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1. Konformitatserklarung

Der Hersteller, ESU electronic solutions ulm GmbH & Co. KG, Edi-
sonallee 29, D-89231 Neu-Ulm, erklart hiermit in alleiniger Verant-
wortung, dass das Produkt

Produktbezeichnung: SwitchPilot, SwitchPilot Extension,
SwitchPilot Servo

Typenbezeichnung: 51820, 51801, 51822

allen einschldgigen Bestimmungen der Richtlinie Elektromagneti-
sche Vertraglichkeit (2004/108/EG) entspricht. Folgende harmoni-
sierte Normen wurden angewandt:

EN 55014-1:2006 + A1:2009: Elektromagnetische Vertraglichkeit
— Anforderungen an Haushaltsgeréte, Elektrowerkzeuge und ahn-
liche Elektrogerate — Teil 1: Stéraussendung

EN 55014-2:1997 + A1:2001 + A2:2008: Elektromagnetische Ver-
traglichkeit — Anforderungen an Haushaltsgeréte, Elektrowerkzeu-
ge und &hnliche Elektrogerate — Teil 2: Storfestigkeit.

Copyright 1998 - 2013 by ESU electronic solutions ulm GmbH & Co KG. Irrtum,
Anderungen die dem technischen Fortschritt dienen, Lieferméglichkeiten und
alle sonstigen Rechte vorbehalten. Elektrische und mechanische MaBangaben
sowie Abbildungen ohne Gewahr. Jede Haftung fiir Schaden und Folgeschaden
durch nicht bestimmungsgemaBen Gebrauch, Nichtbeachtung dieser Anleitung,
eigenmachtige Umbauten u. &. ist ausgesch\ossen Nicht geeignet fur Kinder un-
ter 14 Jahren. Bei unsachgemaBem Gebrauch besteht Verletzungsgefahr.
Mérklin® und mfx® sind eingetragene Warenzeichen der Firma Gebr. Marklin®
und Cie. GmbH, Goppingen. RailCom® ist ein eingetragenes Warenzeichen der
Firma Lenz® Elektronik GmbH, GieBen

Alle anderen Warenzeichen sind Eigentum ihrer jeweiligen Rechteinhaber.

ESU electronic solutions ulm GmbH & Co. KG entwickelt entsprechend seiner
Politik die Produkte standig weiter. ESU behalt sich deshalb das Recht vor, ohne
vorherige Ankiindigung an jedem der in der Dokumentation beschriebenen Pro-
dukte Anderungen und Verbesserungen vorzunehmen.

Vervielfaltigungen und Reproduktionen dieser Dokumentation in jeglicher Form
bedurfen der vorherigen schriftlichen Genehmigung durch ESU.
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2. WEEE-Erkldrung

Entsorgung von alten Elektro- und Elektronikgeréten (gultig in der
Europaischen Union und anderen européischen Landern mit sepa-
ratem Sammelsystem).
Dieses Symbol auf dem Produkt der Verpackung
oder in der Dokumentation bedeutet, dass dieses
Produkt nicht wie Hausmill behandelt werden darf.
Stattdessen soll dieses Produkt zu dem geeigneten
Entsorgungspunkt zum Recyclen von Elektro- und
Elektronikgeraten gebracht werden. Wird das Produkt korrekt
entsorgt, helfen Sie mit, negativen Umwelteinflissen und Gesund-
heitsschaden vorzubeugen, die durch unsachgemaBe Entsorgung
verursacht werden kénnten. Das Recycling von Material wird un-
sere Naturressourcen erhalten. Fiir ndhere Informationen tber das
Recyclen dieses Produkts kontaktieren Sie bitte Ihr lokales Birger-
buro, Ihren Hausmll-Abholservice oder das Geschéft, in dem Sie
dieses Produkt gekauft haben.

3. Wichtige Hinweise — Bitte zuerst lesen

Wir gratulieren Ihnen zum Erwerb eines ESU SwitchPilot Decoders.
Diese Anleitung méchte Ihnen Schritt fir Schritt die Moglichkeiten
des Decoders naher bringen. Daher eine Bitte:

Bitte arbeiten Sie diese Anleitung vor der Inbetriebnahme sorgfal-
tig durch. Obwohl alle SwitchPilot Decoder sehr robust aufgebaut
sind, kénnte ein falscher Anschluss zu einer Zerstrung des Geréats
fuhren. Verzichten Sie im Zweifel auf , teure” Experimente.

o Der SwitchPilot ist ausschlieBlich zum Einsatz mit elektrischen
Modelleisenbahnanlagen vorgesehen. Er darf nur mit den in
dieser Anleitung beschriebenen Komponenten betrieben wer-
den. Eine andere Verwendung als die in dieser Anleitung Be-
schriebene ist nicht zuldssig.

o Alle Anschlussarbeiten dirfen nur bei abgeschalteter Betriebs-
spannung durchgefiihrt werden.

¢ Die Stromquellen mussen so abgesichert sein, dass es im Fal-
le eines Kurzschlusses nicht zum Kabelbrand kommen kann.
Verwenden Sie nur handelstibliche und nach VDE/EN gefertigte
Modellbahntransformatoren.

e Betreiben Sie den SwitchPilot niemals unbeaufsichtigt. Der
SwitchPilot ist kein (Kinder)-Spielzeug.

® Halten Sie sich beim Anschluss der externen Komponenten an
die vorgestellten Prinzipien dieser Anleitung. Der Einsatz anderer
Schaltungen kann zu Beschadigungen des SwitchPilot fihren.

o SwitchPilot ist nicht wasserdicht: Ein Einsatz im AuBenbereich ist
nicht vorgesehen und geschieht auf eigene Gefahr.

e Versuchen Sie nicht, Ihr SwitchPilot Modul zu 6ffnen. Durch un-
sachgemaBe Behandlung kann es zerstort werden.
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4. Wie Thnen dieses Handbuch weiterhilft

Dieses Handbuch ist in mehrere Kapitel gegliedert, die Ihnen
schrittweise zeigen, was wie durchgefihrt wird.
Kapitel 5 gibt Ihnen einen Uberblick tber die Eigenschaften der
einzelnen SwitchPilot Decoder.
In Kapitel 7 wird der Anschluss an lhrer Anlage behandelt.
Falls Sie es wiinschen, kénnen Sie die Werkseinstellungen lhres
SwitchPilot Decoders individuell anpassen. Die Kapitel 7 bis 11
erklaren Ihnen, welche Einstellungen maoglich sind und wie Sie
Einstellungen veréandern kénnen.
Angaben Uber die Technischen Daten in Abschnitt 16 und eine
Liste aller unterstltzten CVs helfen bei Bedarf weiter.
Sofern nichts anderes angegeben, beziehen sich die Angaben
A stets auf alle Mitglieder der SwitchPilot Familie. Sollte ein Decoder
eine bestimmte Funktion nicht untersttitzen, wird dies explizit er-
wahnt. SwitchPilot Decoder kénnen mit Hilfe des LokProgrammers
jederzeit mit neuer Firmware versorgt werden.

5. Einleitung - Die SwitchPilot Familie

5.1. Die Mitglieder der SwitchPilot Familie

ESU SwitchPilot Decoder sind speziell fir den stationdren Einsatz
an lhrer Anlage optimierte Decoder. Egal ob Sie herkdmmliche
Doppelspulenweichen, Lichtsignale, Magnetische Entkuppler,
Gliihbirnchen oder andere stationare Verbraucher schalten moch-
ten oder einem hochmodernen Servoantrieb den Vorzug geben:
Einer der SwitchPilot Decoder wird auch fur Ihren Einsatzzweck
geeignet sein.

SwitchPilot Decoder kénnen wahlweise direkt vom Digitalsystem
oder von einer externen Gleich- oder Wechselspannungsquelle
versorgt werden. Auf separate ,Power-Module” kann dank ein-
gebauter Vollweggleichrichtung und Pufferspeicher verzichtet
werden. Alle SwitchPilot Decoder sind multiprotokollfahig und
konnen sowohl mit Zentralen nach dem Marklin®-Motorola®
System (z.B. 6021, Central Station®) als auch DCC konformen
Zentralen verwendet werden.

SwitchPilot Decoder beherrschen alle gdngigen DCC-Programmier-
modi und kénnen sowohl auf der Hauptstrecke als auch auf dem
Programmiergleis eingestellt werden. Dank RailCom® gelingt auf
der Hauptstrecke auch das Auslesen der Daten. Einige SwitchPilot
Decoder kénnen dartiber hinaus besonders komfortabel durch die
eingebaute, aus drei Tasten und LEDs bestehende Eingabeeinheit
eingestellt werden.

SwitchPilot Decoder werden in einem robusten Gehause geliefert
und zeichnen sich durch ein exzellentes Preis- Leistungsverhéltnis
aus.

5.1.1. Die SwitchPilot Decoder im Uberblick

SwitchPilot V2.0  SwitchPilot Servo V2.0

DCC-Betrieb Ok Ok
Motorola-Betrieb Ok Ok
DCC-Programmierung Ok Ok
4 Doppeltransistorausgange je 1,5A -
2 Servoausgéange Ok -
4 Servoausgange - Ok
Ruickmeldeeingange Ok -
RailCom® Ok Ok
Eingabeeinheit - Ok
Updatefahig Ok Ok

5.1.2. SwitchPilot V2.0

Der SwitchPilot ist ein universell einsetzbarer Decoder fir An-
wender, die vorwiegend Doppelspulenantriebe besitzen, aber die
Servotechnik testen mochten. Daher besitzt der SwitchPilot vier
Ausgange (1 — 4) zum Schalten von bis zu 4 doppelspuligen Ma-
gnetartikeln (z. B. Weichen) oder 8 Verbrauchern wie Entkupp-
lungsgleisen oder Glihbirnchen. Jeder Ausgang kann individuell
auf Dauer- oder Impulsbetrieb mit variabler Impulsdauer oder
auf Blinkbetrieb programmiert werden. Dies ermdglicht den An-
schluss von Glihbirnchen oder LEDs ohne zusatzliche Relais. Ein
.Zoom"-Effekt verhilft zu vorbildgetreu auf- und abblendenden
Signalen.
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Dartber hinaus kénnen bis zu zwei RC-Servoantriebe direkt ange-
schlossen (Ausgénge 5 — 6) und einzeln in der Drehgeschwindig-
keit und Endstellung an die Bedurfnisse angepasst werden. Der
Servoimpuls kann hierbei auf Wunsch bei Erreichen der Endstel-
lung abgeschaltet werden. Weiterhin kann die Stromversorgung
zum Servo unterbrochen werden, um ein ,Brummen” mancher
preiswerter Servos zu verhindern.

Dank eingebautem DCC RailCom® -Sender kann bei Verwen-
dung geeigneter Antriebe die Stellung der Weiche an das System
riickgemeldet werden. Eine ESU ECoS-Zentrale kann dann z.B. die
manuelle Verdnderung der Weichenstellung anzeigen.

Alle Transistor-Ausgénge des SwitchPilot sind gegen Uberlast und
Kurzschluss elektronisch geschuitzt.

5.1.3. SwitchPilot Servo V2.0

Der SwitchPilot Servo ist der Spezialist unter den Funktionsdeco-
dern: Er wurde eigens zur Ansteuerung von bis zu vier RC-Servo-
antrieben (Ausgange 1 —4) entwickelt. Dabei kann der SwitchPilot
Servo diese Antriebe so prézise ansteuern, dass damit neben der
Ansteuerung von Weichen auch jegliche andere, langsame Bewe-
gungsabléaufe gesteuert werden kénnen.

Der SwitchPilot Servo besitzt eine eingebaute Einschaltimpulsun-
terdriickung, um das bei systembedingte , Zucken” der RC-Servos
beim Anlegen der Versorgungsspannung zu eliminieren bzw. zu
vermindern. Weiterhin kann die Stromversorgung zum Servo
unterbrochen werden, um ein ,Brummen” mancher preiswerter
Servos zu verhindern

Der SwitchPilot Servo kann als Besonderheit auch ganz ohne Digi-
talzentrale eingesetzt werden: Hierzu kénnen bis zu 8 Taster zum
direkten Ansteuern der Servostellungen angeschlossen werden.
Dank der aus drei Tastern bestehenden Eingabeeinheit direkt am
Decoder konnen sowohl die Servostellung als auch die Geschwin-
digkeit supereinfach eingestellt werden.

Sie setzen Servoantriebe ein und fragen sich nun, welchem
SwitchPilot Sie den Vorzug geben sollen? Falls Sie mit den Ser-
vos ausschlieBlich Weichen schalten und zudem noch Lichtsignale
schalten maochten, ist ein SwitchPilot empfehlenswert. Machten

@

A
A

Sie jedoch Bahniibergénge oder Lokschuppentore steuern oder
legen Wert auf besonders langsame Bewegungsablaufe, sollten
Sie zum SwitchPilot Servo greifen.

5.1.4. SwitchPilot Extension

Zum Schalten motorischer Weichenantriebe oder zur Herzsttick-
polarisierung bendtigen Sie Relais, die potentialfrei schalten kon-
nen. Hierzu kann jeder SwitchPilot mit einem SwitchPilot Extensi-
on Modul ergénzt werden, welches seitlich angesteckt wird und
von diesem versorgt wird.

Jedes SwitchPilot Extension Modul besitzt 4 mal 2 Relaisausgénge,
die parallel zu den entsprechenden Ausgéngen des SwitchPilot ge-
schaltet werden. Dies entspricht dem bekannten k84-Antrieb.

5.2. Eigenschaften

5.2.1. Betriebsarten

Alle SwitchPilot Decoder sind multiprotokollfahig und kénnen so-
wohl mit Zentralen nach dem Marklin®-Motorola® System (z.B.
6021, Central Station®) als auch DCC konformen Zentralen ver-
wendet werden. Hierbei missen SwitchPilot Decoder normgemaf
mit Magnetartikeladressen angesprochen werden.

Ein Betrieb mit der Lokmaus 2 ist daher nicht moglich: Die Lok-
maus2 sendet keine DCC Magnetartikelbefehle.

SwitchPilot

Der SwitchPilot besitzt einen Betriebsartenschalter, mit dem Sie
ganz einfach die gewtinschte Betriebsart direkt einstellen. In den
meisten Standardanwendungen ist eine ,,Programmierung” daher
nicht nétig.

Der Betriebsartenschalter wirkt nur auf die vier Doppeltransisto-
rausgange 1 bis 4. Die Servoausgange werden hiervon nicht be-
einflusst.

Der Betriebsartenschalter ist nur fir die Verwendung unter Moto-
rola® Zentralen gedacht, um eine maximale Kompatibilitt zu den
Marklin® Decodern herzustellen. Wenn der SwitchPilot mit dem
DCC-Protokoll angesprochen wird, muss der Betriebsartenschalter
auf der Mittelstellung (Werkseinstellung) verbleiben.
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5.2.1.1. k83 Modus
SwitchPilot

Stellen Sie den Schiebeschalter auf k83, so werden die Ausgénge
1 bis 4 auf Impulsbetrieb umgestellt, unabhangig von den pro-
grammierten Eigenschaften. Der SwitchPilot verhalt sich exakt wie
ein Marklin® k83. Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie Wei-
chen mit herkommlichen Doppelspulenantrieben einsetzen.

5.2.1.2. k84 Modus
SwitchPilot

Im k84-Modus werden die Ausgange 1 bis 4 unabhangig von den
softwareseitigen Einstellungen auf Dauerausgang umgeschaltet.
Der SwitchPilot verhalt sich dann logisch wie ein Marklin® k84.
Verwenden Sie diesen Modus, wenn Sie Verbraucher wie LEDs
oder Gluhlampen schalten mochten und keine weiteren, spezifi-
schen Programmierungen vornehmen mochten.

Alle Verbraucher werden vom SwitchPilot versorgt. Es darf keine
externe Spannung angeschlossen werden.

5.2.1.3. Benutzer Modus
SwitchPilot

Mit der mittleren Stellung des Betriebsartenschalters wéhlen Sie
den Benutzermodus. Nur dann befolgen die Ausgange 1 — 4 die
softwareseitig moglichen Einstellungen. Dieser Modus ist der kor-
rekte, wenn der SwitchPilot unter DCC betrieben werden soll. k83
und k84-Modus sind nur fir Motorola®-Zentralen gedacht.

5.2.2. Transistorausgange
SwitchPilot
Der SwitchPilot beinhaltet insgesamt acht Transistorausgange,

welche in den vier Doppelgruppen 1 bis 4 gruppiert sind. Jede
Gruppe beinhaltet zwei Ausgange, Out A und Out B.

Die Transistorausgange kénnen als Dauer-, Impuls-, Bistabiler Im-
pulsausgang oder Wechselblinker konfiguriert werden.

A

Impulsausgang:

Ist fir den Ausgang der Impulsbetrieb eingestellt, so wird der Aus-
gang eingeschaltet (aktiviert), sobald ein Schaltbefehl empfangen
wird. Gleichzeitig lauft eine Stoppuhr an: Die Einschaltzeit (die Im-
pulsdauer) wird durch einen einprogrammierten Wert bestimmt.
Der Ausgang kann nicht langer (oder kiirzer) aktiv sein als dieser
Wert. Wird nun die Taste losgelassen, bevor die Impulszeit erreicht
wurde, so bleibt der Ausgang so lange aktiv, bis die voreingestellte
Zeit erreicht wurde. Wird die Taste langer gedrtickt als die Impuls-
zeit, so wird der Ausgang ausgeschaltet, obwohl die Taste weiter-
hin gedriickt wird.

Durch die Begrenzung der Impulszeit wird ein Durchbrennen von
Magnetartikeln verhindert.

Die Impulsdauer kann auf Wunsch so eingestellt werden, dass die
Ausgédnge so lange aktiv sind, wie die entsprechende Taste am
Bedienpult gedriickt wird. Diese Betriebsart ist kompatibel mit
Marklin® k83 Decodern.

Bistabiler Dauerausgang:

Hierbei wird beim Driicken der entsprechenden Taste am Bedien-
pult (z.B. ,rot” bei Marklin® Zentralen oder ,+" bei Lenz Digital
Plus®) der erste Ausgang Out A eingeschaltet. Er bleibt so lange
aktiv, bis durch Driicken der zugeordneten Taste der Ausgang Out
B des gleichen Ausgangs aktiviert bleibt. Out A und Out B verhal-
ten sich wie ein Wechselschalter.

Diese Betriebsart entspricht logisch dem Marklin® k84 Decoder.
Von jedem Ausgang ist entweder Out A ODER Out B aktiv. Es kon-
nen nicht beide gleichzeitig eingeschaltet werden.
Wechselblinker:

In dieser Betriebsart werden die Klemmen Out A und Out B eines
Ausgangs abwechselnd geschaltet. Hiermit lassen sich hervorra-
gend Andreaskreuze an Bahnubergangen beleuchten.

Die Einschaltdauer kann wie die Impulsdauer im Impulsbetrieb
bestimmt werden.

Je nach Impulsdauer oder im Dauerbetrieb kann es vorkommen,
dass mehrere Ausgange gleichzeitig aktiv sind. Sie durfen mit den
angeschlossenen Verbrauchern die Gesamtbelastbarkeit des De-
coders von 3,0A nicht tiberschreiten.
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5.2.3. Servoausgange
SwitchPilot SwitchPilot Servo

An beide SwitchPilot Decoder kénnen RC-Servoantriebe direkt an-
geschlossen werden. Servoantriebe sind im Gegensatz zu Getrie-
bemotoren intelligente Stellglieder mit integrierter Intelligenz, die
selbststandig die gewiinschte Servoposition anfahren und auch
halten konnen. Dabei setzen sie eine unterschiedliche Kraft und
Winkelgeschwindigkeit ein. Wird gegen den Hebel eine Kraft aus-
geulibt, so steuert der Servo mit aller Kraft dagegen, stets bemuiht
den Winkel den er haben soll zu halten.

Die Sollposition wird tber eine Impulsleitung (bei Graupner® Ser-
vos orange, ansonsten weiB) vorgegeben. Eine permanente Span-
nungsversorgung (4,8V — 6V) vervollstandigt das Interface.

Auf der Impulsleitung erwartet der Servo im Abstand von 20 —
25ms einen positiven Impuls mit einer Ldnge zwischen 1,0mS und
2,0mS. Die Lange des Impulses ist hierbei direkt proportional zur
gewdlnschten Sollstellung.

Servos gibt es in unterschiedlichen Ausfiihrungen und BaugréBen.
Sie unterscheiden sich dabei auch in der Gertiebeuntersetzung
und im Stellweg. So gibt es z.B. Servos zur Segelverstellung, die
mehrere Umdrehungen machen. Leider sind auf dem Markt un-
terschiedliche Servos erhdltlich, die sich nicht alle gleichermaBen
fur den Einsatz in der Modellbahn eignen. Empfangt der Servo
kein Signal, bekommt der Motor keine Spannung, also folgt er
den mechanischen Kraften am Hebel.

Servos gibt es in unterschiedlichen Ausfuihrungen und BaugroBen.
Sie unterscheiden sich dabei auch in der Gertiebeuntersetzung
und im Stellweg. So gibt es z.B. Servos zur Segelverstellung, die
mehrere Umdrehungen machen.

Versuchen Sie niemals, den Drehhebel eines Servos per Hand
zu drehen. Das Getriebe des Servos kénnte dadurch zerstort
werden!

5.2.3.1. Analogservos

Bei einem klassischen Servo bekommt der Motor nur dann eine
Spannung, wenn ein Impulssignal anliegt. Ohne Signal folgt er
den mechanischen Kraften am Hebel.

Falls diese Servos in Ruhelage ,brummen”, kann man durch Ab-
schalten des Impulses fur Ruhe sorgen. Allerdings kann es sein,
dass die Servos ,zucken”, wenn der Impuls wieder eingeschaltet
wird.

5.2.3.2. Digitalservos

Beim Digitalservo sorgt ein Microcontroller im inneren des Servos
dafur, dass der Motor auch dann nachgeregelt wird, wenn kein
Impuls von auBen anliegt. Diese Servos neigen im Ruhezustand
ebenfalls zum ,Brummen”, weil die duBeren Stellkrafte durch
den Motor kompensiert werden sollen. Ein Digitalservo kommt
nur dann zur Ruhe, wenn von auBen die Spannung unterbrochen
wird. Nachteilig bei diesem Verfahren ist jedoch, dass beim Wie-
deranlegen der Spannung das Servo unkontrolliert zucken kann.

5.2.3.3. ESU Servoantriebe

ESU bietet mit den Servoantrieben (51804/51805 mit Kunststoff-
getriebe, 51805 mit Metallgetriebe) besonders kleine, speziell
fur den Einsatz in Modellbahnen optimierte Antriebe an. Beide
sind mit einem Microcontroller ausgestattet, dessen spezielle Pro-
grammierung ein Brummen in der Endlage zuverlassig verhindert.
Zudem liefern wird der Antrieb mit allem fir die Weichensteu-
erung notigen Zubehor geliefert und erspart lhnen die Lauferei
nach Kleinteilen.

5.2.4. Relaisausgénge
SwitchPilot Extension

Die mit 1 bis 4 bezeichneten Ausgange bieten jeweils einen Relais-
ausgang A und B an, die gemeinsam geschaltet werden (2xUM,
bistabil). Jeder Relaisausgang korrespondiert mit dem entspre-
chenden Transistorausgang des SwitchPilot bzw. Servoausgang
des SwitchPilot Servo: Wenn der Ausgang Out A des Ausgangs
am SwitchPilot aktiv (bzw. die Servostellung ,A" erreicht) ist, so
sind jeweils die Klemmen I und COM des Relaisausgangs geschal-
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tet. Ist am SwitchPilot der Ausgang Out B aktiv (bzw. die Servopo-
sition ,B" erreicht), sind die Klemmen Il und COM verbunden.

5.2.5. Riickmeldeeingénge
SwitchPilot

Der SwitchPilot kann die tatsachliche Weichenstellung tber Rail-
Com® an die Digitalzentrale zurtickmelden. Hierzu muss allerdings
die Weiche uber entsprechende Riickmeldekontakte verfiigen, die
an die Rickmeldeeingange FB A bzw. FB B angeklemmt werden
mussen. Abbildung 8 beschreibt den Anschluss genauer.

5.2.6. Schalttastereingédnge
SwitchPilot Servo

Der SwitchPilot Servo kann auch ganz ohne Digitalsystem betrie-
ben werden. Die Stellung der Servos 1 —4 wird hierbei direkt Gber
externe Schalttaster vorgegeben. Dies kénnen z.B. Kippschalter
oder die bekannten Weichentaster sein. Die Verschaltung und
Funktion wird in Abschnitt 13 naher erlautert.

6. Anschluss an das Digitalsystem

Wir empfehlen lhnen, Ihren SwitchPilot Decoder zunéchst kom-
plett einzustellen und dann erst in die Anlage einzubauen.

6.1. Anschlusselemente des SwitchPilot

Abb. 1 rechts zeigt den SwitchPilot mit SwitchPilot Extension.

a) An die mit 1 bis 4 beschrifteten Anschlussklemmen fur die

(Transistor)ausgange 1 bis 4 werden Weichen, Signale, Ent-

kuppler und ahnliche Verbraucher angeschlossen. Die jewei-

ligen Klemmen FBA und FBB werden zur Rickmeldung der

Weichenstellung von der Weiche an den SwitchPilot benétigt.

Dieser Stiftleistenblock dient zum Anschluss zweier RC-Servo-

antriebe (z.B. ESU, Graupner®, Futaba®) und bildet die Aus-

gange 5 und 6 des SwitchPilot.

¢) An die Klemmen Pw A und Pw B wird die Spannungsversor-
gung des SwitchPilot und aller daran angeschlossenen Ver-
braucher angeschlossen. Sie kénnen hierzu ein stabilisiertes
Netzteil ( z.B. ESU Art.-Nr.: 50091) verwenden oder direkt den

b
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Abbildung 1: SwitchPilot mit montierter SwitchPilot Extension
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Digitalstrom von den Schienen benutzen.

Mit den Klemmen Trk A und Trk B wird der SwitchPilot mit
dem Schienenausgang der Digitalzentrale (bzw. Boosteraus-
gang) verbunden, von welcher er seine Befehle erhélt.

Mit dem Betriebsartenschalter wahlen Sie zwischen den mog-
lichen Betriebsarten k83, Benutzermodus und k84-Modus (vgl.
Abschnitt 5.2.1).

f) Die Leuchtdiode dient gemeinsam mit dem

Programmiertaster zum Einstellen der Digitaladresse des
SwitchPiloten. Dieser Vorgang wird in Abschnitt 8 beschrie-
ben.

Erweiterungsbuchse / Stecker: Hier werden SwitchPilot und
SwitchPilot Extension zusammengesteckt.

Decodermasse (optional, wo vorgesehen). Wird fir das Auslo-
sen der Weichen ohne Digitalzentrale benotigt.

6.2. Anschlusselemente der SwitchPilot Extension
Abbildung 1 links zeigt das SwitchPilot Extension Modul.
i) Die mit 1 bis 4 bezeichneten Ausgénge bieten jeweils einen
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Relaisausgang A und B an, die gemeinsam geschaltet werden.
Jeder Relaisausgang korrespondiert mit dem entsprechenden
Ausgang des SwitchPilots: Wenn der Ausgang Out A des Aus-
gangs am SwitchPilot aktiv ist, so sind jeweils die Klemmen
I und COM des Relaisausgangs geschaltet. Ist am SwitchPilot
der Ausgang Out B aktiv, sind die Klemmen Il und COM ver-
bunden. Die Relais-Ausgange verhalten sich hierbei stets wie
Dauerausgénge.

j) Klemme mit Masseversorgung und U+ Versorgung (gleichge-
richtete Versorgungsspannung) zur Versorgung von Gleich-
stromweichenmotoren.

6.3. Anschlusselemente des SwitchPilot Servo

Abbildung 2 zeigt den SwitchPilot Servo zusammen mit dem opti-

onalen SwitchPilot Extension Modul.

¢) An die Klemmen Pw A und Pw B wird die Spannungsversor-
gung des SwitchPilot Servo und aller daran angeschlossenen
Verbraucher angeschlossen. Sie konnen hierzu Gleich- oder
Wechselspannungtrafos verwenden oder direkt den Digital-

B B 1234
Value— —PROG—

O B

G258

n)

Abbildung 2: SwitchPilot Servo mit montierter SwitchPilot Extension
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strom von den Schienen benutzen.

Mit den Schraubklemmen Trk A und Trk B wird der SwitchPilot

Servo mit dem Leistungsausgang (Booster) der Digitalzentrale

verbunden, von welcher er seine Befehle erhélt.

f) Die Leuchtdiode dient gemeinsam mit dem

Programmiertaster zum Einstellen der Digitaladresse des Switch-

Pilot Servo. Dieser Vorgang wird in Abschnitt 8 beschrieben. Zu-

satzlich konnen mithilfe des Programmiertasters bzw. der

Eingabeeinheit mit ,+“ und -, Taster sowie Monitor-LEDs )

direkt die Servoendstellungen ,A” und ,B” sowie die Drehge-

schwindigkeit eingestellt werden.

I)  Monitor-LEDs. Sind wéhrend der Einstellung der Servoendstel-
lung sowie Drehgeschwindigkeit tber die Eingabeeinheit aktiv
und zeigen an, welcher Servo gerade bearbeitet wird. Nahere
Informationen zum Programmieren mit der Eingabeeinheit fin-
den Sie in Abschnitt 10.4.

m) Dieser Stiftleistenblock dient zum Anschluss von bis zu 8 ex-
ternen Schalttastern, um die Servopositionen direkt ohne
Digitalzentrale vorgeben zu kénnen. Kapitel 12 gibt néhere
Auskunft.

n) Dieser Stiftleistenblock dient zum Anschluss von vier RC-Servo-
antrieben (z.B. ESU, Graupner®, Futaba® 0.4.) und bildet die
Ausgédnge 1 — 4 des SwitchPilot Servo.

h) Erweiterungsbuchse / Stecker: Hier werden SwitchPilot Servo
und SwitchPilot Extension zusammengesteckt.
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6.4. Spannungsversorgung aus Digitalsystem

Fur kleinere Anlagen mit wenigen gleichzeitig geschalteten Ver-
brauchern kann die Versorgung des SwitchPilots und daran ange-
schlossener Verbraucher direkt von der Digitalzentrale erfolgen.
Die Klemmen Pw A und Pw B werden hierbei parallel zu den
Klemmen Trk A und Trk B geschaltet.

Abhéngig von den verwendeten Magnetartikeln kann es sein,
dass Ihre Digitalzentrale nicht gentigend Spannung fur einen si-
cheren Betrieb der Antriebe liefert. In einem solchen Fall muss der
SwitchPilot von einem externen Netzteil versorgt werden, der eine
fur diese Magnetartikel ausreichende Spannung liefern kann (vgl.
Abschnitt 6.5.)

®

Zum Gleisausgang des
Digitalsystems
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Abbildung 3: SwitchPilot versorgt aus Digitalsystem

Wenn die Magnetartikel (z.B. Méarklin K-Gleis- oder PECO-Antrie-
be) nicht oder nur sehr kraftlos schalten, sollten Sie eine externe
Spannungsversorgung erwagen.

6.5 Getrennte Spannungsversorgung

Fur gréBere Anlagen mit vielen gleichzeitig Aktiven, durch SwitchPilot
Decoder versorgten Verbrauchern empfehlen wir die Benutzung einer
getrennten Stromversorgung, da hier die nétige Energie nicht vom
Gleis entnommen und somit der Boosterausgang entlastet wird.

Zum Gleisausgang des €
Digitalsystems

7 Zum
Netzteil

©

ka3 | Lksa  [=[<]2]
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B |

Abbildung 4: SwitchPilot mit seperater Versorgung
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Verwenden Sie nur handelstbliche Netzteil, und beachten Sie die
in Abschnitt 16 angegebenen Maximalspannungen, um Bescha-
digungen zu vermeiden.

Diese Anschlussart kann nicht zum Programmieren am Program-
miergleis verwendet werden. Vgl. Abschnitt 7.2.2.1

6.6. Anschluss der SwitchPilot Extension

Das SwitchPilot Extension Modul wird seitlich links an den Switch-
Pilot bzw. SwitchPilot Servo angedockt; hierzu die beiden Module
mit den 8-poligen Steckern gegeneinander drticken, bis die Rast-
nasen der Stecker einrasten.

Vergleichen Sie hierzu bitte Abbildung 1 bzw. Abbildung 2

Die interne Logik und die Relaisspulen des SwitchPilot Extension
Moduls werden vom SwitchPilot (Servo) mitversorgt.

6.7. Verdrahtung der Transistor-Ausgange
SwitchPilot

6.7.1. Anschluss doppelspuliger Weichenantriebe

Es lassen sich alle handelstblichen Doppelspulen Weichenantriebe

der bekannten Hersteller mit dem SwitchPilot verwenden. Abbil-

dung 5 zeigt den Anschluss an Ausgang 1:

a) Der gemeinsame Anschluss der beiden Spulen wird mit der
Klemme C verbunden.

b) Das Kabel der ersten Antriebsspule wird mit Klemme Out A
verbunden.

c) Das Kabel der zweiten Antriebsspule wird mit Klemme Out B
verbunden.

Ausl6sung auch durch
Taster moglich.
(Masseflache nicht bei I
allen Ausgefiihrungen
vorhanden)
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Abbildung 5: Anschluss an Transistorausgange 1-4
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Entspricht die Schaltstellung nach Betatigen der Weiche an lhrem
Bedienpult nicht ihren Winschen (sind also Abzweig- und Gera-
deausstellung vertauscht), so tauschen Sie bitte einfach die Kabel
an den beiden Klemmen Out A und Out B.

Auch PECO-Weichenantriebe kdnnen mit dem SwitchPilot benutzt
werden. Allerdings ist deren Stromverbrauch so hoch, dass Sie den
Uberstromschutz des SwitchPiloten fiur diese Antriebe anpassen
mussen. Beachten Sie hierzu Abschnitt 9.3.

Wie in Abbildung 5 gezeigt, kénnen die Doppelspulenweichen
auch ohne Digitalbefehl direkt durch zwei optionale Taster ge-
schaltet werden. Die hierzu nétige Masseflache ist jedoch nicht
bei allen SwitchPilot-Ausfiihrungen vorhanden.

6.7.2. Anschluss von Lichtsignalen mit Gliihbirnchen oder LEDs
Wenn Sie Lichtsignale mit Glihbirnchen oder Leuchtdioden ver-
wenden, so mussen Sie den entsprechenden Ausgang auf Dau-
erbetrieb umstellen.

Verwenden Sie ein Lichtsignal mit Glihbirnchen, wie in Abbil-
dung 5 am Ausgang 2 dargestellt, konnen Sie das Signal direkt
verwenden.

Kommen dagegen Signale mit LEDs zum Einsatz, muss zwingend
ein Vorwiderstand zur Strombegrenzung eingesetzt werden. Dies
wird in Abbildung 5, Ausgang 4 dargestellt.

Priifen Sie, ob in Ihr Signal ein Vorwiderstand eingebaut ist. Ein
Betrieb ohne Vorwiderstand fthrt zur Zerstérung der LEDs!

Falls nicht eingebaut, mussen Sie einen externen Widerstand ,R”
zwischenschalten. Dieser sollte einen Wert zwischen 1 kOhm und
2,2 kOhm aufweisen, je nach Versorgungsspannung und der ge-
winschten Helligkeit.

Die Klemme C jedes Ausgangs fuhrt positives Potential. Daher
muss die Kathode der LEDs mit den Klemmen Out A bzw. Out B
verbunden werden.

6.7.3. Anschluss eines motorischen Weichenantriebs
SwitchPilot Extension

Der SwitchPilot kann mit Hilfe des SwitchPilot Extension Moduls

A

7 EXtension
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6: Mot ick ieb mit SwitchPilot Extension

auch motorische Weichenantriebe ansteuern. Bei diesen Antrie-
ben andert eine Umpolung der Betriebsspannung des Elektro-
motors die Drehrichtung des Motors womit die Weiche oder das
Signal aus der einen Lage in die andere gebracht wird.
Verwenden Sie nur Weichenantriebe mit Endabschaltung, um ein
Durchbrennen des Motors zu verhindern. Die Relaisausgange des
SwitchPilot Extension Moduls schalten stets die Spannung zum
Verbraucher durch.

Ein Motorischer Weichenantrieb wird wie in Abb. 6 angeschlossen
und verdrahtet. Dieser wird durch den SwitchPilot mitversorgt.
Bitte beachten Sie die in der Anleitung lhres Antriebs angegebe-
nen Maximalwerte fir die Versorgungsspannung.

Abbildung 7: Servo-Anschluss
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6.8. Servoanschluss

SwitchPilot SwitchPilot Servo

Es kénnen alle handelstblichen RC-Modellbauservos mit dreipo-
ligem Anschluss und positivem Impuls verwendet werden. Der
SwitchPilot (Servo) versorgt diese mit 5V. Abbildung 7 auf der vo-
rigen Seite zeigt den generellen Anschluss.

Stecken Sie das Anschlusskabel des Servos einfach in die entspre-
chende Buchse des SwitchPilot (Servo). Der Impulsausgang ist nor-
malerweise das weiBe bzw. orange Kabel.

Beachten Sie die Anschlusszeichnung auf dem Gehduse des
SwitchPilot bzw. SwitchPilot Servo. Ein falscher Anschluss kann
Servo oder SwitchPilot zerstoren!

Die Servoausgange konnen individuell konfiguriert werden, siehe
Abschnitt 10.

6.9. Anschluss der Riickmeldekontakte
SwitchPilot

Der SwitchPilot kann die tatsachliche Weichenstellung tber Rail-
Com® an die Digitalzentrale zurtickmelden. Hierzu muss aller-
dings die Weiche Uber entsprechende Riickmeldekontakte verfu-
gen. Abbildung 8 verdeutlicht die Situation:

a) Anschluss eines endabgeschalteten Weichenantriebs. Verbin-
den Sie die Klemmen Out A mit der Klemme FB A sowie

Out B mit FB B.

b) Anschluss an Antriebe mit separaten Rlckmeldekontakten:
Hier verbinden Sie die beiden Ruckmeldekontakte jeweils mit den
Klemmen FB A bzw. FB B, und den gemeinsamen Pol der Riick-
melder mit der Klemme C.

Es hangt von lhrer Digitalzentrale ab, ob und wie Sie die Rick-
meldeinformationen anzeigen lassen konnen. Die ESU ECoS®-
Zentrale kann ab Softwarestand 1.1.0. den Zustand der Weichen
auf dem Weichenpanel anzeigen.

Beachten Sie bitte die weiteren Hinweise in Kapitel 11 zur Wei-
chenrtickmeldung via RailCom®.

Servo
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Abbildung 8: Anschluss der Weichenriickmeldungen
Extension e

Abbildung 9: Herzstiickpolarisation mit SwitchPilot Extension

6.10. Weichen-Herzstiickpolarisation
SwitchPilot Extension

Mit Hilfe der Relais-Ausgénge der SwitchPilot Extension kénnen
auch Weichen-Herzstiicke polarisiert werden (vgl. Abb. 9).

Wenn Sie die Weiche mit einem Servo steuern ist es meist notig
den Schaltzeitpunkt des Relais so zu wahlen, dass das Relais erst
schaltet, wenn sich der Servo in der Mitte zwischen der Stellung
LA” und ,,B” befindet. Auf diese Weise werden Kurzschliisse ver-
hindert. Abschnitt 13 gibt Auskunft.
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7. Decodereinstellungen (Programmieren)

Kapitel 7 widmet sich der Veranderung der Einstellungen des
SwitchPilot Decoders. Sofern Sie mit der Handhabung von CVs
nicht vertraut sind, nehmen Sie sich bitte Zeit, die mitunter doch
recht komplexen Erlauterungen durchzulesen.

Nach einer Einfihrung in die Welt der Einstellparameter in Ab-
schnitt 7.1 wird in Abschnitt 7.2 erklart, wie Sie die Einstellpara-
meter mit den verschiedenen DCC -Zentralen verandern kénnen.
Die Kapitel Abschnitt 8 bis 11erlautern, welche Parameter das Ver-
halten des SwitchPilot Decoders wie beeinflussen.

7.1. Verénderbare Decodereigenschaften

Einige Leistungsmerkmale eines SwitchPilot Decoders wie etwa
die Anzahl der Funktionsausgange oder die maximale Strombe-
lastbarkeit sind durch die Hardware physikalisch fest vorgegeben
und nicht veranderbar. Dennoch gibt es viele Moglichkeiten das
Verhalten des SwitchPilot Decoders durch Verandern softwaresei-
tiger Eigenschaften zu beeinflussen.

Fur jede dieser veranderbaren Eigenschaften gibt es innerhalb des
Decoders einen oder mehrere Speicherplatze, in denen Zahlen-
oder Buchstabenwerte abgelegt werden kénnen. Sie kénnen sich
die einzelnen Speicherpléatze wie , Karteikarten” vorstellen, die in
einem groBen Karteikasten aufbewahrt werden: Damit die einzel-
nen Karteikarten wieder gefunden werden kénnen, haben diese
eine Nummer oder Beschriftung mit der Eigenschaft der Karte,
etwa ,Lokadresse” oder ,Héchstgeschwindigkeit”.

Wenn Sie sich nun weiter vorstellen, dass diese Karteikarten mit
einem Bleistift beschrieben werden kénnen; Anderungen sind
also durch , wegradieren und neu beschreiben” jederzeit méglich.
Nicht alle ,Karten” kénnen beschrieben werden: Einige Informati-
onen wie die Herstellerkennung ftr ESU sind fest kodiert.

Der Inhalt der Speicherplétze kann also von Ihnen bestimmt wer-
den und wird vom Decoder wahrend des Betriebs gelesen und
berticksichtigt. Uber eine Prozedur, die als , Programmieren” be-
kannt ist, konnen Sie diese Speicherplatze mit den gewdnschten
Werten beftllen.

7.1.1. Configuration Variables (CV)

Alle SwitchPilot Decoder folgen dem in den USA entstandenen
CV-Konzept. Der Name CV (, Configuration Variable”) leitet sich
aus der Tatsache ab, dass die oben beschriebenen Speicherzellen
nicht nur variabel sind, sondern auch das Verhalten des Decoders
konfigurieren.

7.1.1.1. Normung in der NMRA

Die NMRA (Amerikas Vereinigung von Modellbahnern) hat fest-
gelegt, durch welche CVs welche Eigenschaft eines Decoders be-
stimmt wird. Die DCC Norm bezeichnet die CVs mit Nummern
fest, wobei die wichtigsten verbindlich vorgegeben sind. Hier-
durch wird der Umgang mit CVs fur den Anwender vereinfacht,
da Decoder unterschiedlichster Hersteller dieser Normung folgen
und der erlernte Umgang mit CVs tberall gleich angewendet wer-
den kann.

Im DCC CV-Konzept kdnnen Zahlenwerte von 0 bis 255 in die CVs
geschrieben werden. Jede CV tragt genau eine Zahl.

Waéhrend die Position (CV-Nummer) vorgegeben wurde, kann der
Wertebereich durchaus abweichen. Nicht alle CVs missen Werte
von 0 bis 255 akzeptieren. In der Liste der CVs in Kapitel 16 sind
die furr SwitchPilot Decoder erlaubten Werte dargestellt.

7.1.1.2. Bits und Bytes

Die meisten CVs enthalten direkte Zahlenwerte: CV 8 beispiels-
weise beinhaltet die Herstellererkennung. Diese kann zwischen
1 - 255 liegen. Andere CVs sind eher als Sammelstelle unter-
schiedlicher , Schalter” zu verstehen, die verschiedene Funktionen
gemeinsam verwalten (meistens Ein- oder Ausschalten): Gute Bei-
spiele dafr sind die CVs 28 und 29: Fir solche CVs muss der fur
die CV vorgesehene Wert selbst berechnet werden. Dieser hangt
von den gewinschten Einstellungen ab:

Sehen Sie sich in der Tabelle in Kapitel 17 die Erklarungen fur CV34
an: Entscheiden Sie zunéchst, welche der Optionen eingeschaltet
oder ausgeschaltet werden sollen. In der Spalte Wert stehen fur
jede Option zwei Zahlen. Wenn die Option ausgeschaltet ist, be-
tragt der jeweilige Wert 0, ansonsten eine Zahl zwischen 1 und 8.
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Addieren Sie alle Zahlenwerte fur die jeweilige Option, so erhalten
Sie den Wert, der in die CV geschrieben werden soll.

Beispiel:

Angenommen, Sie mochten die ,,Zoom* Funktion des SwitchPilot
an Ausgang 1 und 3 aktiv schalten.

Daher setzen Sie die CV 34 auf den Wert 5(1+0+4+0=5).

7.2. Programmieren mit DCC-Systemen

SwitchPilot Decoder kennen alle Programmiermethoden der
NMRA, also neben den Programmiergleismodi (Direct Mode, Re-
gister Mode, Page Mode) auch die Hauptgleisprogrammierung
(,POM", Programming on Main).

Mit der Hauptgleisprogrammierung kénnen Sie komfortabel Ihren
Decoder programmieren, ohne Ihre Lok von der Anlage nehmen
zu mussen. Hierzu muss die Zentrale den Decoder gezielt unter
Benutzung der Decoderadresse ansprechen, etwa: ,Decoder
Nummer 10, schreibe in CV3 den Wert 11”. Die Decoderadresse
muss also bekannt sein. Ein Auslesen von CV-Werten ist hier leider
nicht moglich.

Ein Auslesen von CVs auf dem Hauptgleis ist mit RailCom® mog-
lich. Néheres in Kapitel 11.

Auf dem Programmiergleis kénnen Sie — ein geeignetes DCC-
System vorausgesetzt — die CV-Werte auch auslesen und kontrol-
lieren. Weiterhin kénnen Sie Decoder auf dem Programmiergleis
ohne Kenntnis der Decoderadresse umprogrammieren, da die
Zentrale hier Befehle wie , Schreibe in CV3 den Wert 11" sendet.
Jeder Decoder, der diesen Befehl empfangt, wird ihn auch aus-
fuhren.

ESU zahlt wie in der DCC Norm festgelegt die Bits von 0 bis 7,
wahrend einige Hersteller (z.B. Lenz) die Bits von 1 bis 8 zahlt.
Bitte beachten Sie dies beim Programmieren unserer Decoder mit
derartigen Systemen.

7.2.1. Programmierung am Hauptgleis

Der SwitchPilot kann bei der Programmierung an Ihrer Anlage ver-
baut bleiben. Damit die Hauptgleisprogrammierung klappt, muss
Ihr Digitalsystem ,, Programming on the Main (POM)" auch fur Ma-

gnetartikel (Accessory decoders) beherrschen. AuBerdem mussen
Sie die Decoderadresse Ihres SwitchPilot Decoders kennen.

Lesen Sie hierzu unbedingt Kapitel 8 aufmerksam durch, damit
Ihnen der Unterschied zwischen Weichennummer und Decoder-
adresse klar wird.

ECoS-Besitzer mit Firmware ab 1.1.0. kénnen dank eingebauter
RailCom® Technologie den SwitchPilot auch im eingebauten Zu-
stand direkt programmieren und auslesen. Naheres in Kapitel 11.

7.2.2. Programmierung am Programmiergleis

Zur Programmierung der Eigenschaften der Decoderausgénge
muss der SwitchPilot am Programmiergleisausgang lhres Digital-
systems programmiert werden. ZweckméaBigerweise erfolgt dies
vor dem endgltigen Einbau auf der Anlage.

7.2.2.1. Anschluss ans Programmiergleis
SwitchPilot

SchlieBen Sie den SwitchPilot zur Programmierung wie in Abb. 10
gezeigt an ihr Digitalsystem an. Die Stromversorgung muss durch
die Digitalzentrale erfolgen, keine externe Versorgung!

Der SwitchPilot beherrscht alle relevanten DCC Programmiermodi.
Er sollte im DCC Direct Mode programmiert werden. Zum Einle-
sen der CVs mussen Sie am Ausgang 1 Out A einen Verbraucher
anschlieBen, der mehr als 60 mA Strom zieht, z.B. ein groBeres
Gluhbirnchen oder einen 100 - 180 Ohm / 1W Widerstand.

SwitchPilot Servo

SchlieBen Sie den SwitchPilot Servo zur Programmierung wie in
Abb. 11 gezeigt an ihr Digitalsystem an. Die Stromversorgung muss
durch die Digitalzentrale erfolgen, keine externe Versorgung!

Der SwitchPilot Servo beherrscht alle relevanten DCC Program-
miermodi. Er sollte im DCC Direct Mode programmiert werden.
Ein Lastwiderstand mit 180 Ohm ist bereits eingebaut.

Das Auslesen der CVs sollte mit allen DCC-konformen Zentralen
funktionieren und wurde mit ESU ECoS, Bachmann Dynamis Pro-
Box, Uhlenbrock Intellibox und Lenz Digital Plus V3 getestet.

Digitrax-Zentralen liefern leider zu wenig Spannung am Program-
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mierausgang; ZIMO Gerate melden z. T. einen Uberstrom. Benut-
zen Sie deshalb die Hauptgleisprogrammierung 7.2.1.

7.3. Programmieren mit Marklin® Zentralen

Eine direkte Programmiermdglichkeit mit einer Marklin® Zent-
rale (z.B. 6021, Mobile Station®, Central Station® ist aufgrund
des fehlenden DCC-Formats nicht moglich. Dennoch kénnen die
wichtigsten Eigenschaften verandert werden:

SwitchPilot

Die gewiinschten Weichennummern kénnen direkt mittels Taster
vorgegeben werden. Kapitel 8.4. gibt Auskunft. Mittels des Be-
triebsartenschalters kann direkt der k83 bzw. k84 Modus gewahlt
werden (siehe Abschnitt 5.2.1)

SwitchPilot Servo

Die gewiinschten Weichennummern kénnen direkt mittels Taster
vorgegeben werden. Kapitel 8.4. gibt Auskunft.

Die Endstellungen und Geschwindigkeiten aller Servos kénnen
direkt mit Hilfe der Eingabeeinheit verandert werden. Siehe Ab-
schnitt 10.4.
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Abbildung 11: SwitchPilot Servo Anschluss ans Programmiergleis

Fur alle anderen Optionen empfehlen wir die Verwendung des
ESU LokProgrammers.

7.4. Programmieren mit dem ESU LokProgrammer

Besitzer eines ESU-LokProgrammers kénnen die SwitchPilot De-
coder besonders komfortabel programmieren. Benutzen Sie bitte
stets die neueste PC-Software. Diese kann von unserer Internetsei-
te stets kostenlos herunter geladen werden. Der LokProgrammer
sorgt auch fur eine stets aktuelle Firmware. Schliessen Sie den
SwitchPilot bzw. SwitchPilot Servo wie in Abb. 12 gezeigt an, da-
mit das Auslesen perfekt funktioniert:

p—> Zum

LokProgrammer
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Abbildung 12: SwitchPilot Anschluss an LokProgrammer
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8. Adresseinstellungen

Die Nummern der Ausgénge des SwitchPilots kénnen — in Gren-
zen - frei vergeben werden. Leider ist die zugrunde liegende DCC-
Norm nicht einfach zu verstehen, weshalb wir hier einerseits sehr
ausfuhrlich darauf eingehen und Sie andererseits bitten mochten,
das Kapitel 8 griindlich durchzuarbeiten, sofern Sie noch nicht so
fit” darin sind.

8.1. Weichennummern
Die Ausgange des SwitchPilots sind durchnummeriert:

o Der SwitchPilot bietet insgesamt 6 Ausgénge: Ausgang 1 - 4 sind
Doppeltransistorausgange, Ausgang 5 — 6 sind Servoausgénge.

o Der SwitchPilot Servo bietet insgesamt 4 Ausgange:
Ausgang 1 -4 sind Servoausgange.
In allen DCC- oder Marklin® Digitalsystemen werden die verflig-
baren Weichen durchnummeriert. Die Anzahl der verfligbaren
Weichennummern ist begrenzt:
Motorola®: Weichennummern 1 — 256
DCC: Weichennummern 1 — 2040
Alle Weichennummern werden hierbei in Adressen zusammenge-
fasst. Die Weichen 1 — 4 bilden die erste Adresse, die Weichen
5 — 8 die zweite Adresse, usw.
Jeder SwitchPilot muss wissen, welche Adresse ihm zugewiesen
werden soll, damit er korrekt reagieren kann.
SwitchPilot
Da der SwitchPilot insgesamt 6 Ausgénge besitzt, konnen diesem
sogar zwei Adressen zugewiesen werden: Adresse 1 ist fur die
Transistorausgange 1 — 4, Adresse 2 fur die Servoausgange 5 — 6
verantwortlich.

Diese Logik bedeutet, dass die Ausgange (und somit Weichen-
nummern) des SwitchPilot einerseits stets am Anfang einer Ad-
resse beginnen und andererseits alle Ausgange ,zusammen” im
Block bleiben.

8.2. Decoderadressen

Die gewiinschte Adresse wird intern aufgeteilt und in CV 1 und
CV 9 abgelegt. Bitte verwechseln Sie niemals die Decoderadresse
und die daraus resultierenden Weichennummern.

Die meisten Digitalsysteme (darunter auch die ECoS) zeigen auf
den Bedienpaneln nicht die Decoderadressen, sondern die Wei-
chennummern an.

SwitchPilot

Die zweite Weichenadresse fur die Servoausgénge 5 — 6 des
SwitchPilot wird in CV 35 und 36 abgelegt.

SwitchPilot Servo

8.2.1. Tabelle der Weichennummern und Adressen

Der Zusammenhang zwischen Weichennummern und Weichen-
adressen wird am besten anhand der Tabelle auf Seite 19 klar:
Die gewinschten Weichennummern resultieren direkt aus der ge-
wahlten Weichenadresse. Beim Betrieb mit Motorola® Zentralen
stehen nur die ersten 256 Weichen zur Verfiigung.

Es ist nicht moglich, einem SwitchPilot Weichennummern tber die
4er-Grenzen hinweg zu geben. Es wére z.B. nicht moglich, einem
SwitchPilot Servo die Weichennummern 4, 5, 6, 7 zuzuweisen, da
diese Uber die Grenze einer Adresse hinausgingen. Bitte behalten
Sie dies stets im Blick, wenn Sie lhre Weichen nummerieren.

Die Tabelle zeigt nur die ersten 552 Weichennummern. Im DCC
Betrieb sind bis zu 2040 Weichen moglich. Eine vollstandige Ta-
belle finden Sie auf unserer Homepage.

Weichennummern Adresse | CV1 cv9
1 2 3 4 1 1 0
5 6 7 8 2 2 0
9 10 11 12 3 3 0
13 14 15 16 4 4 0
17 18 19 20 5 5 0
21 22 23 24 6 6 0
25 26 27 28 7 7 0
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Weichennummern Adresse | CV1 9 Weichennummern Adresse | CV1 cv9
29 30 31 32 8 8 0 161 162 163 164 41 41 0
33 34 35 36 9 9 0 165 166 167 168 42 42 0
37 38 39 40 10 10 0 169 170 171 172 43 43 0
41 42 43 44 11 11 0 173 174 175 176 44 44 0
45 46 47 48 12 12 0 177 178 179 180 45 45 0
49 50 51 52 13 13 0 181 182 183 184 46 46 0
53 54 55 56 14 14 0 185 186 187 188 47 47 0
57 58 59 60 15 15 0 189 190 191 192 48 48 0
61 62 63 64 16 16 0 193 194 195 196 49 49 0
65 66 67 68 17 17 0 197 198 199 200 50 50 0
69 70 71 72 18 18 0 201 202 203 204 51 51 0
73 74 75 76 19 19 0 205 206 207 208 52 52 0
77 78 79 80 20 20 0 209 210 211 212 53 53 0
81 82 83 84 21 21 0 213 214 215 216 54 54 0
85 86 87 88 22 22 0 217 218 219 220 55 55 0
89 90 91 92 23 23 0 221 222 223 224 56 56 0
93 94 95 96 24 24 0 225 226 227 228 57 57 0
97 98 99 100 25 25 0 229 230 231 232 58 58 0
101 102 103 104 26 26 0 233 234 235 236 59 59 0
105 106 107 108 27 27 0 237 238 239 240 60 60 0
109 110 111 112 28 28 0 241 242 243 244 61 61 0
113 114 115 116 29 29 0 245 246 247 248 62 62 0
117 118 119 120 30 30 0 249 250 251 252 63 63 0
121 122 123 124 31 31 0 253 254 255 256 64 0 1
125 126 127 128 32 32 0 257 258 259 260 65 1 1
129 130 131 132 33 33 0 261 262 263 264 66 2 1
133 134 135 136 34 34 0 265 266 267 268 67 3 1
137 138 139 140 35 35 0 269 270 271 272 68 4 1
141 142 143 144 36 36 0 273 274 275 276 69 5 1
145 146 147 148 37 37 0 277 278 279 280 70 [3 1
149 150 151 152 38 38 0 281 282 283 284 71 7 1
153 154 155 156 39 39 0 285 286 287 288 72 8 1
157 158 159 160 40 40 0 289 290 291 292 73 9 1
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Weichennummern Adresse | CV1 V9 Weichennummern Adresse | CV1 9
293 294 295 296 74 10 1 425 426 427 428 107 43 1
297 298 299 300 75 1 1 429 430 431 432 108 44 1
301 302 303 304 76 12 1 433 434 435 436 109 45 1
305 306 307 308 77 13 1 437 438 439 440 110 46 1
309 310 311 312 78 14 1 441 442 443 444 111 47 1
313 314 315 316 79 15 1 445 446 447 448 112 48 1
317 318 319 320 80 16 1 449 450 451 452 113 49 1
321 322 323 324 81 17 1 453 454 455 456 114 50 1
325 326 327 328 82 18 1 457 458 459 460 115 51 1
329 330 331 332 83 19 1 461 462 463 464 116 52 1
BEs 334 335 336 84 20 1 465 466 467 468 117 53 1
337 338 339 340 85 21 1 469 470 471 472 118 54 1
341 342 343 344 86 22 1 473 474 475 476 119 55 1
345 346 347 348 87 23 1 477 478 479 480 120 56 1
349 350 351 352 88 24 1 481 482 483 484 121 57 1
353 354 355 356 89 25 1 485 486 487 488 122 58 1
357 358 359 360 90 26 1 489 490 491 492 123 59 1
361 362 363 364 91 27 1 493 494 495 496 124 60 1
365 366 367 368 92 28 1 497 498 499 500 125 61 1
369 370 371 372 93 29 1 501 502 503 504 126 62 1
373 374 375 376 94 30 1 505 506 507 508 127 63 1
377 378 379 380 95 31 1 509 510 511 512 128 0 2
381 382 383 384 96 32 1 513 514 il 516 129 1 2
385 386 387 388 97 33 1 517 518 519 520 130 2 2
389 390 391 392 98 34 1 521 522 523 524 131 3 2
393 394 395 396 99 35 1 525 526 527 528 132 4 2
397 398 399 400 100 36 1 529 530 531 532 133 5 2
401 402 403 404 101 37 1 533 534 535 536 134 6 2
405 406 407 408 102 38 1 537 538 539 540 135 7 2
409 410 411 412 103 39 1 541 542 543 544 136 8 2
413 414 415 416 104 40 1 545 546 547 548 137 9 2
417 418 419 420 105 41 1 549 550 551 552 138 10 2
421 422 423 424 106 42 1
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8.3. Werkseinstellungen
SwitchPilot

Ab Werk reagieren die 4 Transistorausgange 1 — 4 auf die Wei-
chennummern 1 — 4, wobei alle auf Impulsbetrieb mit einer Im-
pulslange von 520 mS programmiert sind. Dem SwitchPilot ist die
Adresse , 1" zugeordnet.

Die Servoausgange 5 — 6 sind ab Werk deaktiviert. Es wird keine
zweite Adresse zugeordnet.

SwitchPilot Servo

Ab Werk reagieren die 4 Servoausgange 1 — 4 auf die Weichen-
nummern 1 — 4 und bendtigen jeweils 3,75 Sekunden fur eine
volle Bewegung, wobei beide Endstellungen bei ungeféhr 50%
des moglichen Servoweges liegen. Dem SwitchPilot Servo ist die
Adresse , 1" zugeordnet. Die 2. Adresse ist abgeschaltet.

8.4. Adress-Programmierung mit dem Programmiertaster

Sie konnen die Adresse(n) mit Hilfe des Programmiertaster ohne

aufwéndige Programmierung auf dem Programmiergleis direkt

programmieren. Dies ist die empfohlene Vorgehensweise.

A Sie mussen dieses Verfahren benutzen, wenn Sie mit Marklin®
Motorola® Zentralen arbeiten (6021, Central Station®) oder aber

die Adresse des Decoders im bereits eingebauten Zustand andern

mochten.

8.4.1. Erste Adresse fiir Ausgange 1-4
SwitchPilot SwitchPilot Servo

1. Wahlen Sie an lhrem Digitalsystem die Weichennummer, die
Sie dem ersten Ausgang des SwitchPilot geben méchten. Ge-
hen Sie laut Anleitung Ihres Handreglers / Digitalzentrale so vor,
als ob Sie die entsprechende Weiche schalten méchten. (Fur
ECoS-Benutzer: Siehe Handbuch Abschnitt 13ff.)

. Schalten Sie die Spannungsversorgung Ihrer Modellbahnanlage ein.

. Betatigen Sie den Programmiertaster und halten Sie ihn so lan-
ge gedrickt, bis (nach ungefahr zwei Sekunden) die LED wie
folgt blinkt: Kurz, Pause, Kurz, Pause, usw.

4. Sie kénnen die Taste loslassen, der Decoder befindet sich im Lernbetrieb.

w N

5. Schalten Sie an Ihrem Handregler bzw. Digitalsystem die in
Schritt 1 gewéhlte Weiche. Es spielt keine Rolle, ob von , Ab-
zweig” nach ,Gerade” oder umgekehrt.

6. Hat der Decoder die Adresse verstanden, so quittiert er dies
indem die LED etwa 1 Sekunde dauerhaft aufleuchtet.

7. Der SwitchPilot schaltet danach in den normalen Betriebsmo-
dus, die LED erlischt.

Sollten Sie versehentlich eine andere als die erste Weiche einer

Adresse (4er-Gruppe) zum Programmieren verwendet haben, wird

automatisch die korrekte Adresse erkannt und programmiert.

8.4.2. Zweite Adresse fiir Ausgéange 5 -6
SwitchPilot

Die zweite Adresse wird fur die Servo-Ausgange 5 und 6 verwen-
det. Wahlen Sie stets Weichennummern, am Anfang einer Adres-
se, also z.B. 1und 2, 5und 6, 9 und 10, 13 und 14, usw.

SwitchPilot Servo

Mit der zweiten Adresse werden die Positionen ,C” und ,,D” der
Servoausgange 1 bis 4 geschaltet, wahrend mit der primaren Ad-
resse die Positionen ,A” und ,B" erreicht werden. Zur Einstellung
der Servopositionen beachten Sie bitte Abschnitt 10.

1. Wahlen Sie an lhrem Digitalsystem die Weichennummer, die
Sie dem Ausgang 5 (erstes Servo) des SwitchPilot geben moch-
ten mochten (bzw. die Adresse, mit der Sie Position ,C” des
ersten Servoausgangs des SwitchPilot Servo). Gehen Sie so vor,
als ob Sie die Weiche schalten warden.

2. Schalten Sie die Spannungsversorgung lhrer Modellbahnanlage ein.

SwitchPilot

3. Betatigen Sie den Programmiertaster und halten Sie ihn so lan-
ge gedruckt, bis (nach ungefahr vier Sekunden) die LED wie
folgt blinkt: Kurz, Kurz, Pause, Kurz, Kurz, Pause, usw.

SwitchPilot Servo

3. Betatigen Sie die Taste ,+" und halten Sie sie so lange gedriickt,
bis (nach ungeféhr 3 Sekunden) die LED wir folgt blinkt: Kurz,
Kurz, Pause, Kurz, Kurz, Pause, usw.

4. Siekénnen die Taste loslassen, der Decoder befindet sich im Lernbetrieb.
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. Schalten Sie an lhrem Handregler bzw. Digitalsystem die in
Schritt 1 gewahlte Weiche.

6. Hat der Decoder die Adresse verstanden, so quittiert er dies
indem die LED etwa 1 Sekunde dauerhaft aufleuchtet.

. Der SwitchPilot schaltet danach in den normalen Betriebsmo-
dus, die LED erlischt.

9. Eigenschaften der Transistorausgange

~

SwitchPilot

Zur Beschreibung der Eigenschaften der Transistorausgange 1 bis
4 ist jedem eine Konfigurations-CV zugeordnet: CV 3 ist verant-
wortlich fur Ausgang 1, CV 4 fir Ausgang 2, CV 5 fur Ausgang 3
und CV 6 fir Ausgang 4.

9.1. Konfiguration als Dauerimpulsfunktion (k83)

Schreiben Sie hierzu in die entsprechende Konfigurations-CV den
Wert 0. Der Ausgang verhalt sich dann so: Der Ausgang wird akti-
viert, so lange Sie die entsprechende Taste am Bedienfeld driicken.
Erst nach Loslassen wird der Ausgang sofort abgeschaltet. Dies ist
z.B. fur Entkupplungsgleise sinnvoll.

9.2. Konfiguration als Impulsdauer fester Lange

Mochten Sie, dass der Ausgangsimpuls unabhéngig von der Dauer
des Tastendrucks eine feste Lange hat, schreiben Sie in die Konfi-
gurations-CV einen Wert zwischen 2 und 31. Der Wert beschreibt
die Impulslange als Vielfaches von 65 ms. Je groBer der Wert, des-
to langer der Impuls.

Beispiel:

Sie mochten einen Ausgangsimpuls von ungefahr einer Sekunde
erhalten. Schreiben Sie hierzu den Wert 15 in die CV

(16 * 65 ms = 975 ms)

9.3. Konfiguration fiir PECO Weichenantriebe

Wenn Sie einen PECO-Weichenantrieb an den entsprechenden
Ausgang anschlieBen mochten, schreiben Sie in die entsprechen-

de Konfigurations-Variable den Wert 1. Dies passt den Uberstrom-
schutz an den erhéhten Strombedarf dieses Antriebs an.

Wenn Sie PECO-Weichenantriebe benutzen méchten, missen Sie
den SwitchPilot durch einen externen Transformator mit ausrei-
chend hoher Spannung versorgen. Beachten Sie Abschnitt 6.5.

9.4. Konfiguration als Wechselblinker

Wenn Sie die beiden Transistoren jedes Ausgangs abwechselnd
blinken lassen mochten (z.B. fur Andreaskreuze), so schreiben Sie
einen Wert zwischen 32 und 63 in die CV. Der Wert beschreibt die
Einschaltdauer (Blinkdauer) als Vielfaches von 130 mS.

9.4. Konfiguration als Dauerausgang (k84)

Mochten Sie, dass immer abwechselnd einer der beiden Transisto-
ren des Ausgangs aktiviert bleibt, bis der jeweils andere schaltet,
so schreiben Sie bitte den Wert 64 in die Konfigurationsvariable.

9.5. ,Zoom"-Effekt der Ausgéange

Fur besonders realistische Auf- und Abblendeffekte an Lichtsigna-
len kann man jedem Ausgang auf Wunsch eine ,Zoom*-Funktion
mitgeben. Verantwortlich hierfur ist CV 34. Beachten Sie bitte die
Tabelle in Abschnitt 17.

10. Eigenschaften der Servoausgénge

Jedem Servoausgang konnen zwei Endstellungen ,A” und B”
sowie eine Drehgeschwindigkeit zugewiesen werden. Weiterhin
konnen Sie die Impulserzeugung beeinflussen und festlegen, ob
die Stromversorgung zum Servo unterbrochen werden soll.

Wenn lhre Digitalzentrale Hauptgleisprogrammierung (Program-
ming on the Mainline = PoM) unterstutzt, konnen Sie die Abstim-
mung im laufenden Betrieb vornehmen. Verandern Sie den Inhalt
der entsprechenden CV schrittweise, bis das Servo die gewtinschte
Stellung angenommen hat.

Verwenden Sie einen SwitchPilot Servo, empfehlen wir die Einstellung
der Endstellung mit Hilfe der Eingabeeinheit (siehe Abschnitt 10.4.)

10.1. Konfiguration der Servoendstellungen ,A”

Die Position des Servos fur die Stellung ,A” in den CV 38, 41, 44
und 47 eingestellt werden. Der genaue Wert hangt vom verwen-
deten Servo und dessen Einbau ab. Dieser kann nur experimentell
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ermittelt werden.

10.2. Konfiguration der Servoendstellungen ,,B"

Die Position des Servos fiir die Stellung ,,B” in den CV 39, 42, 45
und 48 eingestellt werden. Der genaue Wert hangt vom verwen-
deten Servo und dessen Einbau ab. Dieser kann nur experimentell
ermittelt werden.

10.3. Konfiguration der Servoendstellungen ,,C*
SwitchPilot Servo

SwitchPilot Servo Decoder bieten fur jedes Servo zusatzlich die
Positionen ,C” und , D", die mit Hilfe einer zweiten Adresse ge-
schaltet werden kénnen.

Die Position des Servos fur die Stellung ,C” in den CV 55, 57, 59
und 61 eingestellt werden. Der genaue Wert hangt vom verwen-
deten Servo und dessen Einbau ab. Dieser kann nur experimentell
ermittelt werden.

10.4. Konfiguration der Servoendstellungen ,D”
SwitchPilot Servo

Die Position des Servos fur die Stellung ,C” in den CV 56, 58, 60
und 62 eingestellt werden. Der genaue Wert hangt vom verwen-
deten Servo und dessen Einbau ab. Dieser kann nur experimentell
ermittelt werden.

10.5 Konfiguration der Servogeschwindigkeit

Fur jeden der Servoausgange konnen Sie, um vorbildgetreu lang-
same Bewegungsablaufe darzustellen, die Laufzeit des Servos von
Stellung ,A” nach ,B"” einstellen.

Verantwortlich sind die CVs 37, 40, 43 und 46. Es sind Werte
zwischen 0 und 63 maglich (als Vielfaches von 0,25 Sekunden).
Mit dem Werkswert 15 benétigt ein Servo also 15 * 0,25 = 3,75
Sekunden, um von einer Stellung in die andere zu gelangen.
GroBe Werte flhren u. U. zu einer so geringen Geschwindigkeit,
dass die Servomechanik ins , Stocken” kommt und keine saubere
Drehbewegung mehr durchftihren kann. Verringern Sie in solchen
Fallen die Werte oder versuchen Sie, ein mechanisch langsameres
Servo einzusetzen. Der SwitchPilot kann die mechanischen Eigen-

schaften des verwendeten Servos naturlich nicht verandern.

Der SwitchPilot Servo kann die Geschwindigkeitsstufen intern
feiner auflosen als der SwitchPilot. Verwenden Sie fur Schaltauf-
gaben, bei denen es auf besonders langsam laufende Servos aus-
kommt, den SwitchPilot Servo.

inheit SwitchPilot Servo

H 1234
—Value— —PROG—

Abbi 13: Eingab

10.6. Konfiguration der Servoausgange mittels Eingabeeinheit
SwitchPilot Servo

Zur Konfiguration der Servoausgange auch ohne Digitalzentrale
besitzt der SwitchPilot Servo eine komfortable, aus drei Tastern
und 5 LEDs bestehende Eingabeeinheit (vgl. Abb. 13)

a) Programmiertaste

b) Programmier-LED

c) ,+" Taste
d) ,-" Taste
e) LED Servo 1-4

Bei der Konfiguration mittels Eingabeeinheit werden alle Veran-
derungen der internen Einstellungen sofort direkt ausgefuhrt. Zur
Uberpriifung Ihrer Einstellungen sollten daher die Servos korrekt
angeschlossen und verbaut sein. Die Konfiguration der 4 Servo-
ausgange findet in einer festen Sequenz statt:

Start =
Servo 1: Stellung ,A” = Stellung ,B“= Drehgeschwindigkeit =
Servo 2: Stellung , A" = Stellung ,B” = Drehgeschwindigkeit =
Servo 3: Stellung ,A"” = Stellung ,B” = Drehgeschwindigkeit =
Servo 4: Stellung ,A” = Stellung ,B” = Drehgeschwindigkeit &
= Ende
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Die Programmersequenz wird wie folgt gestartet:

1) Betétigen Sie den Programmiertaster und halten ihn so lange
gedruckt, bis (nach ungefahr vier Sekunden) die Leds wie folgt
blinkt: kurz, kurz, Pause, kurz, kurz, Pause, usw.

2) Sie kénnen nun die Taste loslassen, der SwitchPilot Servo befin-
det sich nun in der Programmiersequenz. Die LED Servo 1 muss
dauernd leuchten. Servo 1 féhrt auf die derzeit einprogram-
mierte Endstellung ,A”.

3) Stellen Sie nun mit Hilfe der ,,+" und ,-"-Taste die gewiinschte
neue Stellung fur Servo 1, Stellung ,A” ein. Das Servo wird
Ihrer Wahl sofort folgen.

4) Bestatigen Sie die neue Stellung durch Druck auf die Program-
miertaste a)

5) Servo 1 fahrt nun auf die derzeit einprogrammierte Endstellung

6) Stel\en Sie nun mit Hilfe der ,,+" und ,-"-Taste die gewtiinschte
neue Stellung fir Servo 1, Stellung ,B” ein. Das Servo wird
Ihrer Wahl sofort folgen.

7) Bestatigen Sie die neue Stellung durch Druck auf die Program-
miertaste a)

8) Servo 1 bewegt sich nun mit der aktuell eingestellten Dreh-
geschwindigkeit standig zwischen den beiden Positionen , A"
und ,B” hin und her.

9) Stellen Sie nun mit Hilfe der ,+" und ,-" -Taste die gewUnsch-

te neue Drehgeschwindigkeit ein. Das Servo wird Ihrer Wahl
sofort folgen.

10) Bestatigen Sie die neue Drehgeschwindigkeit durch Druck auf
die Programmiertaste a)

11) Die LED Servo 1 erlischt, die LED Servo 2 zeigt an, dass nun
Servo 2 eingestellt werden kann. Fahren Sie bei Schritt 3) fort,
bis alle 4 Servos konfiguriert sind.

Machten Sie einen bestimmten Wert nicht verandern, kénnen Sie
den aktuellen Wert stets durch Druck auf die Programmier-taste
bestatigen und zum néchsten Einstellschritt weiter springen.

Die getatigten Einstellungen werden in die entsprechenden CVs
des SwitchPilot Servo tibernommen und dauerhaft gespeichert.

10.7. Abschalten des Servoimpulses und der Stromversorgung
Um ,,Brummen” von Analogservos zu Vermeiden, kénnen Sie ein-
stellen, dass der Servoimpuls nach Erreichen der Endlage abgeschal-
tet werden soll. Weiterhin kénnen Sie festlegen, ob die Stromver-
sorgung des Servos nach dem Erreichen der Endposition ebenfalls
abgeschaltet werden soll. Verantwortlich hierfirr ist die CV 50.

Bit  Bedeutung

0 Servo erst nach einem empfangenen Kommando einschalten:
Der Servoimpuls wird erst dann gegeben, wenn der erste
Stellbefehl an das Servo gesendet wird.

1 Servo nach Erreichen der Endstellung abschalten: Der Servoim-
puls wird nach dem Erreichen der Endstellung abgeschaltet.
2 Stromversorgung nur bei Bewegung anschalten: Die Strom-

versorgung des Servos wird nur dann eingeschaltet, wenn das
Servo sich bewegen soll.

11. RailCom®

RailCom® ist eine von der Firma Lenz Elektronik, Giessen entwi-
ckelte Technik zur Ubertragung von Informationen vom Decoder
zurtick an die Digitalzentrale. Das bisherige DCC-System konnte
nur Daten von der Zentrale an den Decoder Ubertragen, sich aber
nie sicher sein, ob diese auch ankommen.

Folgende Informationen kénnen vom SwitchPilot Decoder an die
Zentrale gesendet werden:

CV-Informationen: Der Decoder kann alle CV-Werte per RailCom
an die Zentrale zurtickmelden. Ein Programmiergleis ist in Zukunft
nicht mehr notig.

11.1. Aktivieren von RailCom®

Alle SwitchPilot Decoder beherrschen RailCom®. Dieses ist al-
lerdings ab Werk abgeschaltet und muss wie folgt eingeschaltet
werden:

Setzen Sie in CV 29 Bit 3.
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Schreiben Sie in CV 28 den Wert 2.

Das erstmalige Aktivieren der RailCom® Funktion sollte nach er-
folgter Adresseinstellung auf dem Programmiergleis erfolgen (vgl.
Abschnitt 7 und 8). Nachdem RailCom® eingeschaltet ist, konnen
Sie alle nachfolgenden Programmierungen direkt durchfthren.

11.2. Auslesen von CVs mit RailCom® und ESU ECoS
Nach erfolgreicher RailCom®-Aktivierung kénnen Sie direkt CVs
auf dem Hauptgleis auslesen, sofern Ilhre Zentrale dies unterstitzt.
Die Vorgehensweise fur die ESU ECoS (ab Firmware 1.1.0 oder
hoher) wird hier beispielhaft dargestellt. In unserem Beispiel soll
ein auf die Weichennummern 13 - 16 konfigurierter SwitchPilot
ausgelesen werden. Die Weichennummern 13 — 16 entsprechen
der Decoderadresse 4. Vgl. Abschnitt 8.1.

*Wechseln Sie ins allgemeine Programmierment der ECoS.

e Wahlen Sie ,Hauptgleisprogrammierung”, ,DCC" und ,Magne-
tartikel” aus.

#Tragen Sie unten rechts die Decoderadresse des SwitchPilot ein. In
unserem Beispiel ist dies die ,4".

eTragen Sie nun im Feld ,CV"” die Nummer der CV ein, die Sie aus-
lesen méchten.

e Driicken Sie die Schaltflache , Lesen”.

Setup1 Setup 2 Setup 3
Dekodar e
Nodus @ Progranniergeis Prog-Gleis stronlos

3
8

O Hawptgeisprogranmierung (P0t)
POn Programmierziel

3;

O schattr theloskoder

ok-Dekader

PO Adresse
Entspricht Schaltar tikel-Adressen 1-4

G o )

PROG
SX

]

..II Bit (7.8]

Abbildung 14: SwitchPilot Programmierung

¢ Der ausgelesene Wert muss sofort erscheinen.

11.3. Rickmeldung der Weichenstellung mit der ECoS
Wie in Abschnitt 5.2.5. erwahnt, kann der derzeit aktuelle Zustand
der Weichen direkt an der ECoS angezeigt werden. In unserem
Beispiel soll eine Weiche mit der Nummer 14 in der ECoS angelegt
werden. Gehen Sie hierzu wie folgt vor:

e Rufen Sie das Menti ,Neuer Magnetartikel auf.

e \Wahlen Sie bei , Datenformat” ,DCC mit RailCom” aus.

e Wahlen Sie das gewtinschte Symbol und geben Sie die Weichen-
nummer (hier: , 14" korrekt ein).
Verkntpfen Sie nun den Magnetartikel mit einem Weichenschalt-
pult, wie im ECoS Handbuch in Abschnitt 13.3. beschrieben.

e Sofern die aktuelle Stellung nicht mit der gewtinschten Stellung
Ubereinstimmt, wird dies ein kleines Ausrufezeichen anzeigen.
Je nach Konstruktion lhrer Riickmelder kann es sein, dass die
Ruckmeldeleitungen vertauscht sind. Wenn Sie diese nicht umver-
drahten mochten, kénnen Sie das Hakchen , SwitchPilot Riickmel-
der tauschen” aktivieren.
Sofern der SwitchPilot noch nicht auf die Weichennummern 13
— 16 programmiert wurde, kénnen Sie dies nun wie in Abschnitt
8.2.1. gezeigt nachholen.

Schaltartikel anlegen
— [pc nit Raitcom 52 ‘I:I e E
()
85 Symbol

Artikel B =

~0814< (i)
schatdauer 250ms v]
grose | - | + [= [T
Tastentunktion O umschatten @ s

B svitcheiot Ricknelcer tauschen

Abbil 15: Neuer tikel mit Railcom
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Direktes Schalten mit Schalttastereingidngen

12. Direktes Schalten mit Schalttastereingédngen

Der SwitchPilot Servo gestattet das Schalten der vier Servoausgan-
ge ohne Verwendung eines Digitalsystems. Auf diese Weise kann
er auch von klassischen” Analogbahnern verwendet werden.
Die gewtinschte Servostellung wird dem SwitchPilot Servo uber
8 Tastereingange (4 Servos mit jeweils zwei Stellungen) mitgeteilt.
SchlieBen Sie Ihre Taster wie in Abb. 17 gezeigt an:

¢ Die Taster mussen potentialfrei ausgefiihrt werden.

e Zum Schalten genlgt bereits ein kurzer Impuls.

16: SwitchPilot auf Weichenschaltpult

PR e

. Servo 1,A|

. Servo 1.8_|

3 Servo 2,A

e e

2
= Servo 2,B
e ==

. Servo 3,A

_.._‘

3 Servo 3,B

_.._‘

. Servo 4.A

_.._a_‘

— Servo4,B

— ) ._I_
Abbildung 17: Anschluss der Taster an SwitchPilot Servo
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Optionen fiir SwitchPilot Extension

13. Optionen fir SwitchPilot Extension

Das Verhalten eines optional angeschlossenen SwitchPilot Extensi-
on Moduls kann mit CV 49 angepasst werden.
13.1. Schaltzeitpunkt
Normalerweise schalten die Relais des SwitchPilot Extension Mo-
duls unmittelbar nach Erhalt des Stellbefehls. Dies kann aber ge-
rade bei der Herzstuckpolarisation zu einem Kurzschluss fuhren,
weil die Weichenzunge noch eine Weile an der bisherigen Stellung
anliegt. Man kann das Verhalten so andern, dass die Relais erst
in der Mitte des Wegs zwischen Stellung ,A” und ,B" schalten.
Der genaue Umschaltzeitpunkt des Relais hangt dann von der ge-
wiinschten Stellzeit des Servos ab.

SwitchPilot Servo

Verantwortlich ist CV 49. Setzen Sie das entsprechende Bit fur je-
den Relaisausgang, der verzogert schalten soll. Beachten Sie die
Tabelle Abschnitt 17 fur Details.

13.2. Zuweisung der Relais
SwitchPilot

Die Relais des SwitchPilot Extension Moduls schalten ab Werk zu-
sammen mit den Transistorausgangen 1 — 4 . In manchen Fallen
kann es aber gewlnscht sein, dass die Relais zusammen mit den
Servoausgangen 5 — 6 schalten (z.B fur Herzstuickpolarisation). Es
ist daher mittels CV 49 moglich, fur jeden Relaisausgang alter-
nativ die zweite Adresse (und damit den Servoausgangen 5 — 6)
zuzuweisen.

Verantwortlich ist CV 49. Setzen Sie fur jeden Relaisausgang das
entsprechende Bit. Beachten Sie die Tabelle Abschnitt 17.

Beispiel:

Sie mochten Relaisausgang 1 und 2 zusammen mit den Servoaus-
gangen 5 - 6 schalten, die Relaisausgénge 3 und 4 aber sollen par-
allel zu Transistorausgangen 3 — 4 geschaltet werden. Schreiben Sie
daher in CV 49 den Wert 3. Sobald Sie die Relaisausgange zusam-
men mit den Servoausgangen schalten mochten, wird automatisch
(wie in Abschnitt 13.1. erlautert) der Schaltzeitpunkt verzogert.

14. Function Mapping
SwitchPilot Servo

Normalerweise werden die Servos einzeln angesteuert; manchmal
ist es jedoch sinnvoll, mit einem Tastendruck gleich zwei Servos
anzusteuern (z.B. fur Bahniibergénge). Der SwitchPilot Servo ge-
stattet Ihnen dies. Fur jede Weichennummer (1 — 4) gibt es eine
CV, die festlegt welches Servo gesteuert werden kann (CV 51 bis
54). Jedes Bit in der CV benennt das Servo, das geschaltet werden
kann: Bit 0 = Servo 1, Bit 1 = Servo 2 usw. Beachten Sie die CV
Tabelle 18 fur Details.

Beispiel: Sie mochten, dass mit dem Tastendruck fur , Weichen-
nummer 1“ nicht nur Servo 1, sondern auch Servo 3 und 4 ge-
steuert werden soll. Schreiben Sie dazu in CV 51 den Wert (11 +
4+8=13).

15. Decoder-Reset

Sie kénnen jederzeit die Werkseinstellung des Decoders wieder-
herstellen.

15.1. Mit DCC-Systemen
Schreiben Sie dazu in die CV 08 den Wert 08
Bedenken Sie dass ein Auslesen der CV 08 den Wert 151 zeigen
wird (Hersteller-ID von ESU). Das Beschreiben der CV 8 mit dem
Wert 8 ist ein Sonderfall. Daher werden einige Zentralen auch
Lerr02” oder hnliche Fehler anzeigen. Dennoch hat der SwitchPi-
lot den Befehl akzeptiert.
15.2. Mit Programmiertaster

* Unterbrechen Sie die Stromzufuhr zum SwitchPilot Decoder.

o Driicken und halten Sie den Programmiertaster am SwitchPilot.

*Legen Sie die Stromversorgung erneut an den SwitchPilot Decoder
an. Der Decoder wird sich auf die Werkswerte zurtickstellen.

e Lassen Sie den Programmiertaster los.

15.3. Mit ESU LokProgrammer

Im Menti ,,CVs bearbeiten”, Option ,CV’s Lesen / Schreiben” in die
CV 08 den Wert ,08" schreiben.
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Support und Hilfe

16. Support und Hilfe

Sollten Sie einmal nicht mehr weiter wissen, so ist Ihr erster An-
sprechpartner natdrlich Ihr Fachhandler, bei dem Sie lhren Switch-
Pilot-Decoder erstanden haben. Er ist Ihr kompetenter Partner bei
allen Fragen rund um die Modellbahn.

Wir sind fur Sie auf vielen Wegen erreichbar. Wir bitten Sie jedoch,
falls moglich, uns entweder per E-Mail oder per Fax zu kontaktieren.
E-Mails und Faxe werden in der Regel innerhalb von wenigen Tagen
beantwortet. Bitte geben Sie stets auch eine Ruckfaxnummer an
oder eine E-Mail-Adresse, an die wir die Antwort richten kénnen.
Die telefonische Hotline ist in der Regel stark frequentiert und soll-
te in der Regel nur bei besonderen Hilfewiinschen in Anspruch
genommen werden. Senden Sie uns bevorzugt eine E-Mail oder
Fax oder besuchen Sie unsere Seite im Internet. Dort finden Sie
schon einige Antworten und evtl. auch Hinweise unserer Kunden
unter , Support / FAQ", die Ihnen bestimmt weiter helfen.

Naturlich stehen wir Ihnen immer gerne zur Seite:

per Telefon: ++49(0) 731-18478 - 106
Dienstag & Mittwoch
von 10.00 Uhr bis 12.00 Uhr
per Fax : ++49 (0) 731 - 184 78 - 299
per E-Mail: www.esu.eu/kontakt
per Post: ESU GmbH & Co. KG

- Technischer Support -
Edisonallee 29
D-89231 Neu-Ulm

www.esu.eu

17. Technische Daten

17.1. Technische Daten SwitchPilot V2.0
Betriebsarten:

*NMRA/DCC ,, Accessory Decoder” kompatibel. Weichennummern
1-2040

o Marklin® Motorola® kompatibel, bis Weichennummer 384. k83
kompatibel. k84 Logik

e\ersorgung durch Digitalzentrale oder separaten Gleich- oder
Wechselspannungstrafo.

*Maximale Eingangsspannung: 18V AC oder 24V DC.
e Transistorausgange 1 bis 4:

*4 Ausgange mit zwei Transistoren, je mit 1,5A Dauer, 2,0A Spitze
(20 Sekunden) belastbar.

* Gesamtbelastbarkeit des Bausteins: 2,0A Dauer, 3,0A Spitze (20
Sekunden)

¢ Ausgénge gegen Uberlast und Kurzschluss geschitzt.

e Schaltdauer jedes Ausgangs von 0,06 s bis 2,00 s oder Dauerbe-
trieb einstellbar. Optional Blinklichtbetrieb und ,Zoom“-Effekt fur
Beleuchtungseffekte.

Servoausgange:

2 Servoausgange flr RC-Servos (z.B. Graupner® JR, Futaba® oder
ESU), Impulsdauer zwischen 1,0 ms und 2,0 ms einstellbar, posi-
tiver Impuls. Drehgeschwindigkeit und Endlagen jeweils getrennt
einstellbar. Impuls einzeln abschaltbar

e \ersorgung der Servos mit 5V stabilisiert. Maximaler Servostrom:
250 mA Dauer, 500 mA Spitze (20 Sekunden) Spannungsversor-
gung einzeln abschaltbar.

e Riickmelder: Spannungsversorgung einzeln abschaltbar.

e Integrierte RailCom® Ruckmeldung. Kann die Weichenstellung
Uber das Gleis zurtickmelden und z.B. an ECoS anzeigen.

*GroBe in mm: ca. 86mm x 86mm x 25mm

o Firmwareupdateféhig mit LokProgrammer
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Technische Daten

17.2. Technische Daten SwitchPilot Servo V2.0
Betriebsarten:

*NMRA/DCC ,, Accessory Decoder” kompatibel. Weichennummern
1-2040

o Marklin® Motorola® kompatibel, bis Weichennummer 384. k83
kompatibel. k84 Logik

eVersorgung durch Digitalzentrale oder separaten Gleichspan-
nungsnetzteil.

e Maximale Eingangsspannung: 24V DC.
Servoausgange:

4 Servoausgange fur RC-Servos (z.B. Graupner® JR, Futaba® oder
ESU), Impulsdauer zwischen 1,0 ms und 2,0 ms einstellbar, posi-
tiver Impuls. Drehgeschwindigkeit und Endlagen jeweils getrennt
mit Eingabeeinheit einstellbar. Impuls einzeln abschaltbar

e\ersorgung der Servos mit 5V stabilisiert. Maximaler Servostrom:
250 mA Dauer, 500 mA Spitze (20 Sekunden) Spannungsversor-
gung einzeln abschaltbar.

¢ GroBe in mm: ca. 86mm x 86mm x 25mm
o Firmwareupdatefahig mit LokProgrammer

17.3. Technische Daten SwitchPilot Extension
Betriebsarten:

e Zusatzmodul fur SwitchPilot, wird durch diesen versorgt. Ralais-
ausgange werden durch SwitchPilot angesteuert.
Ausgange:

*4 Relais mit jeweils zwei Ausgéngen (2 x Wechsler), gemeinsam
geschaltet, mit Anschlussklemmen fur potentialfreies Schalten
oder Herzstiickpolarisierung.

* Maximale Belastbarkeit jedes Relaisausgangs: 30V, 2 A Dauer.
*GroBe in mm: ca. 86mm x 86mm x 25mm
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Liste aller unterstiitzten CVs

Name
Decoderadresse 1, LSB

Konfiguration Ausgang 1
(Nur SwitchPilot!)

Konfiguration Ausgang 2
(Nur SwitchPilot!)

Konfiguration Ausgang 3
(Nur SwitchPilot!)

Konfiguration Ausgang 4
(Nur SwitchPilot!)

Versionsnummer

Herstellerkennung

20. Liste aller unterstiitzten CVs

Beschreibung

Untere 6 Bits (Bit O - 5) der ersten Decoderadresse fur die Ausgange 1 bis 4. Wird zusammen mit CV 9

verwendet, um die Adresse zu speichern.
Legt die Eigenschaften des Decoderausgangs 1 fest.

Funktion Beschreibung

Momentbe-  K83-kompatibel: Ausgang solange aktiv, wie die Taste am Bedienpult
trieb gedrickt wird.

Impulsbe- Impulsbetrieb fur PECO-Antriebe. Verringert die Empfindlichkeit des
trieb PECO  Uberstromschutzes.

Impulsbetrieb  Einschaltdauer: Vielfaches von 65 ms.

Wech- Out A und Out B abwechselnd aktiv. Einschaltdauer: Vielfaches von 130 ms
selblinker

Bistabiler K84-kompatibel: Entweder Out A oder Out B aktiv, Dauerausgang
Dauerbetrieb

Legt die Eigenschaften des Decoderausgangs 2 fest.

Funktion Beschreibung

-WieCV3-

Legt die Eigenschaften des Decoderausgangs 3 fest.
Funktion

-Wie CV3-
Legt die Eigenschaften des Decoderausgangs 4 fest.

Beschreibung

Funktion
-WieCV3-
Interne Softwareversion des Decoders (SwitchPilot: 115, SwitchPilot Servo: 153)

Beschreibung

Herstellernummer (ID) von ESU. Das Schreiben des Wert 8 bewirkt ein Zurticksetzen aller CV/
auf die Werkseinstellung.

Wert

2-31
32-63

64

Wert

Wert

Wert

Bereich
1-63

0-64

115/153

151




Liste aller unterstiitzten CVs

v Name Beschreibung Bereich  Wert
9 Decoderadresse 1, MSB Obere 3 Bits (Bit 6 - 8) der ersten Decoderadresse fiir die Ausgange 1 bis 4. Wird zusammen mit CV 1 0-7 0
verwendet, um die Adresse zu speichern.
28 RailCom Konfiguration Aktivierung und Konfiguration der RailCom-Funktion 0,2 0
Bit Beschreibung Wert
1 Datenubertragung auf Kanal 2 0
Keine Dateniibertragung auf Kanal 2 2
Datenubertragung auf Kanal 2 erlaubt
29 Konfigurationsregister DCC-Konfigurationseinstellungen fiir den SwitchPilot 128 128
Bit Beschreibung Wert 136
3 RailCom Kommunikation
RailCom Kommunikation ist ausgeschaltet 0
RailCom Kommunikation erlauben 8
7 Decoder ist DCC Accessory Decoder (Magnetartikel) 128
(nur lesen, kann nicht gedndert werden)
33 Funktionsausgangsstatus  Aktueller Zustand der Funktionsausgénge 1 bis 4. 0-255 -
(Nur SwitchPilot!) Der Zustand der 8 Riickmeldekontakte ist nur dann giltig, wenn diese korrekt an die Weichenriickmelder
angeschlossen sind. Der Wert CV 33 kann tber RailCom ausgelesen und angezeigt werden.
Bit Beschreibung Wert
0 Status Ausgang 1, Eingang FB A 1
1 Status Ausgang 1, Eingang FB B 2
2 Status Ausgang 2, Eingang FB A 4
3 Status Ausgang 2, Eingang FB B
4 Status Ausgang 3, Eingang FB A 16
5 Status Ausgang 3, Eingang FB B 32
6 Status Ausgang 4, Eingang FB A 64
7 Status Ausgang 4, Eingang FB B 128
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Liste aller unterstiitzten CVs

v Name Beschreibung Bereich  Wert
34 .Zoom"-Konfiguration Festlegung, welcher der Ausgénge 1 - 4 beim Ein/Ausschalten , zoomen” soll. ,Zoom” 0-15 0-15
(Nur SwitchPilot!) bedeutet langsames Ein- oder Ausblenden der Funktion. Hiermit kann ein vorbildgetreues
Uberblenden von Lichtsignalen erzeugt werden. Die Funktion ist nur fiir Lichtsignale sinnvoll.
Bit Beschreibung Wert
0 ,Zoom"-Funktion aktiv fiir Ausgang 1 1
1 ,Zoom"“-Funktion aktiv fiir Ausgang 2 2
2 .Zoom"-Funktion aktiv fiir Ausgang 3 4
3 »Zoom“-Funktion aktiv fiir Ausgang 4 8
35 Decoderadresse 2, LSB Untere 6 Bits (Bit O - 5) der zweiten Decoderadresse fiir die Ausgange 5 und 6. Wird zusammen mit CV 1-63 1
(Nur SwitchPilot!) 36 verwendet, um die Adresse zu speichern.
36 Decoderadresse 2, MSB Obere 3 Bits (Bit 6 - 8) der zweiten Decoderadresse fir die Ausgange 5 und 6. Wird zusammen mit 0-8 8
(Nur SwitchPilot!) CV 35 verwendet, um die Adresse zu speichern. Der Wert 8 in CV 36 schaltet die zweite Adresse ab
(Werkseinstellung)
37 Servo 1 Laufzeit (Geschwindigkeit) von Servo 1 von einer Endstellung in die nachste. Laufzeit jeweils ein Vielfa- 0-63 15
Drehgeschwindigkeit ches von 0,25 Sekunden: 1=0.25s,...,63=15.75s
38 Servo 1, Stellung , A" Stellung A von Servo 1. Wert gibt die Impulslénge an, die an das Servo gesendet wird. Wert 0 = 1ms,..., 0-63 24
63 = 2ms.
39 Servo 1, Stellung ,B” Stellung B von Servo 1. Wert gibt die Impulslange an, die an das Servo gesendet wird. Wert 0 = 1ms,..., 0-63 40
63 = 2ms.
40 Servo 2 Wie CV 37 0-63 15
Drehgeschwindigkeit
41 Servo 2, Stellung , A" Wie CV 38 0-63 24
42 Servo 2, Stellung ,B” Wie CV 39 0-63 40
43 Servo 3 Wie CV 37 (nur SwitchPilot Servo!) 0-63 15
Drehgeschwindigkeit
44 Servo 3, Stellung , A" Wie CV 38 (nur SwitchPilot Servo!) 0-63 24
45 Servo 3, Stellung ,B” Wie CV 39 (nur SwitchPilot Servo!) 0-63 40
46 Servo 4 Wie CV 37 (nur SwitchPilot Servo!) 0-63 15
Drehgeschwindigkeit
47 Servo 4, Stellung , A" Wie CV 38 (nur SwitchPilot Servo!) 0-63 24

48 Servo 4, Stellung ,B” Wie CV 39 (nur SwitchPilot Servo!) 0-63 40




Liste aller unterstiitzten CVs

v Name Beschreibung Bereich  Wert
49 Relais-Control Festlegung, welches Relais verzégert geschaltet werden soll. 0-15 SPS:
(nur mit SwitchPilot Wenn Bit aktiv, dann Schaltet Relais zwischen Stellung , A" und ,B". 15
Extension) T
(Details in Kapitel 13) Bit Beschreibung Wi SP:
0 Relais 1 verzégert schalten (zusatzlich SwitchPilot: Schaltet mit 2. Adr. 1 0
1 Relais 2 verzogert schalten (zusatzlich SwitchPilot: Schaltet mit 2. Adr. 2
2 Relais 3 verzdgert schalten (nicht fur SwitchPilot) 4
3 Relais 4 verzogert schalten (nicht fur SwitchPilot) 8
50 Impuls-Konfiguration Legt fest, wie die Servo Impulse erzeugt werden sollen 0-7 0
Bit Beschreibung Wert
0 Servoimpuls erst nach empfangenen Kommando einschalten schalten 1
1 Servo nach Erreichen der Endstellung abschalten 2
2 Stromversorgung nur bei Bewegung anschalten 4
51 Mapping , 1" Servos, die bei Weiche 1 schalten 1
Bit Beschreibung Wert
0 Servo 1 1
1 Servo 2 2
2 Servo 3 4
3 Servo 4 8
52 Mapping , 2" Servos, die bei Weiche 2 schalten 2
Bit Beschreibung Wert
0 Servo 1 1
1 Servo 2 2
2 Servo 3 4
3 Servo 4 8
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Liste aller unterstiitzten CVs

v Name Beschreibung Bereich  Wert
53 Mapping ,,3" Servos, die bei Weiche 3 schalten 4
Bit Beschreibung Wert
0 Servo 1 1
1 Servo 2 2
2 Servo 3 4
B] Servo 4 8
54 Mapping ,4" Servos, die bei Weiche 4 schalten 8
Bit Beschreibung Wert
0 Servo 1 1
1 Servo 2 2
2 Servo 3 4
3 Servo 4 8
55} Servo 1, Stellung ,C" Stellung C von Servo 1. Wert gibt die Impulslange an, die an das Servo gesendet wird. Wert 0 = 1ms,..., 0-63 24
63 =2ms.
56 Servo 1, Stellung ,D” Stellung D von Servo 1. Wert gibt die Impulslénge an, die an das Servo gesendet wird. Wert 0 = 1ms,..., 0-63 24
63 =2ms.
57 Servo 2, Stellung ,C* Wie CV 55 0-63 24
58 Servo 2, Stellung ,D” Wie CV 56 0-63 24
59 Servo 3, Stellung ,C” Wie CV 55 0-63 24
60 Servo 3, Stellung ,D” Wie CV 56 0-63 24
61 Servo 4, Stellung ,C" Wie CV 55 0-63 24

62 Servo 4, Stellung ,D” Wle CV 56 0-63 24




Garantie-Urkunde

22. Garantie-Urkunde

Sehr geehrter Kunde,

herzlichen Gliickwunsch zum Kauf eines ESU Produktes. Dieses hochwertige Qualitatsprodukt wurde mit fortschrittlichsten Fertigungsverfah-
ren hergestellt und sorgféltigen Qualitatskontrollen und Priifungen unterzogen.

Daher gewahrt die Firma ESU electronic solutions ulm GmbH & Co. KG lhnen beim Kauf eines ESUProduktes tiber die lhnen gesetzlich zuste-
henden, nationalen Gewahrleistungsrechte gegentiber hrem ESUFachhandler als Vertragspartner hinaus zusatzlich eine

Hersteller — Garantie von 24 Monaten ab Kaufdatum.

Garantiebedingungen:

e Diese Garantie gilt fir alle ESU-Produkte die bei einem ESU-Fachhandler gekauft wurden.

* Garantieleistungen werden nur erbracht, wenn ein Kaufnachweis beiliegt. Als Kaufnachweis dient die vom ESU-Fachhéndler vollstandig
ausgefullte Garantie-Urkunde in Verbindung mit der Kaufquittung. Es wird empfohlen die Kaufquittung zusammen mit dem Garantiebeleg
aufzubewahren.

e Die beiliegende Fehlerbeschreibung bitte méglichst prézise ausfiillen und ebenfalls mit einsenden.

Inhalt der Garantie / Ausschliisse:

Die Garantie umfasst nach Wahl der Firma ESU electronic solutions ulm GmbH & Co. KG die kostenlose Beseitigung oder den kostenlosen

Ersatz des schadhaften Teils, die nachweislich auf Konstruktions-, Herstellungs-, Material- oder Transportfehler beruhen. Hierzu missen Sie

den Decoder ordnungsgemaB frankiert an uns einsenden. Weitergehende Anspriiche sind ausgeschlossen.

Die Garantieanspriche erl6schen:

1. Bei verschleiBbedingter Abnutzung bzw. bei Ublicher Abnutzung von Verschleissteilen

2. Bei Umbau von ESU - Produkten mit nicht vom Hersteller freigegebenen Teilen

3. Bei Veranderung der Teile, insbesondere fehlendem Schrumpfschlauch, oder direkt am Decoder verlangerten Kabeln

4. Bei Verwendung zu einem anderen als vom Hersteller vorgesehenen Einsatzzweck

5. Werzjn die von der Firma ESU electronic solutions ulm GmbH & Co. KG in der Betriebsanleitung enthaltenen Hinweise nicht eingehalten
wurden.

Aus Haftungsgriinden kénnen an Bauteilen, die in Loks oder Wagen eingebaut sind keine Untersuchungen bzw. Reparaturen vorgenommen
werden. Eingesendete Loks werden ungeéffnet retouniert. Die Garantiefrist verlangert sich durch die Instandsetzung oder Ersatzlieferung
nicht.

Die Garantieanspriiche konnen entweder bei Inrem Héandler oder durch Einsenden des reklamierten Produkts zusammen mit der Garantieurkun-
de, dem Kaufnachweis und der Fehlerbeschreibung direkt an die Firma ESU electronic solutions ulm GmbH & Co. KG gestellt werden:

ESU GmbH & Co. KG
- Garantieabteilung -
Edisonallee 29
D-89231 Neu-Ulm
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Riicksendebegleitschein

1. Kundendaten

(Bitte in Druckschrift ausfiillen)

Name:.

StraBe:

PLZ/Ort: .o I

Datum: ......

Unterschrift

2. Fehlerklasse

[OTransistorausgénge
Oservoausgange
Keine Funktion mehr

[ Kurzschluss
[Keine Funtion von Anfang an
DProgramm\erung am Programmiergleis

3. Fehlerbeschreibung

4. Kaufbeleg

5. Sonstige Information:

Kassenzettel | Rechnung der Riicksendung beilegen. Sonst keine Garantie maglich!

6. Handlerdaten:

Handlerstempel oder Adresse

- - - — - —————— ———



