblicher Blickrichtung rechts oben) fehlt bzw. blockiert ist, wodurch ein
Fehl-Einstecken verhindert wird.

Mit der Bedeutung
der einzelnen Pins
braucht sich der
Anwender im All-
gemeinen nicht zu

MX64D Oberseite
(= wo sich der 21-polige Stecker befindet !)

+5V (20 mA max)
Funktions-Ausgang FA3

Pin blockiert (Steckercodierung)
n.c.
Funktions-Ausgang FA2  n.c.

beschaftigen. Funktions- Aus% ng FA1  Stimlampe vorne (= Lvor)
. B Gemeinsamer Pluspol Stirnlampe hinten (= Lriick)
Die ,n.c.” An- n.c. SUSI Data

Motoranschluss 1
Motoranschluss 2
MASSE

Stromabnehmer links n.c.
Stromabnehmer rechts nc.

SUSI Clock

schllisse werden Funktions-Ausgang FA4
n.c.

nicht verwendet,

weil sie flr fur spe-
zielle Anwendun-

gen (Hall-Senso-

ren, ...) reserviert sind.

MX64D kann auf zweierlei Art eingesteckt werden; die Platine unter der Buchsenleiste ist durchlé-
chert, sodass je nach Lok-Typ die Stiftleiste der Lok-Platine von unten oder von oben in die Buch-
senleiste geschoben werden kann. Der ausgelassene bzw. blockierte Pin 11 verhindert Fehl-
Stecken, sofern darauf geachtet wird, dass der Decoder ,satt“ und gerade auf der Stiftleiste
sitzen muss !

Einstecken des MX64D auf Lok- Platine, z.B. TRIX

Oberseite des MX64D von oben zu sehen, Stifte der
Stiftleiste der Lok-Platine gehen durch Decoder-Platine
und von unten in die Buchsenleiste des Decoders.

Lok-Platine - I - .

Einstecken des MX64D auf Lok- Platine, z.B. BRAWA

Unterseite des eingesteckten MX64D von oben zu sehen |
m IS =

Lok-Platine [ |

Der MX64DV ist an sich identisch mit dem MX64D, allerdings befindet sich auf einem Ver-
langerungsteil eine Niederpsannungsquelle fir Lampen und andere Einrichtungen. Siehe diesbe-
zlglich ,MX64V1, MX64V5, MX64DV* in diesem Kapitel der Betriebsanleitung !
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MX620, MX630, MX64D - Anschluss Servo-Antriebe und SmartServo:

Zum Anschluss handelsiblicher Servo’s
und SmartServo RC-1 (Hersteller: TOKO
Corp., Japan) stehen auf MX620, MX630,
MX64D 2 Servo-Steuerausgéange zur Ver-
figung (je nach Typ Létpads bzw. Konta-
ke am 21-poligen oder PluX- Steckverbin-
der; jeder kann mit dem Steuereingang
eines Servo’s verbunden werden.

Die Typen MX64DV5, MX630V5 beinhal-
ten auch die 5 V - Versorgung flr den Be-
trieb von Servo’s.

Ansonsten muss die 5 V Versorgung fir
den Servo extern hergestellt werden, bei-
spielsweise durch einen handelsiblichen
Baustein zur Spannungsregelung des
Typs LM7805 mit einer Beschaltung wie
in der Abbildung.

Die Aktivierung der betreffenden An-
schlisse als Ausgéange fir Servo-
Steuerleitungen erfolgt durch CV’s # 181
.. 182 (ungleich 0).

Durch die CV’s # 181 bzw. # 182 kénnen
die Servo’s den verschiednen Funktionen
(und auch der Fahrtrichtung) zugeordnet
werden, wahlweise mit Eintasten- oder
Zweitastenbedienung.

Die CV’s # 161 .. 169 erlauben die Ein-
stellung der Anschlagpunkte und die Ge-
schwindigkeit; siehe CV-Tabelle !

Die Servo-Ausgange nitzen auf den De-
codern die gleichen Anschllisse wie die
~SUSI*“Leitungen CLOCK und DATA, wo-
durch bei Verwendung von Servo’s die
,SUSI“-Schnittstelle nicht mehr zur Verfu-
gung steht.

In der CV # 161 kann das Protokoll auf
der Steuerleitung gewahlt werden; ,nor-
mal“ fir die meisten Servos (daher de-
fault) sind positive Impulse; auBerdem
kann entschieden werden, ob der Servo
nur wahrend der Bewegung aktiviert wird,
oder standig ein Steuersignal erhalt. Das
letztere ist nur sinnvoll, wenn ansonsten
die Stellung durch mechanische Einwir-
kung verandert wiirde.

MX640 - Anschluss Servo-

MX64D Oberseite Pin 11

Pin 1
Pin 22

PLUS

Servo 1
Steuerleitung

MASSE

100 uF, 100 uF}|
25V 25V

MX64DV5 Oberseite Pin'2

Pin 11

Servo 1
Steuerleitung

MX620, MX620N, MX620R, MX620F
Anschluss-Seite

Lét-Pads

Pluspol fiir *SUSI"

1" CLOCK oder Servo 1
JSI" DATA oder Servo 2
MASSE

Smart
Servo

Servo 1
Steuerleitung

g

MASSE

100 uF}|
25V

Antriebe und SmartServo:

Zum Anschluss handelsiblicher Servo’s und SmartServo RC-1 (Hersteller: TOKI Corp., Japan) ste-
hen am MX640 zwei Servo-Steuerausgédnge. Es handelt sich dabei um eine alternative Ver-
wendung der SUSI-Ausgénge (je nach Typ Lotpads bzw. Kontake am 21-poligen Steckverbinder;
jeder kann mit dem Steuereingang eines Servo’s verbunden werden.

Stromsparende Servo’s (bis 200 mA) kénnen auch direkt vom MX640 her versorgt werden !
Ansonsten muss die 5 V - Versorgung fiir den Servo extern hergestellt werden, beispielsweise durch
einen handelslblichen Baustein zur Spannungsregelung des Typs LM7805 mit einer Beschaltung
wie in der Abbildung.

Die Aktivierung der betreffenden Anschlisse als Ausgéange fiir Servo-Steuerleitungen erfolgt durch
CV’s # 181 .. 182 (ungleich 0). Durch die CV’s # 181 bzw. # 182 kdnnen die Servo’s den verschied-
nen Funktionen (und auch der Fahrtrichtung) zugeordnet werden, wahlweise mit Eintasten- oder

Zweitastenbedienung.
Die CV’s # 161 .. 169 erlauben die Einstellung der Anschlagpunkte und die Geschwindigkeit !

In der CV # 161 kann das Protokoll auf der Steuerleitung gewahlt werden; ,normal” flir die meisten
Servos (daher default) sind positive Impulse; auBerdem kann entschieden werden, ob der Servo nur
wahrend der Bewegung aktiviert wird, oder standig ein Steuersignal erhalt. Das letztere ist nur sinn-
voll, wenn ansonsten die Stellung durch mechanische Einwirkung verandert wiirde. Fir den Smart-
Servo muss das Bit 1 in CV # C161 allerdings in jedem Fall gesetzt werden, also CV # 161 =2 !

Smart
Servo
mit

wenig
Verbrauch

. SmarlServo)

Re-1

b (Tof

" (iR, oy sg%a )
2

'Seryy

Lautsprecher - Laulsprecher
Funklionsausgang FA
Funktionsausgang FA2 5V
Stimlampe vome (= Lvor)
Stimlampe hinten (= Lrick)
Gemeinsamer Pluspol
Motaranschlut links

Sy
Wie R,

v MASSE

Motoranschluf rechts
Stromabnehmer links
Stromabnehmer rechts

Schalieingang 2 Schallsingang 1

MX640 Unterseite
(= wo Drahte angelotet sind)

Funkiionsausgang FA3

MASSE
[ SUSIDaten
SUSI Clack
— SUSI Plus

Servo 2
Steuerleitung

Servo 1
Steverleitung

£

.—l—. {7805

100 uF, 100 uF,|
MASSE 25V 25V

MASSE
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MX640 - Gesamt-Anschlussplan und Vorkehrungen fiir SOUND

Kontaktierung verboten ! MX640 Oberseite

 —

Schalteingang 2 Schalteingang 1

Programmierpads,

Reedkontakt (magnet.)
oder Opto-Sensor

—

5V. 200 mA Versorgung fir Klein-Servos (z.B. SmartServo)

Y .
.rkl\—“— cas pas MX640 Unterseite
vasse P I‘ RI'i

8 Ohm -

Lautsprecher Lampen, oder LEDs

mit Vorwiderstand, oder
yigletyiclet | autsprecher Raucherzeuger, ...

Funktionsausgang FA2

Lautsprecher
Funktionsausgang FA1 —mmmm——————— —..—

Stirnlampe vorne (= Lvor)

Stirnlampe hinten (= Lrlck)
Gemeinsamer Pluspol

R

MoatoranschluB links
MotoranschluR rechts

Stromabnehmer links
Stromabnehmer rechts ﬁ’ |

Stromabnehmer rechts  links

LED (10 mA) - oder Motor
Logikpegel-Ausgéange
ACHTUNG: nur gegen

Mechanischer Achs-
Kontaktgeber oder % gegen MASSE schalten !R\

—

=

PLUS

r.— Funktionsausgang FA4
¢ .— Funktionsausgang FA3

¢

MASSE
SUSI Daten
SUSI Clock

MASSE

(SUSI) Plus

410 uF, bipolar

Lautsprecher
Lautsprecher

Achsdetektor (Schalteingang 2)

MASSE "

8 Ohm - optionell:
I Lautsprecher | — ] Hochténer

4

Kontaktgeber oder c

\ Mechanischer ?

1 Reedkontakt (magnet.)
oder Opto-Sensor

Lautsprecher
Lautsprecher

MASSE
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Anschluss Lautsprecher, Achsdetektor:

Um den MX640 als Sound Decoder zu betrieben, missen/kénnen fol-
gende Einrichtungen angeschlossen werden:

- obligatorisch — LAUTSPRECHER - Es kann jeder 8 Ohm - Lautspre-
cher verwendet werden, oder auch zwei 4 Ohm - Lautsprecher in Se-
rienschaltung. Lautsprecher mit héherer Impendanz sind natrlich
auch erlaubt, bedeuten aber einen Verlust an Lautstarke.

Bei Bedarf kann ein zuséatzlicher Hochtoner (ebenfalls 8 Ohm oder
héher) zusatzlich angeschlossen werden; dieses soll jedoch Uber ei-
nen bipoaren Kondensator mit (10 uF bipolar, fir 2 kHz Grenzfre-
quenz) erfolgen.

- optional — ACHSDETEKTOR - Normalerweise sind ZIMO Sound
Decoder auf den ,simulierten Achsdetektor eingestellt, welcher mit
CV # 267 software-maBig justiert wird. Falls ein ,echter” Achsdetektor
verwendet werden soll, muB CV # 267 = 0 oder = 1 gesetzt werden, je
nachdem od erjeder Impuls oder jeder zweite Impuls einen Dampf-
schlag ausldsen soll . Siehe dazu Kapitel 6 !

Als Achsdetektoren kénnen verwendet werden: mechanische Kontak-
te, Reedkontakte, optische Sensoren, Hallsensoren.

8 Ohm - Lautsprecher

Treibrad
Hallsensor, mit Magneten
Achsdetektor (Schalteingang 2) W‘Z‘B' TLE4905
Outp
- GND
V+

Pluspol (blaver Draht) |
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Verwendung eines externen Energie-Speichers (Kondensators)
zum Uberfahren stromloser Gleisstiicke:

Mit Hilfe eines Elektrolyt-Kondensators ("Elko*, ,Gold-Cap®, usw.) oder eines Akkumulators kann

- das Fahrverhalten auf verschmutzten Gleisen (mit schmutzigen Radern) verbessert werden,
- das Lichtflackern durch Kontaktunterbrechungen (Herzstiicke, ...) reduziert werden,
- und Steckenbleiben des Zuges, insbesondere beim Langsamfahren, vermieden werden.

Grundsatzlich steigt die Wirksamkeit der Energie-Pufferung mit der Kapazitat; ungeféhr ab 100 uF
(uF = MikroFarad) ist ein Effekt erkennbar, 1000 uF bis 10000 uF wéaren zu empfehlen, soweit es die
Platzverhaltnisse zulassen. Die erforderliche Spannungsfestigkeit des Kondensators richtet sich
nach der Schienenspannung; 25 V ist praktisch immer geeignet; platzsparende Kondensatoren mit
16 V sollten nur verwendet werden, wenn die Schienespannung niemals hoher ist.

Der Energie-Speicher (Kondensator) wird zwischen den Masse-Anschluss des Decoders (ein sol-
cher ist bei allen ZIMO Decodern in Form eines L&t-Pads vorhanden) und dem Pluspol (blauer Draht
oder “SUSI”-Pluspol) geschaltet. Polaritat beachten !

Drossel 100 uH (microHenry) ist notwendig far
Software-Update und ZIMO Zugnummernerkennung.

MX620 — MX630

Eko Gis 1000 uF

220 uF + 1000 uF
25V

Drossel 100 uH (microHenry)

MX640 Unterseite

O
O
O
O
O
O
O

u

1000 uF
25V +

1000 uF
250

Im Falle der Verwendung eines Kondensators bis ca. 220 uF (ev. 470 uF) wird fir den “einfachen
Betrieb” tatsachlich nur dieser selbst bendtigt (keine sonstigen Bauteile); allerdings sollte besser
doch eine Drossel-Spule (100 mH / 100 mA, auch von ZIMO zu erhalten) vorgeschaltet werden;
nur dann ist das Software-Updaten des Decoders mit dem Update-Gerat MXDECUP mdglich und
auch die ZIMO Zugnummernimpulse.

Im Falle der Verwendung groBerer Kapazitdten (was ja an sich zu empfehlen ist), sollte eine erwei-
terte Schaltung verwendet werden. Das Laden des Kondensators erfolgt in diesem Fall Gber einen
Widerstand (z.B. 68 E), damit nicht beim Einschalten des Systems - wenn eine gr6Bere Anzahl der-
artig ausgerUsteter Loks vorhanden ist - der summierte Kondensatoren-Ladestrom als Kurzschluss
betrachtet wird, der zur Abschaltung des Systems fiihrt. Die Diode (z.B. 1N4007) sorgt daflr, dass
die Energie des Kondensators im Bedarfsfall trotzdem ungeschmalert zur Verfligung steht.

HINWEIS: Im Falle der Verwendung des Signalstopps durch “asymmetrisches DCC-Signal” (= Lenz
ABC, Einflihrung bei ZIMO Decodern Anfang 2005), ist diese Widerstands-Dioden-Kombination in
jedem Fall notwendig (auch bei kleinen Kondensator-Werten) um die Asymmetrie im Decoder detek-
tieren zu kénnen !
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Bei Selbst-Bau einer Speicherschaltung sollte das hier empfohlene Schema (Bild unten) verwendet
werden: Das Laden des Kondensators erfolgt in diesem Fall Gber einen Widerstand (68 E), damit
nicht beim Einschalten des Systems - wenn eine gr6Bere Anzahl derartig ausgerusteter Loks vor-
handen ist - der summierte Kondensatoren-Ladestrom als Kurzschluss betrachtet wird, der zur Ab-
schaltung des Systems fuhrt. Die Diode (z.B. 1N4007) sorgt daflr, dass die Energie des Kondensa-
tors im Bedarfsfall trotzdem ungeschmalert zur Verfiigung steht.

Drossel, z.B. 47 uH, 05 A

10000uF  ~ MASSE
25V
odermehr am Decoder

Pluspal

1N4007 oder BY 299
oderandere 1A -

oder 3 A - Diode zB 68 E
oder 100 E, 1/4 W

Der in der obigen Beispielschaltung vorgesehene (aber nicht unbedingt notwendige) Entlade-
Widerstand 3K3 hat folgende Bewandtnis:

Ein groBer Kondensator versorgt Motor und Lampen zwar auch nur fir einige Zehntel-Sekunden
(1000 uF) oder Sekunden (z.B: 4700 uF), aber seine Restspannung (exponentielle Entladekurve mit
langem Auslauf auf Spannungsniveau, das fiir Motor und Lampen schon zu gering ist) sorgt fiir eine
lang-andauernde (bis zu mehreren Minuten) Aufrechterhaltung des Fahrdatenspeichers im Micro-
controller. Dieser Effekt ist in der Praxis eher (aber nicht immer) unerwiinscht: z.B. wird eine Lok
wahrend der Fahrt vom Gleis genommen, der Fahrregler danach auf Nullstellung gebracht, die Lok
nach einer Minute wieder aufgesetzt; und wiirde nun mit der alten Geschwindigkeit kurz anfahren.
Durch den Entlade-Widerstand wird der Fahrdatenspeicher jedenfalls nach einigen sec geléscht.

Unter der Bezeichnung SPEIKOMP gibt es bei ZIMO eine Sammlung von Bauteilen, die man fir den
Selbstbau von Energie-Speicher-Modulen zum Anschluss an Decoder MX62, MX63, MX64 braucht:
Diode, Widersténde, Drossel, und einige Elko's (es kénnen und sollen aber zusétzlich auch eigene
Elko's verwendet werden - je nach verfligbarem Platz).

Automatische Vermeidung des Anhaltens auf stromlosen Stellen:

Im Falle der Unterbrechung der Stromversorgung (wegen Schmutz auf der Schiene oder auf Wei-
chen-Herzstiicken) sorgt der Decoder automatisch dafiir, dass das Fahrzeug weiterfahrt, auch wenn
es an sich durch einen laufenden Bremsvorgang gerade zum Stillstand kommen sollte. Erst wenn
der Rad-Schiene-Kontakt wieder besteht, wird angehalten, und nochmals kontrolliert, ob der Kontakt
auch im Stehen erhalten bleibt (andernfalls erfolgt ein nochmaliges kurzes Abriicken).
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MX64DV1, MX64DV5 -

Die Spezialausfiihrungen des MX64D

mit eingebauter Niederspannungsquelle

Die Typ MX64DV1 - eine verlangerte Ausfiihrung des MX64D - enthélt einen verlustarmen 1,2 V -
Schaltregler, welcher den direkten Anschluss von Niedervoltldmpchen an den Decoder erlaubt.
Dies erleichtert besonders den Umbau von hochwertigen Messingmodellen (wo solche La&mpchen
gerne verwendet werden) betrachtlich, da der Einbau eines externen Spannungsreglers (meist mit

Kihlungserfordernis) entfallt.

Im Auslieferungszustand steht die Niederspannung als gemeinsamer Pluspol zur Verfigung (Pin 16
als normaler Pluspul, Pin17 zusétzlich), also fir Fahrzeuge, die ausschlieBlich Niedervolt-Ld&mpchen
verwenden, wahrend der Vollspannungs-Pluspol nicht zuganglich ist.

Der Typ MX64DV5 ist eine Variante mit einem 5 V - Schaltregler, vor allem gedacht zur Umriistung
von GroBbahnen (LGB), wo 5 V - LAmpchen gebrauchlich sind. Die 5 V — Versorgung kann auch fir
Servo’s verwendet werden, wodurch eine externe Spannungsregelung eingespart wird.

MX64DV Oberseite

(= wo sich der 21-polige Stecker befindet 1)

+5V (20 mA max)
Funktions-Ausgang FA3
Funktions-Ausgang FA2
Funktions-Ausgang FA1
Niederspannung 1,5 V
Niederspannung 1,5 V
Motoranschluss
Motoranschluss 2
MASSE
Stromabnehmer links
Stromabnehmer rechts

Pin blockiert (Steckercodierung)
n.c.

n.c.

Stirnlampe vorne (= Lvor)
Stirnlampe hinten (= Lriick)
SUSI Data

SUSI Clock
Funktions-Ausgang FA4
n.c.

n.c.

n.c.

Durch ,Umrangieren“ kann die Vollspannung auf 16 gelegt werden; dies ist zweckméBig, wenn so-

wohl Vollspannugn als auch Niederspannung gebraucht werden.

Drahtbriicken auf
MX64DV Unterseite im
Oberseite Auslieferungszustand

belassen, wenn nur

MX64DV
Unterseite

MX64DV
Oberseite Unterseite, wenn sowohl  Unterseite

© Vollspannung als auch
Nlederspannung Niederspannung zur
als gemeinsamer Verflgung stehen sollen
Pluspol gebraucht wird .
Niederspannung 1,5 V Vollspannung als Pluspol
Niederspannung 1,5V Niederspannung 1,5V

Umrangieren der
Drahtbriicken auf MX64DV
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9. MX64DM, MX640C (= mxssoom) fiir C-Sinus, Softdrive-Sinus

Speziell fiir Marklin und Trix Fahrzeuge mit C-Sinus-Motor, soweit diese mit einer 21-poligen
Schnittstelle ausgeriistet sind, sind die Ausflihrungen MX64DM bzw. MX640C zur Ansteuerung auf
die passende Ausgangskonfiguration umschaltbar, die fiir die in solchen Loks vorhandenen C-
Sinus-Platinen notwendig ist; er stellt auch die fir die C-Sinus-Platine notwendige 5 V - Versor-
gung zur Verfligung (wozu "normale" Decoder nicht in der Lage sind !).

Die Varianten MX64DM bzw.MX640C unterscheiden sich von den normalen ,21-poligen“ (MX64D,
MX640D) dadurch, dass die Ausgange FA3 und FA4 (= AUX3, AUX4 nach NMRA Schnittstellen-
Spezifikation) als ,Logic level* ausgefiihrt sind, und dadurch den notwendigen 5 V - Pegel zur Akti-
vierung der C-Sinus- oder Softdrive-Lokplatinen bereitstellen kdnnen.

Der MX64DM (oder MX640C) wird in die Stiftleiste der Lok-Platine eingesteckt, Oberseite des De-
coders nach oben, d.h. die Stifte gehen durch die Platine hindurch. Die Orientierung ergibt sich aus
der Platine und ist auBerdem durch den fehlenden Pin 11 und die an dieser Stelle nicht durchbro-
chene Decoder-Platine gesichert.

Das folgende Bild zeigt eine beispielhafte Anordnung; die Lok-Platine kann aber von Fall zu Fall va-
riieren.

Lok-Platine mit21-poliger Schnittstelle MX64D eingesteckt Bandkabel zum C-Sinus-Moto r

Zunéchst sollte kontrolliert werden, ob die Platine Null-Ohm-Widerstande enthalt; siehe WAR-
NUNG, Spalte rechts !

Die Umschaltung auf C-Sinus Betrieb erfolgt durch CV # 145 = 10 (meistens passend, wenn zuvor
ein Marklin/Trix-eigener Decoder eingebaut war) oder CV # 145 = 12 (meistens passend, wenn zu-
vor ein ESU Decoder eingebaut war, typischerweise erkennbar an einer blauen Platine)

Mit Hilfe der CV # 145 kdnnen auch einige Sonder-Varianten konfiguriert werden, die auf Grund un-
terschiedlicher Auslegung der Schnittstelle seitens Marklin/Trix in manchen Féllen notwendig sind,
siehe CV-Tabelle !

Die ZIMO Zugnummerimpulse verursachen in manchen Fallen Stérungen (Stillstand und langsame
Fahrt): daher CV # 112, Bit 2 abschalten, wenn nicht benétigt (CV # 112 = 0); nur relevant bei Ver-
wendung unter ZIMO System, ansonsten sind die Zugnummernimpulse automatisch abgeschaltet.

Der Fahrbetrieb einer mit MX64DM ausgeristeten C-Sinus Lok kann sowohl im NMRA-DCC-Daten-
format als auch unter MOTOROLA-Protokoll erfolgen, nicht jedoch im Analogbetrieb !

IM C-Sinus-Betrieb gibt es keine Motor-Regelung im herkémmlichen Sinn, da der Motor in jedem
Fall versucht, die Geschwindigkeitsvorgabe genau einzuhalten. Die betreffenden Konfigurations-
variablen, u.a. CV # 9, # 56, # 58, sind daher wirkungslos !
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WARNUNG:

Leider hat Marklin/Trix einen ,bdsen Streich“ gespielt (wahrscheinlich nicht absichtlich ...): In be-
stimmten Modellen oder in einem bestimmten Zeitraum wurden die sonst vorhandenen Schutzwi-
derstande an den Eingangen der Lok-Platine nicht mehr eingesetzt; genauer: anstelle der bisherigen
100K Ohm - Widerstande sind Null-Ohm - Widerstdnde (also wirkungslose Bauteile) eingebaut.
Dadurch gelangt eine zerstérerische Spannung aus dem MX64D oder MX64DM in das Innere der
Lok-Platine, sofern der Decoder nicht zuvor durch CV # 112 = 10 oder 12 auf den C-Sinus (Softdri-
ve-Sinus) Betrieb umgeschaltet wurde; die Platine ,brennt” daraufhin ab; der Decoder selbst wird
auch oft beschadigt.

Selbst nach erfolgter Umschaltung durch CV # 145 = 10 oder 12 ,lebt”“ eine Lok-Platine mit
Null-Ohm-Widersténden nicht sicher (obwohl anfangs kein Problem vorhanden zu sein scheint) !

Der Hintergrund: Die 21-polige Stiftleiste in Marklin- und Trix-Fahrzeugen ist zwar der von NMRA-
DCC genormten 21-polige Schnittstelle sehr ahnlich (mechanisch identisch), wird aber von der Fa.
Mérklin nach Belieben und Bedarf abgewandelt (mehrere Varianten, ,Missbrauch” von Funktions-
ausgéangen zum Aktivieren des Motors, und eben auch die elektrische Veranderung an den Eingén-
gen); es wird dabei ausschlieBlich der hauseigene Decoder beriicksichtigt; der Einbau von Fremd-
Decodern ist wohl auch nicht wirklich erwiinscht ...

MASSNAHME: MX64DM bzw. MX640C darf nicht eingebaut werden, wenn auf der Lok-Platine
Null-Ohm-Widerstéande (beschriftet mit ,,000“) anstelle von funktionsfahigen Schutzwiderstanden
(,104") bestlckt sind. Gegebenenfalls missen diese unbedingt auf 100K-Widerstande (,,104%)
ausgetauscht werden. ZIMO legt solche Widerstande den MX64DM / MX640C - Lieferungen bei !

Platine mit den ,gefahrlichen* Null-Ohm-Widerstanden (,000“); die Platine kann im Einzelfall anders
aussehen; in dieser Form ist als die Inbetriebnahme mit MX64D / MX64DM nicht erlaubt !

WARNUNG Il — Haftungs-Ausschluss im Zusammenhang mit Mérklin/Trix:

Marklin/Trix nimmt keinerlei Ricksicht auf die Kompatibilitdt ihrer Fahrzeuge mit Fremdprodukten;
die Schnittstellen-Bedingungen andern sich h&ufig und ohne Hinweis. ZIMO kann daher keinerlei
Gewabhrleistung Ubernehmen, dass die beschriebene Anschluss- und Betriebsweise tatsachlich mit
(und in einigen Fallen der C-Sinus-Platinen) bereitstellen kénnen.
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10. Ahwendung in Fremdsystemen

Da der Decoder MX640 nach dem genormten NMRA-DCC Verfahren arbeitet, kdnnen sie auch auf
Anlagen verwendet werden, die von fremden Digitalsystemen gesteuert werden, wenn diese Geréate
ebenfalls das NMRA-DCC- Datenformat verwenden.

Ein Unterschied gegeniiber ZIMO ist fast allen Fremdsystemen gemeinsam: die Fahrstrom-
Versorgung ist nicht oder nur teil-stabilisiert und haufig relativ schwach (sowohl bezlglich Spannung
als auch bezlglich Strom). Daher kann es zu Gleichlaufschwankungen und/oder zu mangelhafter
Endgeschwindigkeit kommen, weil ZIMO Decoder default-maBig eben auf die stabilisierte und bis 24
hochregelbare Fahrspannung der ZIMO Basisgeréate eingestellt sind.

Es empfiehlt sich bei Bedarf (also wenn Probleme auftreten, oder vorbeugend) -

- die CV # 57 (Referenzspannung) nicht am Default-Einstellung “0” (wo sich die Regelung nach der
gemessenen Schienenspannung richtet) zu lassen, sondern auf einen Festwert zu setzen (z.B.
“140” fir ein Digitalsystem mit einer typ Schienenspannung von 16 - 18 V, wovon dann 14 V ausge-
nitzt werden sollen und eine Reserve bleibt) - gilt nicht fir den MX62, wo ohnedies immer ein Fest-
wert gilt.

MX640 mit Lenz “DIGITAL plus” ab Software-Version ab 2.0

Ab Version 2.0 (im Gegensatz zu alteren Versionen) beherrscht DIGITAL plus bereits das Ge-
schwindigkeitsstufensystem mit 28 Fahrstufen (ab Version 3.0 auch 128 Fahrstufen) und auch den
sogenannten “direct mode” laut NMRA-DCC- Standard fiir die Programmierung der Konfigurations-
variablen. Dadurch ist eine vollstandige Kompatibilitdt zu ZIMO Fahrzeug-Empféngern gegeben.

Zu kontrollieren ist, ob fiir die betreffende Adresse am System tatachlich 28 Fahrstufen eingestellt
sind, da ZIMO Fahrzeug-Empfanger standardmaBig auf 28 Fahrstufen programmiert sind. Eine
Nicht-Ubereinstimmung der Fahrstufen-Systeme macht sich im Fahrbetrieb hauptsachlich dadurch
bemerkbar, dass die Stirnlampen nicht funktionieren (dieser Effekt ist durch unterschiedliche Be-
fehlsformate bedingt). Sinnvollerweise wird man dann vom System her auf 28 oder 128 Fahrstufen
umstellen, da eine Umstellung des Decoders auf 14 Fahrstufen das Fahrverhalten unnétig ver-
schlechtern wirde.

Auf alle Konfigurationsvariable kann zugegriffen werden ; die Vorgangsweise ist in der Betriebsan-
leitung fir den Handregler beschrieben. Die Fahrzeugadresse ist als Registerposition 1 ansprech-
bar.

Die Konfigurationsvariablen # 49 bis # 54 sind (wie in allen Fremdsystem-Anwendungen) wirkungs-
los, da die “signalabhéngige Zugbeeinflussung” nur durch ZIMO Geréate unterstiitzt wird.

MX640 mit ROCO Lokmaus-2

Mit Hilfe der Lokmaus-2 kdnnen zwar Programmierungen der CVs in den Decodern vorgenommen
werden, jedoch ist durch das Display mit nur 2 Ziffern sowohl der Bereich der zu erreichenden Vari-
ablen als auch der Wertebereich auf 0 ... 99 eingeschrankt.

Dafir bieten die ZIMO Decode reine Spezialprozedur mit Hilfe der CV # 7 an. Diese CV enthélt an
sich die Versionsnummer der Software (eben z.B. “5”) und kann nicht veréndert werden. Durch eine
sogenannte “Pseudo-Programmierung” (= normale Progremmierprozedur, aber der programmierte
Wert wird nicht wirklich abgespeichert, sondern nur zur einmaligen Verwendung bereitgehalten) wird
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die CV # 7 jedoch zur Erweiterung der Programmiermdglichkeiten mit der Lokmaus-2 verwendet
(siehe auch CV - Tabelle); die Lok muss wahrend der Prozedur stillstehen (Geschwindigkeit 0) !

Beispiele:

In die CV # 5 (Maximalgeschwindigkeit) soll der Wert “160” (der auf der Lokmaus-2 nicht einstellbar
ist, weil > 99) programmiert werden; Vorgangsweise:

Zuerst CV # 7 auf “1” programmieren, unmittelbar danach (keine Spannungsunterbrechung dazwi-
schen erlaubt) CV # 5 auf “60” ! Erklarung: CV # 7 = “1”, eigentlich “01”, also Zehnerstelle “0” und
Einerstelle “1” bedeutet, dass der Wert beim nachfolgenden Programmierbefehl um “100” erhdht
werden soll, sodass also CV # 5 = 60 die Wirkung CV # 5 = 160 hat !

In die CV # 122 soll der Wert “25” programmiert werden (exponentielle Beschleunigung mit typischer
Krimmung aktivieren); Vorgangsweise:

Zuerst CV # 7 auf “10” programmieren, unmittelbar danach Programmierprozedur CV # 22 auf “25”".
Erklarung: CV 7 = 10 bewirkt fir den nachfolgenden Vorgang, dass in Wirklichkeit nicht die CV # 22
verdndert wird, sondern die CV # 122 |

MX640 mit DIGITRAX Chief

Fahrbetrieb, Adressieren und Programmieren sind uneingeschrankt méglich !

Normalerweise passen die Fahrstufensysteme des Digitrax Systems und des ZIMO Fahrzeug-
Empfangers MX64 von vornherein zusammen (standardméaBige Einstellung in beiden Fallen 28 bzw.
128 Fahrstufen - was beides gleichermaBen funktioniert). Falls bei der Inbetriebnahme trotz korrek-
tem Anschluss die Stirnlampen nicht funktionieren sollten, muB jedoch Uberpriift werden, ob nicht
vielleicht fur die betreffende Adresse 14 Fahrstufen definiert sind - dies ware dann am Handregler
DT100 auf 28 oder 128 Fahrstufen zu korrigieren.
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11. Spezial - CV - Sets

Dieses Feature ermdglicht das komfortable Laden einer Gruppe “vorgefertigter” CV - Werte in die
zugehorigen Konfigurationsvariablen. Solche “CV-Sets” kénnen sowohl fertig mit der Decoder-
Software geliefert werden (in der folgenden Liste aufgefiihrt und beschrieben) als auch durch den
Anwender selbst definiert sein.

Typische Anwendungen sind: I&nderspezifische Einstellungen des Beleuchtungssystems, motorspe-
zifische Daten fiir optimales Langsamfahrverhalten, loktypisches Beschleunigungsverhalten, einfa-
ches Umschalten zwischen Personen- und Giterzugbetrieb.

Geladen wird ein gespeichertes “CV-Set” (egal ob vordefiniert oder selbst-gespeichert”) durch einen
Pseudo-Programmiervorgang der CV # 8 (diese Konfigurationsvariable enthalt an sich die Herstel-
lerkennung fiir ZIMO, also “145”; und kann nicht geandert werden - daher “Pseudo”).

Derzeit (Juli 2009) gibt es fir MX620, MX630, MX640 keine vorgefertigten CV-Sets, im Gegen-
satz zu den Decodern MX63, MX64.

Die Anlage von CV-Sets sowie die Moglichkeit zur Selbst-Definition von CV-Sets ist fiir zukiinftige
Software-Versionen vorgesehen.

Hingegen gibt es fir den Sound Decoder MX640 CV-Einstellungen im Rahmen der Sound-Projekte;
diese werden bezliglich der HARD RESET Médglichkeiten &hnlich behandelt wie CV-Sets im Deco-
der:

HARD RESETs:
CvV#8=28 das eigentliche Hard-Reset bewirkt, dass alle CV’s auf den Default-Wert
(Werkseinstellungen, wie in CV-Tabelle angegeben) zuriickgesetzt werden.

CV # 8 = 0 sowie die ,traditionelle* Hard Reset - Prozedur vom ZIMO Fahrpult her (MX2, MX21,
MX31, ... durch Adressierung auf “0”) bewirken hingegen ein Rlcksetzen auf das zuletzt definierte
“Spezial-CV-Set” oder auf das geladene Sound Projekt !
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12. Umrechnung Dual- / Dezimalsystem

Falls flr eine CV laut Tabelle der Konfigurationsvariablen einzelne Bits gesetzt werden miissen (das
ist beispielsweise fur CV # 29, # 112, # 124 der Fall) ist wie folgt vorzugehen:

Jedes Bit hat einen zugeordneten Wert:

Bit0 =1
Bit1=2
Bit2=4
Bit3=8
Bit4 =16
Bit 5 =32
Bit 6 = 64

Bit7 =128
Firalle Bit, die fUr die betreffende CV gesetzt werden sollen ("Bit ... = 1” laut Angaben in der Tabelle
der Konfigurationsvariablen), werden deren Werte im resultierenden Dezimalwert summiert; alle an-
deren Bits ("Bit ... = 0”) werden hingegen nicht bericksichtigt, also:
BEISPIEL:
Die Bits 0, 2, 4, 5 sollen gesetzt werden ("Bit ... = 1”); die anderen (also 1, 3, 6, 7) hingegen nicht
(“Bit ... = 0”). Dies ergibt ein Bitmuster (dies wird nach Konvention von Bit 7 bis Bit 0 geschrieben)
von “00110101”; also
Bit7 Bit6é Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 Bit0

0 0 1 1 0 1 0 1

0 + 0 +3 +16 + 0 + 4 + 0 + 1 = 53 (Dezimalwert)

Die Ruck-Umrechnung:

Um aus einer gegebenen Dezimalzahl die einzelnen Bits zu bestimmen, muss “probiert” werden: Ist
die Zahl gréBer/gleich als 128 (dann ist Bit 7 = 1) ? - der Rest (Dezimalzahl abzligl. Wert der bisher
als gesetzt erkannten Bits) gréBer/gleich als 64 (dann ist Bit 6 = 1) - usw.

BEISPIEL:

Die Dezimalzahl “53” ist nicht gréBer/gleich 128, auch nicht gréBer/gleich 64, aber groBer als 32
(daher ist Bit 7= 0, Bit 6 = 0, Bit 5 = 1); der Rest (53 - 32 = 21) ist grOBer als 16 (daher Bit 4 = 1), der
Rest (21 - 16 = 5) ist nicht gréBer als 8, aber groBer als 4 (daher Bit 3 =0, Bit 2 = 1), der Rest (5 - 4
= 1) nicht gréBer als 4, aber gleich 1.
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13. Anwendung im Marklin MOTOROLA System

Sinnvoller Weise verwendet man die MOTOROLA-Fahigkeit eines ZIMO Decoders nur dann, wenn
ein System verwendet werden muss, welches selbst nicht DCC beherrscht. DCC ist wesentlich leis-
tungsfahiger und daher unbedingt vorzuziehen.
Die Erkennung des MOTOROLA Datenformates erfolgt automatisch.
Adressieren und Programmieren von CVs ist sowohl mit der aktuelle Méarklin Mobile Station als
auch mit der alten Méarklin Zentrale 6021 mdoglich. Im ersteren Fall ist der Vorgang automatsisert
und einfach auszufiihren (siehe Betriebsananleitug der Mobile Station); mit den alten Geraten hin-
gegen recht miihsam (da dort keine eigenen Vorkehrungen dafiir bereitstehen):
Anleitung zum CV-Programmieren mit der alten Mérklin Zentrale 6021:
» In den Programmiermodus einsteigen:

- die Adresse der zu programmierenden Lok anwé&hlen,

-. "STOP"-Taste auf der Zentrale driicken und einige Sekunden warten,

- Geschwindigkeitsregler (ber den linken Anschlag hinaus drehen, halten (Richtungsumkehr),

- "START"-Taste auf der Zentrale driicken,

- Geschwindigkeitsregler loslassen

Der Decoder sollte nun im Programmiermodus sein und das Frontlicht im Abstand von einer Se-
kunde blinken.

Es stehen nun zwei Betriebsarten zum Programmieren bereit:

1. Kurzmodus: es kénnen nur die CV's 1-79 und der Wertebereich 0-79 programmiert werden
2. Langmodus: die einzugebenden Werte werden aufgeteilt und in jeweils zwei Schritten (ibergeben.
(CV-Bereich 1-799, Wertebereich 0-255)

Nach Einstieg in den Programmiermodus ist immer der Kurzmodus aktiv. Um den Modus zu wech-
seln programmieren Sie den Wert 80 in CV80. (Adresse 80 eingeben und zweimal Richtungsumkehr
betétigen, um in den Langmodus zu kommen)

» Kurzmodus:

Geben Sie die CV die Sie programmieren wollen als Adresse in die Zentrale ein und betétigen
Sie kurz die Richtungsumkehr.

Das Frontlicht blinkt nun 2 Mal schnell hintereinander.

Geben Sie nun den Wert ein den Sie in die gewéhlte CV schreiben wollen (fiir den Wert 0 muss
die Adresse 80 gewdéhlt werden) und betétigen Sie wieder die Richtungsumkehr.

Das Frontlicht blinkt jetzt einmal und es kann entweder die ndchste CV eingegeben werden oder
durch Ausschalten der Schienenspannung der Programmiervorgang beendet werden.

» Langmodus:
Beachten Sie immer, dass fiir den Wert 0 die Adresse 80 gewahit werden muss !

Geben Sie Hunderter- und Zehnerstelle der zu programmierenden CV in die Zentrale ein (fiir CV
123 z.B. 12) und betétigen Sie die Richtungsumkehr.

Das Frontlicht blinkt nun 2 Mal schnell hintereinander.

Nun die Einerstelle der zu programmierenden CV eingeben (fir CV 123 z.B 03) und wieder
Richtungsumkehr betéatigen.

Das Frontlicht blinkt nun 3 Mal schnell hintereinander.
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Geben Sie Hunderter- und Zehnerstelle des zu programmierenden Werts ein und betétigen Sie
die Richtungsumkehr.

Das Frontlicht blinkt nun 4 Mal schnell hintereinander.
Nun die Einerstelle des zu programmierenden Werts eingeben und wieder Richtungsumkehr be-
tétigen.

Das Frontlicht blinkt jetzt wieder einmal und es kann entweder die ndchste CV eingegeben wer-
den oder durch Ausschalten der Schienenspannung der Programmiervorgang beendet werden.

14. DC - Analogbetrieb

ZIMO Decoder schalten automatisch auf Analogbetrieb um, wenn eine entsprechende Fahrspan-
nung erkannt wird und CV # 29 entsprechend eingestellt ist, d.h. Bit 2 = 1 (dies ist Default-Wert).

Der Analogbetrieb ist unter verschiedenartigen Fahrgeraten méglich:

- ,normaler” Gleichstrom-Trafo, d.h. nicht oder wenig geglattete gleichgerichtete Fahrspannung,
- geglattete Gleichspannung aus Labornetzgeréten u.&.,
- PWM- Fahrgerate, z.B. Roco-Analogmaus.

Fur den Analogbetrieb bestehen folgende CV-Einstellmdglichkeiten:

o GV # 14, Bit 7 = 0: Analogbetrieb ohne Motorregelung,
Bit 7 = 1: Analogbetrieb mit Motorregelung (besonders in Zusammenhang mit
SOUND von Bedeutung, damit z.B. die Dampfschlag-Frequenz passt),
o GV # 14, Bit 6 = 0: Analogbetrieb mit Beschleunigungs-/Bremswerten laut CV # 3, 4,
Bit 6 = 1: Analogbetrieb ohne verzégerte Beschleunigung/Bremsung.
o GV #13, CV # 14: Angabe der Funktionen, die im Analogbetrieb eingeschaltet sein sollen.

15. AC - Analogbetrieb (Wechselstrom-Trafo)

ACHTUNG: Nur die Decoder-Familie MX630 hat die notwendige Spannungsfestigkeit (45 V), um
den Uberspannungsimpuls zur Richtungsumkehr, wie er im klassischen Wechselstrom-Berieb ver-
wendet wird, zu verkraften |
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16. ZIMO Decoder - Software Update

... und Sound-Laden

Samtliche aktuellen ZIMO Decoder kdénnen vom Anwender selbst mit Hilfe des Decoder-Update-
Gerates MXDECUP (bzw. MXDECUPU = mit USB-Konverter), oder mit Hilfe des MX31ZL, oder mit
dem Basisgerat MX10 (ab Ende 200) mit neuen Software-Versionen ausgestattet werden.

Die neuen Software-Versionen werden auf www.zimo.at (unter UPDATE) kostenlos zur Verfligung
gestellt, und enthalten neue Features, Verbesserungen und Korrekturen gegenuber den vorange-
henden Versionen.

Zunéchst wird aus www.zimo.at, Bereich UPDATE das sogenannte ,Decoder-Software-Sammel-
file” heruntergeladen, meistens jenes mit der Kennzeichnung ,,aktuell”. Ein solches Sammelfile
enthalt die Software fir samtliche Typen von ZIMO Decodern, die Ausgabe ,aktuell* die jeweils
neuesten SW-Versionen; erst im Zuge des eigentlichen Update-Vorgangs (also des Ladens der
Software in den Decoder) wird automatisch aus dem Sammelfile die Software flr den angeschosse-
nen Decoder-Typ entnommen.

Der Update-Vorgang selbst kann auf verschiedene Arten vorgenommen werden:

» Vom Computer her (iber das Decoder-Update-Gerdat MXDECUP,

in der Lieferform MXDECUP mit serieller Schnittstelle,
bzw. in der Lieferform MXDECUPU mit USB-Seriell-Converter.

Das MXDECUP(U) wird mit dem Computer verbunden, am Schienen-Ausgang wird das Update-
Gleis angeschlossen, auf welches das Fahrzeug mit dem Decoder gestellt wird. Am Computer wird
das das "ZIMO Rail Center"” ZIRC gestartet. ZIRC entnimmt die Software fiir den Decoder aus dem
Decoder-Software-Sammelfile. Das Laden der neuen Software wird von ZIRC aus kontrolliert.
Alternativ kann auch das "ZIMO Sound Program" ZSP verwendet werden; dieses ist - wie der Name sagt - die
ZIMO Software fir die Erstellung von Sound-Projekten, fir das Laden von Sound Projekte in die ZIMO Sound De-
coder UND auch firr die Durchfiihrung von Software-Updates aller ZIMO Decoder (mit und ohne Sound, sowohl
Fahrzeug- als auch Magnetartikel-Decoder).

Die Programme ZIRC und ZSP werden auf www.zimo.at kostenlos zum Download angeboten.

» Vom Computer her Uber das Zentral-Fahrpult MX31ZL,

Uber die USB-Schnittstelle des MX31ZL.
Das MX31ZL wird praktisch wie ein MXDECUP (siehe oben) eingesetzt, die Kontrolle des Update-
Vorgangs erfolgt ebenfalls vom Computer her mittels ZIRC oder ZSP.
Vorteilhaft ist dies vor allem fir den ZIMO System-Anwender, weil der Mehrpreis eines MX31ZL ge-
genuber einem "normalen" Fahrpult MX31 nicht mehr kostet als ein Update-Gerat. Das MX31ZL ist
aber auch fiir das Update ohne Computer geeignet (siehe unten), und vor allem ist es auch ein ei-
genstandiges DCC-System.

» Aus den USB-Stick mit dem Zentral-Fahrpult MX31ZL,

in diesem Fall wird das aktuelle Decoder-Software-Sammelfile von der ZIMO Website (siehe oben)
in einen USB-Stick geladen. Dann wird der USB-Stickwerden am MX31ZL angesteckt (mit Hilfe des
beiligenden Adapters), und mit dem MX31ZL beliebig viele Decoder (auch unterschiedlichen Typs,
aber nur ZIMO Decoder) auf den neuesten Software-Stand gebracht. Dazu braucht man also keinen
Computer herbeischaffen, hochfahren, anschlieBen, usw. Die Kontrolle des Vorganges geschieht
vollstandig tUber Tastatur und Display des "Zentral-Fahrpults" MX31ZL (siehe Betriebsanleitung.

» Aus den USB-Stick mit dem Basisgerat MX10 (sobald verfugbar),
ahnlicher Vorgang wie mi MX31ZL; weitere Informationen siehe Betriebsanleitung MX10.
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MXDECUP MX31ZL mit USB-Stick

RS-232 — DSUB-9-Stecker  Anschluss Update-Gleis ~ Buchse
Betriebskontroll-LED’s  fiir Netzgerat
hinter der Buchse

Das Update-Gerat MXDECUP(U) wird zusammen mit einem passenden Netzgerat, mit einem RS-
232 Kabel und - wenn gewiinscht - mit einem USB-Konverter geliefert (=Ausfiihrung ,MXDECUPU").

Inbetriebnahme und Anwendung des MXDECUP:

Ein Stiick Schiene wird als “Update-Gleis” an der 2-poligen Schraubklemme des MXDECUP ange-
schlossen, auf dieses wird das Fahrzeug mit dem betreffenden Decoder gestellt. Natirlich ist auch
ein direkter Anschluss des Decoders moglich; Gber dessen Anschlisse “Stromabnehmer” oder
“Schiene”.

Zum Unterschied von Programmiervorgangen im Sinne der CV-Programmierungen ist der Update-
Vorgang und die dazugehdrigen Quittierungen nicht abh&ngig von am Decoder angeschlossenen
Verbrauchern (solche sind hier weder notwendig noch hinderlich).

Zu beachten ...

Kritisch kénnen u.U. Verbraucher in der Lok sein, die nicht am Decoder angeschlossen sind (und daher
von diesem nicht abgeschaltet werden kénnen) - wegen Begrenzung durch eine Stromquellenschaltung im
MXDECUP. Als Grenzwert hierfiir gelten 150 mA. In solchen Féllern kann der Update-Vorgang misslingen;
dann missen die betreffenden Verbraucher in der Lok abgekoppelt werden oder es muss der Decoder zum

Update aus der Lok entnommen werden.

Bei Verwendung von externen Energiespeicher-Kondensatoren am Decoder, wie sie zur Uberbriickung
von stromlosen Streckenabschnitten (siehe Kapitel 17) verwendet werden, ist unbedingt darauf zu achten,
dass die dort empfohlene Drossel-Spule tatséchlich verwendet wird; ohne eine solchen ist das Quittie-
rungsverfahren des Decoders gegeniiber MXDECUP nicht méglich. Es gibt zwar in ZSPT auch eine ,Blind-
Update-Option” (wo unabhangig von eintreffenden Quittungen weiterprogrammiert wird) aber dies ist nicht
wirklich zu empfehlen.

Nun wird zun&chst das Netzgerdt an MXDECUP angeschlossen, daraufhin leuchtet eine griine LED
(sichtbar durch die Stecker-Ausnehmung); danach wird die Verbindung mit dem Computer herges-
tellt (lber RS-232-Kabel oder Kabel und USB-Konverter), die griine LED erlischt.

Der Einsatz des ,,ZIMO Rail Centers“ ZIRC zum Software-Update und Sound-Laden:

Das Programm ZIRC wird zusammen mit MXDECUP verwendet oder zusammen mit MX31ZL; An-
schluss und Inbetriebnahme MXDECUP siehe oben; fir MX31ZL siehe Betriebsanleitung.
Bemerkung: MX31ZL kann auf zwei Arten fir das Decoder-Update eingesetzt werden: in der hier beschriebenen

mit Computer und ZIRC (wo sich das MX31ZL wie ein MXDECUP verhalt), oder mit dem USB-Stick ohne Compu-
ter wéhrend des Update-Vorganges; dies ist hier nicht beschrieben, siehe Betriebsanleitung MX31.
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Das Programm ZIRC befindet sich in standiger Weiterentwicklung zwecks funktioneller Erweiterung
und Verbesserung der Bedienbarkeit. Daher kénnen Abweichungen zwischen der folgenden Dar-

stellung und dem tatséchlichen Ablauf sowie der grafischen Umsetzung existieren. = Zur Information wird angezeigt,

. . . . . . welche Software-Versionen das i [e——
Bei Bedarf kann eine ZIRC Bedienerfiihrung am linken Seitenrand aufgerufen werden ! Decoder-Software-Sammelfile ent- |
hélt, und fir welche Decoder- g -
= In der Start-Auswahl (Willkommens- Typen diese bestimmt sind.
Bildschirm) wird ,,Decoder” gewéhlt;
. = Der Update-Vorgang kann nun
Danach entscheidet der Anwender, durch einen Button gestartet wer-
- ob zunachst Daten vorbereitet werden den.

ot | totr ] [ Cred

sollen (Auswahl aus der Gruppe ,De-
coder-Daten vorbereiten“: ,,CV-Sets*
oder ,,Ready-to-use-Sound-Projekt”)
oder

- ob sofort SW-Updates vorgenommen
werden sollen oder fertige (,Ready-to-

use“) Sound-Projekte geladen werden
sollen (,,Decoder suchen®).

Der Wizzard informiert Uber Fort-
schritt, Ergebnisse und Probleme.

Gelb: Update-Vorgang lauft.

= ZIRC baut die Verbindung zum
angeschlossenen Update-Gerat auf
(MX31ZL, MXDECUP, MX10, ..)
und zeigt dieses als Produkt-Panel
an.

AnschlieBend wird automatisch der
am Update-Gerat angeschlossene
Decoder identifiziert und ebenfall
als Produkt-Panel dargestellt.

= im Decoder-Panel ist auszu- : — : : .
gewadhlen, ob ein "Decoder-Upda- Sl
te" oder ,,Sound-Projekt laden* jrmer g wen g
vorgenommen werden soll (nicht z
beides gleichzeitig !). ‘ = (s — Griin: Update abgeschlossen. e
ettt = =55 (Rot: Update fehlgeschlagen). % i 3
= Das Software-Update vollzieht sich
mit UnterStUtZUng eines WIZZardS. LTI
Das Decoder-Software-Sammelfile s
i o i pEa—— kann entweder online aus dem ZIMO
B WebSpace heruntergeleaden werden
(wenn der Computer eine Internet-
Verbindung hat) oder bereits am eige-
nen Computer vorhanden sein (oder
(e e e auch USB-Stick, ..) und von dort her von Zum Laden eines ,,Ready-to-use Sound-Projekts” - siehe Auswahl vorne - wird zunéchst die
ZIRC tUbernommen werden. gewiinschte (am Computer vorbereitete) .zpp-Datei gesucht und ausgewahlt. Beim "Offnen" der
Datei wird automatisch der Ladevorgang in den Decoder gestartet.
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