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1. Erklaering om overensstemmelse

Vi, ESU elektroniske Igsninger uim GmbH & Co. KG, Edisonallee 29, D-
89231 Neu-UIm, Tyskland, erkleerer eneansvarligt, at produktet

Produktbeskrivelse: SwitchPilot, SwitchPilot Extension.

Varenummer: 51820, 51801, opfylder alle relevante bestemmelser i di-
rektivet om elektromagnetisk kompatibilitet (2004/108 / EG). Fglgende
harmoniserede standarder er blevet anvendt:

EN 55014-1: 2006 + A1: 2009: Elektromagnetisk kompatibilitet - krav til
husholdningsapparater, elveerktgjer og lignende apparater - Del 1: Emissi-
on - Produkt

EN 55014-2: 1997 + A1: 2001 + A2: 2008: Elektromagnetisk kompatibilitet
- Krav til husholdningsapparater, elveerktgjer og lignende apparater - Del
2: Immunitet - Produktfamiliestandard.

Copyright 1998 - 2017 af ESU elektroniske Igsninger ulm GmbH & Co KG. Elektriske
egenskaber og dimensioner kan andres uden forudgaende varsel. Alle rettigheder forbe-
holdes. ESU kan ikke holdes ansvarlig for eventuelle skader eller fglgeskader, der skyldes
ukorrekt anvendelse af produktet, unormale driftsforhold, uautoriserede aendringer af pro-
dukterne osv.

Ikke egnet til barn under 14 ar. Uhensigtsmaessig brug kan medfgre skade pa grund af
skarpe punkter og kanter.

Marklin® og mfx® er et registreret varemaerke tilhgrende firmaet Gebr. Marklin® og Cie.
GmbH, Gdppingen, Tyskland. RailCom er et registreret varemaerke tilhgrende firmaet
Lenz Elektronik GmbH, Giessen, Tyskland.

Alle de gvrige varemeerker ejes af deres respektive rettighedshavere.

ESU elektroniske Igsninger uim GmbH & Co. KG fortseetter med at udvikle produkterne i
overensstemmelse med virksomhedens politik. Derfor forbeholder ESU sig ret til at foreta-
ge aendringer og forbedringer af de produkter, der er anfgrt i denne vejledning, til enhver
tid og uden forudgaende notering.

Duplikationer og reproduktioner af denne dokumentation er strengt forbudt og skal vaere
tilladt af ESU.



Vigtig note

2. WEEE-deklaration

Bortskaffelse af foreeldet elektrisk og elektronisk udstyr (som praktiseret
i EU og andre europeeiske lande med dedikerede indsamlingssyste-
mer).

Dette maerke pa produktet, emballagen eller Relevant do-

kumentation angiver, at dette produkt ma ikke behandles

som husholdningsaffald. | stedet dette produkt skal bort-

skaffes pa en passende made, indsamlingssted for gen-

brug af elektrisk og elektronisk udstyr harde hvidevarer.
Saledes bidrager du til at undga negativ indvirkning pa miljget og folks
sundhed kan veere forarsaget af uhensigtsmaessig bortskaffelse. Gen-
brug af materialer bidrager til at bevare vores naturressourcer. For mere
information vedrgrende genbrug af dette produkt bedes du kontakte din
lokale myndighed, din renovationsservice eller forhandler / butik hvor
Du kabte dette produkt.
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3. Vigtige bemaerkninger - Laes dette forst

Vi lykensker dig med dit keb af en ESU Switch Pilot dekoder. Denne vej-
ledning vil guide dig trin for trin gennem funktionerne af dekoderen.

Vigtigt advarsel:

Laes venligst denne vejledning omhyggeligt. Selvom SwitchPilot er desig-
net som en robust enhed, kan en forkert tilslutning muligvis fere til fejl el-
ler endda til gdeleeggelsen af enheden.

Undga kostbare eksperimenter.

» Switch Pilot er udelukkende beregnet til brug sammen med modeltog.
Den ma kun betjenes med de anferte komponenter her. Enhver anden
brug er ikke tilladt.

* Ethvert tilslutning skal udfgres, mens stremmen er afbrudt.

* Enhver stramforsyning skal vaere beskyttet af en sikring eller afbryder for
at undga eventuelle farer som f.eks. afbraending af kabler i tilfaelde af en
kortslutning. Brug kun transformatorer, der er specielt designet til model-
tog, der bzerer VDE / EN maerkerne.

* Brug aldrig SwitchPilot uden opsyn. SwitchPilot er ikke (barns) legetgj.

* Overhold ledningsprincipperne som beskrevet i denne vejledning til til-
slutning af eksterne komponenter. Andre kredslgb kan forarsage skade
pa SwitchPilot.

» SwitchPilot er ikke vandteet. Det er ikke beregnet til udendgrs brug. Hvis
du bruger dette produkt til udvendige applikationer, ger du det pa din
egen risiko.

» Forsag ikke at abne dit SwitchPilot-modul. Upassende behandling kan
forarsage skade eller gdelaeggelse.



Introduktion til SwitchPilot familien

4. Hvordan denne vejledning hjaelper dig

Denne vejledning er opdelt i nogle fa kapitler, som gradvis viser dig, hvor-
dan du bruger SwitchPilot produkterne.

Kapitel 5 indeholder en oversigt over funktionerne i de enkelte SwitchPilot
dekodere.

| kapitel 6 behandler vi forbindelsen til dit layout. Hvis du gnsker at justere
dekoderens fabriksindstillinger individuelt, skal du bare gere det. | kapitel
7-11 finder du detaljerede forklaringer om, hvilke indstillinger der er muli-
ge, og hvordan du kan aendre dem. Erklzeringer om tekniske data findes i
kapitel 15 samt en liste over alle CV'er, der er bistaet, hvis det er ngdven-
digt.

Ved at bruge LokProgrammer kan en ny firmwarefil downloades til Switch-
Pilot nar som helst.

5. Introduktion til SwitchPilot familien

5.1. Medlemmer af SwitchPilot familien

ESU SwitchPilot dekoderne er specielt optimeret til stationeser drift pa dit
layout. Det er ligegyldigt, om du gnsker at aktivere drejninger, signaler,
magnetiske un-koblere, pzerer og andre stationaere belastninger eller end-
da hvis du foretraekker en "state of the art servomotor": En af SwitchPilot-
dekoderne vil vaere ganske nyttig for dig selv .

SwitchPilot dekoderne kan leveres med stram enten fra det digitale sy-
stem eller fra en ekstern AC eller DC-strgmkilde. Pa grund af en installe-
ret fuldbearbejdning og backuphukommelse kan du gare uden yderligere
"strammoduler". Alle SwitchPilots er kompatible med flere protokoller og
kan derfor enten betjenes med kommandostationer i henhold til Marklin®-
Motorola®-systemet (f.eks .: 6021, Central Station®) eller med DCC kom-
patible centralstationer.

SwitchPilot decoders kan understgtter alle aktuelle DCC programmerings-
former og kan indstilles enten pa hovedsporet eller programmeringssporet

Takket veere RailCom® er det ogsa muligt at laese data pa hovedsporet.
Nogle af SwitchPilot-dekoderne kan nemt indstilles via en 3-knappers
LED-indgangsenhed. Ved at bruge LokProgrammer kan en ny firmwarefil
downloades til SwitchPilot nar som helst.

SwitchPilot dekodere leveres i en robust krop og skiller sig ud pa grund af
deres fremragende ydelse kontra pris.
5.1.1. SwitchPilot oversigt

SwitchPilot V2.0 SwitchPilot Servo V2.0

DCC tilstand Ja
Motorola tilstand Ja

DCC programmering Ja Ja
4 dob. transistor udgange 1,5A

2 servo udgange Ja

4 servo udgange Ja
Tilbagemeldingsinput Ja

RailCom® Ja Ja
Input enhed Ja
Opdaterbar Ja Ja

5.1.2. SwitchPilot V2.0

SwitchPilot er en universel dekoder til brugere, der primaert har dobbelt-
magnetiske motorer installeret, men gerne vil teste servoteknologien. Der-
for har SwitchPilot fire udgange (1-4) til at skifte op til 4 dobbelt-
magnetventiler (f.eks. Switches) eller 8 tilbehar som uncouplers eller lys-
funktioner.

Hver udgang kan programmeres individuelt til kontinuerlig eller pulseren-
de output med variabel pulsvarighed eller blink.

Det er saledes muligt at forbinde lyspaerer eller lysdioder uden yderligere
releeer. Automatisk fading sikrer realistisk taending og slukning af signal-
lamper. Derudover kan to kommercielt tilgaengelige RC-servoer til hobby-
artikler forbindes direkte til SwitchPilot (udgange 5-6). Deres hastighed og
ende position kan tilpasses efter behov.
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SwitchPilot Servo

Hvis det gnskes, kan pulssignalet deaktiveres, nar armens endeposition
er naet. Desuden kan strgmforsyningen til hver servo afbrydes for at for-
hindre "twitching" af nogle billigere servoer.

Pa grund af den integrerede DCC RailCom®-sender er det muligt at give
statustilbbagemelding fra tilbehgret til centralstationen. For eksempel kan
en ESU ECoS centralstationstation vise den manuelt aktiverede status-
&ndring. Selvfelgelig er SwitchPilots transistorudgange elektronisk be-
skyttet mod overbelastning og kortslutning.

5.1.3. SwitchPilot Servo V2.0

SwitchPilot Servo er et mesterveerk blandt tilbehgrs dekodere. Den er
specielt udviklet til at styre op til fire fijernstyrede servo motorer (output 1
- 4). SwitchPilot Servo aktiverer disse aktuatorer meget praecist og kan
dermed ikke kun styre sporskiftere, men ogsa andre slowmotion -
sekvenser.

SwitchPilot Servo har en indbygget "Power-on-Pulse-Suppression" -
funktion til at fijerne eller reducere "rykninger / hakning" af RC-servoen,
nar der pafgres strem. Desuden kan streamforsyningen til hver servo af-
brydes for at forhindre enhver "rykning" af nogle billigere servoer.

SwitchPilot Servo kan ogsa bruges uden en digital styreenhed. Til dette
kan der tilsluttes 8 trykknapper til direkte styring af servomotoren.

Takket veere inputenheden pa tre knapper pa dekoderen kan servosta-
tus samt hastighed opsaettes manuelt pa en ret nem made.

Hvis du bruger servoer og sparger dig selv, hvilken SwitchPilot du skal
bruge? Hvis du kun styrer skift og lyssignaler, er SwitchPilot den rigtige
dekoder for dig. Hvis du gerne vil kontrollere jernbaneoverskaerninger
eller andre enheder, der muligvis kraever slowmotion, bgr du helt sikkert
bruge SwitchPilot Servo.

5.1.4. SwitchPilot Extension

Til drift af motordrev til drejning eller til polarisering af freerne har du
brug for et relee med potentielle frie kontakter. Til dette formal kan hver
SwitchPilot tilsluttes en SwitchPilot Extension, som kan tilsluttes pa si-
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den af SwitchPilot og modtage stram fra den.

Hvert SwitchPilot Extension-modul har 4 til 2 releeudgange, der drives pa-
rallelt med de tilsvarende udgange pa SwitchPilot. Dette svarer til den
etablerede k84-lgsning.

5.2. Funktioner
5.2.1. Operationelle tilstande

Alle SwitchPilots er kompatible med flere protokoller og kan derfor enten
betjenes med kommandostationer i henhold til Marklin®-Motorola®-
systemet (f.eks .: 6021, Central Station®) eller med DCC-kompatible kom-
mandostationer. For denne SwitchPilot dekodere skal kontaktes med
solenoid tilbehgr adresser.

Derfor er drift med Lokmaus 2 ikke mulig. Lokmaus 2 sender ikke DCC-

- kommandoer til magnetventiler.

SwitchPilot

SwitchPilot har en switch til at veelge forskellige driftsformer. Saledes kan
du nemt indstille den gnskede tilstand. Derfor er "programmering" ikke
ngdvendig for de fleste standardartikler.

Denne switch aktiverer kun de fire transistorudgangspar 1 til 4. Servoud-
gange pavirkes ikke.

Betjeningsmodusomskifteren er kun beregnet til brug med Motorola styre-
enheder for at muliggegre kompatibilitet med Marklin-controllere. Hvis
SwitchPilot bruges med DCC-protokollen, skal driftsmoduskontakten for-
blive i mellemposition (fabriksindstilling).

5.2.1.1. k83-tilstand
SwitchPilot

Nar du skubber omskifteren i k83-positionen, skifter udgangene 1 til 4 til
pulsoperation uanset de programmerede indstillinger. SwitchPilot opfarer
sig ngjagtigt som en Marklin® k83. Brug denne tilstand, nar du vil bruge
konventionelle magnetdrev.



5.2.1.2. k84-tilstand
SwitchServo

| kB4-mode indstilles udgangene 1 til 4 til variabel uanset eventuelle for-
udindstillede indstillinger. SwitchPilot opferer sig ngjagtigt som en
Marklin® k84. Brug denne tilstand til at betjene lysdioder eller paerer, og
nar du ikke kreever nogen specifik programmering.

Alle forbrugsbelastninger elektrificeres direkte af SwitchPilot. Du ma ikke
tilslutte nogen ekstern spzending.

5.2.1.3.brugertilstand
SwitchPilot

Brugertilstanden aktiverets, ved at indstille driftstilstand omskifteren i
midterposition. Kun i denne tilstand vil udgangene 1 til 4 opfare sig i
overensstemmelse med de softwarestyrede indstillinger.

Dette er den korrekte brug til DCC-format, k83 og k84-Modus er kun be-
regnet til Motorola® kommandostationer.

5.2.1.3. Brugertilstand
SwitchPilot

Brugerfunktionen teendes ved at indstille kontakten til valg driftstilstanden
i midterpositionen. Kun i denne tilstand output 1 til 4 vil opfare sig i hen-
hold til den software, der styres indstillinger.

Dette er den korrekte anvendelse til DCC-format, k83 og k84-Modus er
kun beregnet til Motorola® kommandostationer.

5.2.2. Transistorudgange
SwitchPilot

SwitchPilot har i alt 8 transistorudgange, der er grupperet i fire, par 1 til 4.
Hvert par har to udgange, OutA og OutB. Der er ogsa to separate servo
udgange.

Transistorudgange kan indstilles til kontinuerlig, til pulserende strem eller

til blinking.
Pulsudgang:

Hvis udgangen er indstillet til pulsbetjening, aktiveres den s& snart en
kommando er modtaget. Samtidig begynder en timer at teelle: "on-
time" (pulsens varighed) bestemmes af en forud programmeret veerdi.
Udgangen kan ikke veere laengere eller kortere end denne veerdi. Skulle
du slukke for knappen inden udgangen af den farste puls, forbliver outpu-
ten aktiv, indtil den forudbestemte tid er naet. Hvis du trykker pa knappen
lzengere end den forudbestemte pulsvarighed, slukkes udgangen, selvom
knappen stadig er pavirket.

Begraensningen af pulsvarigheden hjeelper til at undga skader pa magnet-
artiklerne. Pulsvarigheden kan indstilles pa en sadan made, at udgangene
er aktive, sa leenge knappen pa kontrolpanelet trykkes. Denne driftstil-
stand er kompatibel med Marklin® k83 dekodere.

Variabel:

Ved at trykke pa den relevante knap pa betjeningspanelet (f.eks. "Rad" il
Marklin® centralenheder eller "+" til Lenz Digital Plus®) teendes den far-
ste udgang A. Den forbliver taendt, indtil den tilsvarende knap for udgang
B er aktiveret . Out A og Out B fungerer som en omskifter.

Logisk nok er denne driftsform i overensstemmelse med Marklin® k84-
dekoderen. Fra hver udgang er enten ud A eller ud B aktiv. De kan ikke

. skiftes pa samme tid.

Alternativ blinker:

| denne tilstand aktiveres terminalerne Out A og Out B i en udgang vek-
selvis. Dette er ganske nyttigt for blinkende rade lys pa niveauoverganger
blandt andet.

"On-time" kan indstilles pa samme made som pulsvarigheden. Med forbe-
hold for pulsens varighed, ogsa i kontinuerlig tilstand kan det ske, at flere
udgange er pa samtidigt. Bemaerk venligst, at den samlede stream for alle
tilsluttede belastninger ma ikke overstige den samlede tilladte belastning
af dekodere, pa 3A.
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5.2.3. Servo udgange

SwitchPilot SwitchPilot Servo

RC-servoer kan sluttes til begge SwitchPilot-dekodere. Sammenlignet
med gearmotorer, er servoer intelligente aktuatorer med integreret intelli-
gens som kan bevaege sig til den selvgnskede position og kan ogsa hol-
de denne tilstand. P4 den made gennemtvinger de en anden vinkel og
hastighed. Agere lgftestang med en kraft, den styrer servoen mod den
vinkel, den konstant straeber efter at fastholde.

Den nominelle position indstilles af en pulslinje (orange pa Graupner®
servoer, ellers hvid). En konstant spaending (4,8 V - 6 V) fuldender graen-
sefladen.

Pa pulslinjen forventer servoen (iet tidsinterval pa 20-25 ms) en positiv
impuls med en lazengde mellem 1,0 ms og 2,0 ms. Laengden af pulsen er
direkte proportional med det gnskede mal position.

Hvis servoen ikke modtager et signal, far motoren ingen strem, sa den

- folger de mekaniske kraefter pa handtaget.

Servoer fas i forskellige designs og starrelser. De adskiller sig ogsa i
gearkassen og aktuatorvinklen. Der er for eksempel servoer at foretage
vindsejljustering, som foretager flere omdrejninger.

ESU tilbyder med servomotoren (51803) et meget lille servodrev. Dette
inkluderer alle de ngdvendige dele til kontakterne eller sporskifterne og
du behgver ikke at sgge efter alle disse sma dele.

Forsag aldrig at dreje handtaget manuelt da servoens motor kan gde-
leegges.

5.2.3.1. Konventionelle servoer

Pa konventionelle servoer anvendes kun strgm til motoren, nar et puls-
signal modtages. Hvis servo ikke modtager et signal, skal den fglge de
mekaniske kraefter pa armen.

| tilfeelde af at sadanne servoer viser "rykker" selv efter at have naet slut-
positionen. Lgses problemet der ved at deaktiverer pulsignalet. Det kan

dog ske, at de rykker igen efter "genudsendelse" af signalet.
5.2.3.2. Digitale servoer

I enhver digital servo sgrger en mikrocontroller for at Motoren forsgger at
na den gnsket position, selvom det eksterne pulssignalet ikke modtages.
Disse servoer kan ogsa rykke i ende positioner fordi de forsgger at tvinge
imod armen hele tiden. Til For at forhindre dette skal brugeren afbryde
servoens strgmforsyning. Det kan dog ske, at nar du genetablere strem-
men, skal du servo kan rykke igen.

5.2.3.3. ESU servomotor

ESU tilbyder to forskellige versioner af servomotorer: 51804 bruger en
plast gearing, 51805 er udstyret med metal gear. Disse servoer er udsty-
ret med en mikrocontroller, der er optimeret til brug i modeljernbane miljg-
er. Det forhindrer enhver form for rystelse til enhver tid. Derudover leverer
ESU en masse tilbehgr, sasom handtag, montering beslag og skruer til en
bekvem installation

5.2.4. Relzeudgange
SwitchPilot Extension

Via RailCom® kan SwitchPilot sende den aktuelle afgang Placer tilbage til
den digitale styreenhed. Til dette kraever udgangen at have de tilsvarende
feedback kontakter, der skal forbindes til feedback-kontaktindgang FB A
og / eller FB A (se figur 8 for detaljer).

Vi anbefaler at indstille alle parametre i SwitchPilot fer installation af en-
heden pa dit layout.

5.2.5. Tilbagemeldings input

Via RailCom® kan SwitchPilot sende det aktuelle valgdeltagelse tilbage til
den digitale styreenhed. Til dette behov har valgdeltagelsen at have de
tilherende feedback -kontakter, som skal tilsluttes til feedbackkontaktind-
gang FB A og / eller FB A (se figur 8 for detaljer).




5.2.5. Tilbagemeldings input
SwitchPilot

SwitchPilot Servo kan ogsa bruges uden et digitalt system. Indstillingen
af servoer 1 til 4 kan indstilles med eksternt skub knapper. Disse kan
veere vippekontakter eller kendte trykknapper fra de bergmte analoge
switchboards (se figur 13 for mere detaljer).

5.2.5. Trykknaps input
SwitchPilot Servo

SwitchPilot Servo kan ogsa bruges uden et digitalt system. Indstillingen
af servoer 1 til 4 kan indstilles med eksternt skub knapper. Disse kan
veere vippekontakter eller kendte trykknapper fra de bergmte analoge
switchboards (se figur 13 for mere detaljer).

6. Tilslutning til det digitale system

Vi anbefaler at indstille alle parametre for SwitchPilot far installation af
enheden pa dit layout.

6.1. Tilslutningselementer i SwitchPilot

Figur 1 viser SwitchPilot SwitchPilot -
udvidelsesmodul.

a) Ledningsudvekslinger, signaler, afkoblinger eller lignende enheder til
terminalerne af (transistor) udgangene 1 til 4. Terminalerne FB A og FB
B bruges til statusfeedback af enheden.

b) Dette flerpolede stik tjener til ledning af to kommercielt tilgaengelige
RC-servoer (f.eks .: Graupner®, Futaba® eller ESU) og repraesenterer
output 5 og 6 pa SwitchPilot.

¢) Stremforsyningen til SwitchPilot og alle tilsluttede enheder til den er
forbundet til terminalerne Pw A og Pw B. Begge AC og DC strgm-

forsyninger samt den digitale sporspaending Kan bruges.
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Figur 1: SwitchPilot forbundet med SwitchPilot Extension
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Forbindelse af SwitchPilot Servo

d) Skrueterminalerne Trk A og Trk B forbinder SwitchPilot med en kom-
mandostations effekt (f.eks. boosteroutput), der sender de digitale kom-
mandoer.

e) Kontakten, der styrer driftstilstande, giver dig mulighed for at vaelge en
af de understottede tilstande, f.eks. k83, brugerfunktion og k84-tilstand
(sammenlign ogsa med kapitel 5.2.1).

f) LED'en i forbindelse med

g) programmeringsknappen hjeelper dig med at indstille den digitale
adresse pa SwitchPilot. Denne proces er beskrevet i kapitel 8.

h) Forlaengerstikket / stikket forbinder SwitchPilot og SwitchPilot Extensi-
on mekanisk og elektrisk.

z) Dekoderjord (ekstraudstyr) - ngdvendig for valgdeltagelse

j) Terminal med jord- og spaendingseffekt (U +) DC til brug af DC moto-
rer som Tortoise motor.

6.2. Forbindelseselementer i SwitchPilot Extension

Figur 1 til venstre viser SwitchPilot -udvidelsesmodulet

=

o f)

kan skiftes sammen. Hver releeudgang svarer til den respektive udgang
fra SwitchPilot: Hvis Output A fra SwitchPilot er aktiv, er terminal 1 og
COM pa releeudgangen ogsa aktive. Hvis output Out B pa SwitchPilot er
aktiv, er terminalerne 2 og COM elektrisk forbundet. | modsaetning til tran-
sistorudgange fungerer relazeudgange altid som variabler.

j) Terminal med jord- og spaendingseffekt (U +) DC til brug af DC -motorer
som Tortoise -motor.

6.3. Forbindelseselementer i SwitchPilot Extension

Figur 2 viser SwitchPilotservo med det valgfrie SwitchPilot udvidelsesmo-
dul.

¢) Stremforsyningen til SwitchPilot og alle de tilsluttede enheder er for-
bundet til terminalerne Pw A og Pw B. Bade AC og DC stremforsyninger
samt den digitale sporspaending kan bruges.

d) Skrueterminalerne Trk A og Trk B forbinder SwitchPilot med en kom-
mandostations effekt (f.eks. booster output) sender de digitale komman-
doer.

k) ) d o
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Figur 2: SwitchPilot Servo forbundet med SwitchPilot Extension




g) programmeringsknappen hjaelper dig med at indstille SwitchPilotens
digitale adresse. Denne proces er beskrevet i kapitel 8. Derudover kan
du bruge programmeringsknappen eller

k) Inputenhed med en "+" og "-" knapper og monitor-lysdioder 1) direkte
Servo endepositioner "A" og "B" og indstillet rotationshastighed.

1) Monitor LED'er. Under opsaetningen af Servo slutposition og rotations-
hastighed pa inputenheden aktivt og vis, hvilken servo der redigeres. For
mere information om programmering med inputenheden, se afsnit 10.4.
m) Denne pin -blok bruges til at forbinde op til 8 eksterne trykknapper
eller vippekontakter til at betjene servopositionerne direkte uden digital
styreenhed. Kapitel 12 indeholder detaljer.

n) Denne pinblok tjener til at forbinde fire RC servomotorer (f.eks. ESU,
Graupner®, Futaba® osv.) og danner output 1-4 pa SwitchPilot-servoen.
h) Forleengerstik (hun / han): Her er forbindelsen mellem SwitchPilot
Servo og SwitchPilot Extension enhed.

6.4. Stremforsyning fra det digitale system

Til mindre layout med kun nogle fa enheder, der skal skifte samtidigt,
kan strgmforsyningen fra det digitale system anvendes.

Skrueterminalerne Pw A og Pw B er forbundet parallelt med terminal
Trk A og Trk B.

Afhaengigt af de anvendte magnetventiler er den digitale styreenhed mu-
ligvis ikke i stand til at levere nok strgm til en sikker drift. | dette tilfeelde
skal der tilsluttes en ekstern transformer, der kan levere nok stram til dis-
se magnetventiler. | dette tilfaelde skal en ekstern transformer, der kan
levere nok strgm til disse magnetventiler, tilsluttes SwitchPilot (se 6.5).

Ved anvendelse af visse magnetartikler (dvs. Marklin® K-
sporetilslutninger eller PECO®-motorer), bar du overveje en ekstern for-
syning af SwitchPilot (se 6.5).

| 6.5 Separat stremforsyning

For stgrre layout med mange enheder kontrolleret af SwitchPilots og
med meget aktivitet, anbefaler vi at bruge en separat streamforsyning. Pa

A

Connect to track output of
a digital sytsem
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Pw B
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Figur 3: SwitchPilot bruger digitalt system til stremforsyning

denne made traekkes streammen til at skifte enhederne ikke fra sporet og
reducerer dermed belastningen pa det digitale system.

Brug kun kommercielt tilgeengeligt udstyr beregnet til modeltog, og tag
ogsa hensyn til maksimal spaending som angivet i kapitel 16 for at undga
mulig skade.

connect to track output conneted
of digital system to trans-
former
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Figur 4: Seperat streamforsyning til SwitchPilot

Denne made at forbinde, kan ikke bruges til programmering pa program-
meringsspor, se kapitel 7.2.2.1




Tilslutning af transistorudgange

6.6. Tilslutning af SwitchPilot Extension

SwitchPilot Extension modulet tilsluttes ved at indseette det i multipin stik-
ket pa siden af SwitchPiloten, man trukker den sammen indtil fastgerel-
sesklemmerne far god kontakt.

Se ogsa figur 1.

Den interne logik og releeer i SwitchPilot Extension modulet modtage
strgm fra SwitchPiloten.

6.7. Tilslutning af transistorudgange
SwitshPilot

6.7.1. Tilslutning af dobbeltspolede magnetartikler

Du kan bruge alle kommercielt tilgeengelige dobbeltspolede magnetdrev
fra alle stgrre producenter, sammen med din SwitchPilot.

Figur 4 viser, hvordan man forbinder udgang 1:

a) Magnetartiklens feellesledning er fastgjort til skrueterminal Out C.

b) Ledningen, der fgrer til den farste spole, er forbundet til terminal Out A.
c) Ledningen, der fgrer til den anden spole, er forbundet til klemmen Out
B.

Skulle aspektet vist pa dit kontrolpanel ikke veere som gnsket (med andre
ord: hvis lige og divergerende rute udveksles) Skift blot ledningerne mel-
lem terminalerne Out A og Out B.

Aktivering
gennem
knapperne
er muligt.
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Figur 5: Tilslutning af transistorudgange




i‘\ SwitchPilot kan handtere PECO® sporskifter. Men deres forbruget er sa N EXTENsIOn

= hgjt, at du skal justere overbelastningens indstillingen pa SwitchPilot. Se

venligst kapitel 9.3. for detaljer. A 1 . - 2 .
ix Som vist i figur 5 kan dobbeltomskifterne skiftes med to valgfri trykknap- e e £
A per uden en digital kommando. Det ngdvendige stel er ikke tilgaengeligt =S= |8~ +] 1 ""8‘: =|S[=

pa alle SwitchPilot.

6.7.2. Forbindelse til dagslys signaler og pzerer eller LED
Hvis du bruger dagslys signaler med gl@delamper (paerer) eller lysdioder I_ I I : I I I o s .

skal du indstille den tilsvarende udgang til kontinuerlig tilstand.

Hvis signalet er produceret som vist med udgang 2 i figur 5, kan du for-
binde lamperne direkte til terminalerne pa SwitchPilot.

o Figur 6: Motor tilsluttet til SwitchPilot Extension
For at begreense stremmen til signaler med LED, skal en modstand saet-

tes i serie med LED. Dette vises for udgang 3 i figur 5. Brug kun motordrev med stopkontakter for at undga overophedning eller
Kontroller, om dit signal allerede har en indbygget modstand, hvis du for- en afbraepding af.motoren. Relaequange fra SwitchPilot Extension til-
binder LED uden denne modstand risikere du at edelaegge lysdioderne. sluttes altid forsyningsspaendingen til belastningen.
Hvis der ikke er nogen modstand, skal du montere denne modstand Et motordrev skal forbindes som vist i figur 6. Det vil blive aktiveret af
maerket "R" i serie til LED. Afheendig af speending og signalets gnskede SwitchPilot. Veer opmaerksom pa den tilladte maksimale forsynings-
lysstyrke, skal du vaelge en modstand pa mellem 1 kohm til 2,2 kohm. speending pa dit motordrev som angivet i dens manual.

i‘\ Skrueterminalen C af hver udgang har er positiv. DERFOR skal LED'ens 1234 . 1

L katode skal forbindes til klemmerne Out A henholdsvis Out B. A (€ -

ol

6.7.3. Tilslutning af et motordrev
SwitchPilot Ext.

SwitchPilot kan betjene motordrev til skifte ved hjeelp af SwitchPilot -
udvidelsen. Motorens retning vendes ved at aendre polariteten af
speendingen pa motorterminalerne og dermed andre positionen for valg-
deltagelsen eller aspektet af et vingesignal.

Figur 7: Tilslutning af servomotorer til SwitchPilot Servo
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Tilslutning af Servo

. . re detaljer.
6.8. Tilslutning af servo )
Alle kommercielt tilgeengelige RC-Servos til hobbyartikler kan anvendes. 1 2 Servo 3 a
De skal have en trepolet tilslutning og operere med positiv impulser. <|3| |2=||<|Z| |2l fi <3| |De||<[S] ||
E|0loI0IE] |E]0lo[O|E] aln EIS|o|O]E] [B[O[u|O|E

SwitchPilot giver 5V til servo.

Figur 7 pa side 13 viser den typiske forbindelse. 2elele
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Monter ledningerne fra servoen pa SwitchPilot. Generelt bruges den hvi-
E de eller orange wire til Servoens pulserende udgange.

Se venligst forbinselsdiagrammet pa SwitchPilot kabinettet. Forkerte L
montage kan gdelaegge servo eller SwitchPilot.

or
Servoudgangene kan konfigureres individuelt, som du kan se i kapitel 10. i ?
6.9. Tilslutning af tilbagemeldingskontakter Figur 8: Tilslutning at tilbagemelding fra sporskifter
SwitchPilot A EXTEnsion =
a) Tilslutning af en motor pa et sporskifte med stopkontakter. Tilslut ter- __;\_1_3_ e —
minalerne Out A med FB A og Out B med FB B. H§|: H|§: ~[El (8=

b) Tilslutning af en motor med separate tilbagekoblingskontakter: Tilslut
tilbagekoblingskontakterne med terminal FB A henholdsvis FB B og den 2ele [@ee @
feelles ledning af feedbackkontakterne til terminal C.

A\
\Y]
X
®

Hvordan status (feedback) vises, afhaenger af din kommandostation.
ESU ECoS® kommandostationen kan vise status pa sporskifte kontrol- /
panelet med software 1.1.0 og nyere.

Yderligere information om feedback pa switches via RailCom® findes i I _ 4
kapitel 11.

6.10. Polariserende elektriske hjertestykker Figur 9: Polarisering af elektriske hjertestykke pa SwitchPilot
SwitchPilot Ext.

I:r'i“\ Du kan polarisere (levere den korrekte polaritet) til din fremmgades elek-
“= trofrg (sammenlign figur 9). Hvis du gerne vil bruge en servo med dit
fremmeade, er det oftest ngdvendigt at vaelge den ngjagtige timing pa en
sadan made, at relaeerne kun skifter, nar servoen er placeret midt mellem
indstilling A og B. Pa denne made forhindres shorts. Se kapitel 13 for fle-

14




Dekoderindstillinger (programmering)

7. Dekoderindstillinger (programmering)

Kapitel 7 handler om at aendre indstillingerne for SwitchPilot-dekoderen.
Hvis du ikke er bekendt med CV'erne, bedes du bruge noget tid til at
gennemlaese de undertiden meget komplekse forklaringer.

Efter en introduktion til parameternes verden i kapitel 7.1, forklare kapitel
7.2, hvordan man zendrer parametrene med forskellige DCC styreenhe-
der.

Kapitel 8 til 11 forklarer hvilke parametre der pavirker opfersel af Switch-
Pilot-dekoderen

7.1. Andring af dekoderindstillinger

Visse funktioner i SwitchPilot-dekoderen, som maengden af funktionsud-
gange eller maksimal strembelastning er fysisk begreenset via hardware
og kan ikke a&ndres. Men der er stadig masser af muligheder for at aen-
dre adfeerd af Switch-Pilotdekoder via softwaresendringer.

For hver enkelt parameter er der en eller flere lagringssteder inden for
dekoderen, hvor tal eller bogstaver kan veere gemt. Du kan taenke pa
disse lagringssteder som indekskort som opbevares i et stort arkivskab.
For at finde det enkelte indekskort har hvert kort et nummer eller en be-
skrivelse med ejendomsretten til kortet, f.eks. "Loco Address" eller
"Maximum Speed".

Forestil dig nu, at du kan skrive med blyant pa disse kort. £ndringer er
altid mulige ved at slette og skrive. lkke alle "Kort" kan der skrives pa.
Visse oplysninger, f.eks. producentidentifikation for ESU er hardcoded.
Indholdet af disse lagringssteder kan veelges af dig og leeses og overve-
jes af dekoderen. Du kan fylde lagersteder med nogen vaerdi gennem en
procedure, der ogsa er kendt som programmering.

7.1.1. Konfigurationsvariabler (CV)

Alle SwitchPilot dekodere folger CV-konceptet, som blev udviklet i USA.
Navnet CV (Konfigurationsvariabel) er afledt af det forhold, at hukommel-
sescellerne er beskrevet ovenfor er ikke kun variabel, men kan ogsa kon-
figurere adfeerd af dekoderen.

7.1.1.1. Standardisering vedrgrende NMRA

NMRA (National Model Railroad Association) har angivet hvilket CV'er der
styrer hvilken funktion i en dekoder. DCC-normen beskriver CV'erne med
tal, hvorved de vigtigste er givet. Derved forenkles handteringen af CV'er
for brugeren da dekodere fra mange producenter fglger denne standardi-
sering og den lagrede handtering af CV'er kan anvendes overalt. Inden
for DCC CV koncept nummervaerdier mellem 0 og 255 kan skrives i CV'-
er. Hvert CV bestar af ngjagtigt et tal. Mens positionen (CV-nummer) er

- forudbestemt, er den faktiske reekkevidde af veerdier kan variere. lkke alle

CV'er skal acceptere veerdier mellem 0 og 255. Tilladte veaerdier for
SwitchPilot-dekoderen vises i listen i kapitel 20.

7.1.1.2. Bits og Bytes

De fleste CV'er indeholder numeriske veerdier: CV 8 indeholder f.eks. pro-
ducentens identifikation. Denne kan variere fra 1 til 255. Andre CV'er kan
forstas som et indsamlingspunkt af forskellige switche som sammen sty-
rer forskellige funktioner (oftest teend eller sluk). Gode eksempler er CV
28 og 29: Den tilsigtede veerdi for dette CV skal beregnes. Denne veerdi
afhaenger pa den gnskede parameter. Tag et kig pa bordet i kapitel 17 og
dens beskrivelse til CV34: Bestem farst hvilken mulighed der skal bruges
teendes eller slukkes. | veerdikolonnen er to tal for hver mulighed. Hvis
indstillingen er slukket, indstilles veerdien 0, ellers a tal mellem 1 og 8. Til-
fgj disse to numeriske vaerdier for Denne szerlige mulighed, og du far den
veerdi, der skal veere skrevet i CV'et.

B —— o N T e T
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Programmering

Eksempel:

Forudsat at du gerne vil aktivere SwitchPilots "zoom" funktionen pa ud-
gang 1 og 3 skal veerdien af CV 34 indstilles 5 (1 + 0+ 4 + 0 =5).

7.2. Programmering med DCC-systemer

SwitchPilot dekodere forstar alle programmeringsmetoder for NMRA, sa
udover programmeringssportilstandene (Direct Mode, Register Mode,
Page Mode) ogsa hovedspor programmering "POM" (programmering pa
hovedmenuen).

Med POM kan du komfortabelt programmere din dekoder uden at tage
dit lokomotiv fra banen. Til dette er den centrale enhed skal kontakte de-
koderen med sin specifikke adresse, for eksempel: "Dekoder 10, skriv
veerdi 1 i CV 3". Afkoderadressen skal veere kendt. Det er ikke muligt at
laese CV-veerdier i dette tilfeelde.

| Det er muligt at laese CV'er pa hovedbanen med RailCom®. Yderligere
- oplysninger findes i kapitel 11.

CV-veerdier kan leeses og indstilles pa programmeringssporet - et pas-
sende DCC-system til radighed. Desuden kan du programmere dekodere
pa programmeringssporet uden at kende dekoderadressen da den cen-
trale enhed bruger kommandoer som "Skriv veerdi 1 til CV3". Hver deko-
der, der modtager denne kommando, vil ogsa udfare den.

ESU teeller bits fra 0 til 7 som angivet i DCC-normen mens nogle produ-

~ center (fx Lenz) teeller bitene fra 1 til 8. Vaer opmaerksom pa dette, nar du

programmerer vores dekodere med sadanne systemer.
7.2.1. Programmering pa programmeringssporet

SwitchPilot kan forblive installeret pa dit layout under programmeringen.
For at programmering af hovedsporet kan fungere, skal dit digitale sy-
stem ogsa understgtte "Programmering pa Main (POM)” til magnetventi-
ler. Derudover skal du kende dekoderadressen pa din SwitchPilot -
dekoder.

Serg for at laese kapitel 8 omhyggeligt, sa du forstar forskellen mellem
valgdeltagelse og dekoderadresse.

3
i

__/.

Takket veere den indbyggede RailCom®-teknologi kan ECoS-ejere med
firmware 1.1.0 eller nyere programmere SwitchPilot, mens den er instal-
leret pa layoutet. Mere kan findes i kapitel 11.

7.2.2. Programmering pa programmeringssporet

Ved programmering af specifikke parametre for dekoderudgange skal
SwitchPilot programmeres pa programmeringssporet. Dette er mest
praktisk fgr installation pa layoutet.

7.2.1.2. Tilslutning til programmeringssporet
SwitchPilot

Til programmering skal du tilslutte SwitchPilot som vist i figur 10 til dit
digitale system. | dette tilfeelde skal stremmen veere leveres fra central-
stationen.

SwitchPilot "forstar" alle relevante DCC programmering tilstande. Det er
bedst at programmere det i DCC Direct Mode.

For at kunne laese alle data skal du forbinde en belastning af udgang 1
out A, der traekker mere end 60 mA, for eksempel en paere eller en 180
ohm / 1 watt modstand.

SwitchPilot Servo

Til programmering bedes du slutte SwitchPilot som vist i figur 11 til dit
digitale system. | dette tilfeelde skal stremmen leveres fra centralstatio-
nen.

SwitchPilot Servo "forstar" alle relevante DCC -programmeringstilstande.
Det er bedst at programmere det i DCC Direct Mode. En belastnings-
modstand med 180 ohm er allerede indbygget.

Laesningen af CV'er skal fungere med alle DCC kompatible centraler en-

~ heder og blev testet med ESU ECoS, Bachmann® Dynamis ProBox®,

Uhlenbrock® Intellibox® og Lenz® Digital Plus V3®.

Desveerre, giver Digitrax®-enheder ikke tilstraekkelig strem til program-
meringen, ZIMO®-enheder kan nogle gange traekke en overstrgm. Brug
derfor hovedsporprogrammeringen 7.2.1.



Dekoderindstillinger (programmering)

7.3. Programmering med Marklin® centralstationer

En direkte programmeringsmulighed med en Marklin-centralenhed (f.eks.
6021, Mobile Station®, Central Station®) er ikke mulig pa grund af det
manglende DCC-format. Men de vigtigste egenskaber kan stadig een-
dres.

SwitchPilot

De ognskede valgnumre kan indstilles direkte med knapper. Kapitel 8.4
har flere oplysninger. Med drift mode switch du kan vaelge mellem k83
eller k84 mode (find mere 5.2.1).

SwitchPilot Servo

De gnskede sporskiftenumre kan indstilles direkte med knapper. Kapitel
8.4 indeholder flere oplysninger. Slutpositioner og hastigheder pa alle
servoer kan aendres ved hjaelp af inputenheden. Se kapitel 10.4

ii:l For alle muligheder anbefaler vi at bruge ESU Lokprogramer.

Forbind til programmeringsspor
pa det digitale system
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Figur 10: SwitchPilot forbindes til programmeringsspor

Forbind til programmeringsspor
pa det digitale system
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Figur 11: SwitchPilot Servo forbindes til programmeringsspor

7.4. Programmeringmed ESU LokProgrammer

Ejere af ESU LokProgramer enheden kan konfigurere SwitchPilot -
dekoderne meget komfortabelt. Brug altid den nyeste computersoftware.
Det kan downloades fra vores websted uden beregning. LokProgrammer
opdaterer lejlighedsvis firmwaren. Tilslut din SwitchPilot og SwitchPilot
Servo som vist i fig. 12 for at sikre, at alt fungerer som forventet.

to
LokProgrammer

O | I
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— Mode— —Con—

Figur 12: SwitchPilot Tilslutning til LokProgrammer




Programmering

8. Adresseindstillinger

Antallet af udgangene pa SwitchPilot kan tildeles frit - inden for graenser-
ne. Desveerre handtere DCC-normen ikke det er nemt, sa vi vil gerne
forklare det her i detaljer og det er ogsa meget arbejde grundigt igennem
i kapitel 8 hvis du endnu ikke er bekendt med det.

8.1. Sporskiftenummer
Udgangene fra SwitchPilot er nummereret:

» SwitchPilot tilbyder i alt 6 udgange: Udgange 1 til 4 er dobbelt transistor
udgange, udgange 5 til 6 er servoudgange.

Alle tilgeengelige skiftninger er nummereret i alle DCC- eller Marklin®-
digitale systemer. Antallet af ledige numre er begreenset:

Motorola®: Skifte adresse 1 - 256
DCC: Skifte adresse 1 - 2040.

Servo udgange: Alle Switch nummerer er opsummeret af adresser. Ud-
gang 1-4 danner den fgrste adresse, udgang 5-8 den anden, osv.

For at kunne fungere korrekt, skal hver SwitchPilot kende adresse, der er
tildelt den.

SwitchPilot

Da SwitchPilot har i alt seks udgange, kan to adresser tildeles det: adres-
se 1 er ansvarlig for transistorudgange 1-4, adresse 2 er til servoudgan-
ge 5-6.

Denne logik betyder, at udgangene (og dermed udlgbsnumrene) af

. SwitchPilot starter altid i begyndelsen af en adresse pa den ene side, og

at alle udgange forbliver sammen i en blok den anden side.

|,Fi;'!

8.2. Dekoderadresse

Den gnskede adresse er delt internt og indsat i CV 1 og CV 9. Du ma
aldrig blande dekoderadressen og opkaldsnummeret der folger af det.

De fleste digitale systemer (inkl. ECoS) viser antallet af deltagere i ste-
det for dekoderen adresser pa kontrolpanelerne.

SwitchPilot

Den anden afgang adresse for servo udgange 5-6 af SwitchPilot er gemt
i CV 350g CV 36.

SwitchPilot Servo
8.2.1. Planlagning af valgnumre og adresser

Forholdet mellem udgangs tal og udgangs adresser er forklaret i tabel-
len, der starter pa side 17: Den gnskede udgangs tal er afledt af den
valgte udgangsadresse. Kun de forste 256 udgange er tilgaengelige, nar
du bruger Motorola® central enheder.

Det er ikke muligt at tildele tildelingsnumre over greensen pa 4 til en
SwitchPilot. For eksempel ville det ikke veere muligt at tildele tilvalg num-
mer 4, 5, 6 eller 7 til en SwitchPilot servo siden disse er over adresse-
greensen. Veer opmeerksom pa dette, nar du nummererer dine skiftere.

Tabellen viser kun de fgrste 552 valgnumre. 2040 skiftere er mulige i en
DCC operation. En komplet tabel kan findes pa vores hjemmeside.

Udgangsnummer 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
29 30 31 32 8 8 0
33 34 35 36 9 9 0
37 38 39 40 10 10 0




Udgangsnummer, adresser og CV'er af de forste 552 udgange

Udgangsnummer Adresse [VZ] CV9 Udgangsnummer Adresse Cv1 CV9

41 42 43 44 11 11 0 169 170 171 172 43 43 0
45 46 47 48 12 12 0 173 174 175 176 44 44 0
49 50 51 52 13 13 0 177 178 179 180 45 45 0
53 54 55 56 14 14 0 181 182 183 184 46 46 0
57 58 59 60 15 15 0 185 186 187 188 47 47 0
61 62 63 64 16 16 0 189 190 191 192 48 48 0
65 66 67 68 17 17 0 193 194 195 196 49 49 0
69 70 71 72 18 18 0 197 198 199 200 50 50 0
73 74 75 76 19 19 0 201 202 203 204 51 51 0
77 78 79 80 20 20 0 205 206 207 208 52 52 0
81 82 83 84 21 21 0 209 210 211 212 53 53 0
85 86 87 88 22 22 0 213 214 215 216 54 54 0
89 90 91 92 23 23 0 217 218 219 220 55 55 0
93 94 95 96 24 24 0 221 222 223 224 56 56 0
97 98 99 100 25 25 0 225 226 227 228 57 57 0
101 102 103 104 26 26 0 229 230 231 232 58 58 0
105 106 107 108 27 27 0 233 234 235 236 59 59 0
109 110 111 112 28 28 0 237 238 239 240 60 60 0
113 114 115 116 29 29 0 a1 >4 243 >4 61 61 0
117 118 119 120 30 30 0 245 246 247 248 62 62 0
121 122 123 124 31 31 0 249 250 251 252 63 63 0
125 126 127 128 32 32 0 253 254 255 256 64 0 1
129 130 131 132 33 33 0 257 258 259 260 65 1 1
133 134 135 136 34 34 0 261 262 263 264 66 2 1
137 138 139 140 35 35 0 265 266 267 268 67 3 1
141 142 143 144 36 36 0 269 270 271 272 68 4 1
145 146 147 148 37 37 0 273 274 275 276 69 5 1
149 150 151 152 38 38 0 277 278 279 280 70 6 1
153 154 155 156 39 39 0 281 282 283 284 71 7 1
157 158 159 160 40 40 0 285 286 287 288 72 8 1
161 162 163 164 41 41 0 289 290 201 202 73 9 1
165 166 167 168 42 42 0 203 204 205 206 74 10 1

297 298 299 300 75 11 1
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Udgangsnummer, adresser og CV'er af de forste 552 udgange

Udgangsnummer Adresse [z CV9 Udgangsnummer Adresse cv1 CV9

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
333 334 335 336 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 1 480 482 483 484 121 57 1
353 354 3555 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 1 513 514 515 516 129 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

425 426 427 428 107 43 1

429 430 431 432 108 44 1




Fabriksindstillinger

8.3. Fabriksindstillinger
SwitchPilot

Som standard reagerer de 4 transistorudgange 1-4 pa antallet af kontak-
ten 1 til 4, som alle er pulseret med en pulsleengde pa 520 mS program-
meret. SwitchPilot har son standard tildelt adresse "1". Servoudgange 5
til 6 er deaktiveret fra fabrikken. Derfor bliver de tildelt anden adresse.

SwitchPilot servo

De fire servo udgange 1 til 4 reagerer fra fabrikken pa sporskifte tallene 1
til 4 og kraever 3,75 sek. For en fuld bevaegelse, hvor begge endepositio-
ner er ca. 50% af startafstandens mulige afstand. Adressen "1" tilharer
SwitchPilot Servo. Adressen "2" lukkes.

8.4. Program adresserer med programmeringsknappen

Du kan programmere adresserne ved hjeaelp af programmeringens knap-
pen uden kompliceret procedure i programmerings sport. Vi anbefaler at
fortsaette som folger: Du skal bruge denne metode: Hvis du arbejder
med en Marklin® Motorola® centralenhed (6021, Central Station®) eller
hvis du vil 2endre adresserne pa turnouts efter installation af dekoderen
pa dit layout

8.4.1. Forste adresse for udgang 1-4
SwitchPilot SwitchPilot Servo

1) Veelg nummeret pa dit digitale system, som du vil tildele til den fagrste
udgang fra din SwitchPilot. Fortseet ifglge instruktionerne i din handholdt
mus eller din centralstation som om du gnskede at skifte de respektive
valgdeltagelse i (for ECoS brugere: se kapitel 13 i ECoS manualen).

2) Taend for stramforsyningen til dit layout.

3) Tryk pa programmeringsknappen og hold den lang nok til, indtil (efter
ca. to sekunder) blinker LED'en som falger: kort, pause, kort, pause og
sa videre.

4) Du kan nu slippe knappen, dekoderen er i laeringstilstand.

5) Skift nu den afgang, du har valgt i trin 1 pa din handholdt controller
eller din centralstation. D et er uvaesentligt om du skifter fra "lige" til

"divergerende rute" eller vice versa.

6) Nar dekoderen har "forstaet" den adresse, den vil bekraefte dette ved at
teende LED'en i et sekund.

7) Derefter gar SwitchPilot tilbage til normal driftstiistand og LED'en
slukker.

Skal du have en anden turnout i stedet for den ferste, i gruppen af
gruppen fire gnsker at vaere automatisk detekteres og programmeres.

8.4.2. Anden adresse for udgange 5-6
SwitchPilot

Den anden adresse er for (servo) udgange 5 og 6. Veelg altid valgnumre i
begyndelsen af en gruppe pa fire, fx: 1 og 2, 5 0g 6, 9 og 10, 13 og 14
osV.

SwitchPilot Servo

Den anden adresse bruges til at aktivere positionerne "C" og "D" for hver
servoudgang 1 - 4., mens den fgrste adresse er ansvarlig for at na positio-
nerne "A" og "B". Sadan indstilles slutpositionerne er beskrevet i afsnit 10.
1) Veelg det sporskifte nummer med dit digitale system, som du gerne vil
tildele output 5 (farste servo) eller slutpositionen "C" pa den farste Servo
pa SwitchPilot Servo. Fortsaet i henhold til instruktionerne fra din hand-
holdte controller eller din kommandostation, som om du ville skifte denne
seerlige valgdeltagelse.

2) Teend for strammen til dit layout.

3) Tryk pa programmeringsknappen og hold nede indtil (efter ca. fire se-
kunder) blinker LED'en som fglger: kort, kort, pause, kort, kort, pause og
sa videre.

4) Sa kan du slippe knappen dekoderen er nu ved at leere tilstand.

5) Skift det valg, du har valgt i trin 1 med din hand helten eller kommando-
stationen. Det er uvaesentligt, hvis du skifter fra "Ret" til "divergerende ru-
te" eller omvendt.

6) Hvis dekoderen har "forstaet" adressen den bekreefter dette ved LED'-
en lyser i ca. et sekund.

7) SwitchPilot gar derefter tilbage til normal driftstilstand og LED slukker.
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Fabriksindstillinger

9. Parametre for transistorudgange

For at indstille parametrene for hver af transistorudgangene 1 til 4 er de
tildelt til en konfigurations-CV: CV 3 er ansvarlig for output 1, CV 4 til ud-
gang 2, CV 5 til udgang 3 og CV 6 til udgang 4.

9.1. Konfiguration af en output med variabel varighed (k83)

Skriv veerdien 0 i det relevante CV. Udgangen vil derefter opfgre sig som
folger: Udgangen er aktiv, sa leenge den tilsvarende knappen pa kontrol-
panelet trykkes. Nar du har slettet knappen udgangen vil gjeblikkeligt sluk-
ke. Dette er nyttigt for bl.a. afkoblere.

9.2. Udgangskonfiguration til pulserende udgang med fast
pulsvarighed

Skriv en veerdi mellem 2 og 31 i konfigurations-CV, hvis du gnsker at ud-
gangen generere en puls med en forudbestemt varighed uanset hvor lang
tid du faktisk trykker pa knappen. Denne veerdi afgiver varigheden af on-
perioden som et multipel pa 65 msek. Jo hgjere denne veerdi, jo laengere
er den periode.

Eksempel: Du vil have en udgang pa ca. et sekund. Skriv veerdi 15 i cv
(16 * 65 msec = 975 msek)

9.3. Konfiguration af en udgang til PECO magnetdrev

Hvis du leder et PECO-magnetdrev til udskrivning, skriv vaerdien 1 ind i
den tilsvarende konfigurations CV. Dette justerer overbelastningen (over
nuveerende) beskyttelse til hgjere vaerdier for PECO magnet drev.

Hvis du gerne vil bruge PECO-udgangsmotorer, skal du bruge ekstern
transformator for at give SwitchPilot nok strem. Se afsnit 6.4.

9.4. Konfiguration af en output til kontinuerlig drift (k84)

Hvis du gnsker at vekselvis aktivere en af transistorudgange indtil den an-
den er faerdig konfiguration-CV.

9.5. Konfiguration af "zoom" effekten

Lyset i prototype dagslys signaler taender ikke ind indenfor en splittet se-
kund, men tage et gjeblik, indtil de nar fuld styrke, henholdsvis slukker
helt igen. Denne effekt kan vaere simuleret ved at programmere "zoom" -
funktionen til hver udgang i CV 34. Se venligst tabellen i kapitel 17.

10. Funktioner pa servo udgange

To endepositioner "A" og "B" samt en drejningshastighed kan veere tildelt
til hver servoudgang.

Sa du kan definere, hvornar pulsignalet sendes til servo og hvis strem-
men skal afbrydes ved bestemte lejligheder. Hvis din digitale centralstati-
on understatter programmering pa Main (POM) kan du kan finjustere dis-
se CV'er under normal drift tilstand. Skift indstillingerne for de relevante
CV'er trin for trin indtil servo nar den gnskede endeposition.

Hvis du bruger en SwitchPilot Servo, anbefaler vi, at du bruger inputenhe-
den til at indstille slutpositionerne. Se kapitel 10.4.

10.1. Konfiguration af servo endeposition "A"

Servoens slutposition ,A" kan indstilles i CV 38, 41, 44 og 47. Den praeci-
se veerdi afhaenger af servotypen og installationen. Dette kan kun fastslas
ved at eksperimentere.

10.2. Konfiguration af servo endeposition "B"

Servoens slutposition ,B* kan indstilles i CV 39,42,45 og 48. Den preecise
veerdi afheenger af servotypen og installationen. Dette kan kun fastslas
ved at eksperimentere.

10.3. Konfiguration af servo endeposition "C"
SwitchPilot

SwitchPilot Servo -dekodere har ogsa to yderligere slutpositioner "C" og
"D", der kan nas ved hjeelp af den anden adresse. Servoens slutposition
“C” kan indstilles i CV 55, 57, 59 og 61. Den praecise veerdi athaenger af
servotypen og installationen. Dette kan kun fastslas ved at eksperimente-
re.
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Parametre for transistorudgange

10.4. Konfiguration af servo endeposition "D"

Servoens slutposition “D” kan indstilles i CV 56, 58, 60 og 62. Den preeci-
se veerdi afheenger af servotypen og installationen. Dette kan kun fast-
slas ved at eksperimentere.

10.5 .Konfiguration af servo hastighed

For hver enkelt af servoudgangene kan du indstille servoens driftstid fra
punkt A til B til at modellere prototypiske bevaegelser. CV'erne 37, 40, 43
0g 46 er ansvarlige for dette. Mulige veerdier spaender fra 0 til 63 som et
multiplum pa 0,25 sek. For eksempel tager servoen ca. 15 * 0,25 = 3,75
sekunder at na den anden endeposition ved fabriksindstillingen 15.

Hojere veerdier kan fare til en langsommere bevaegelse og kan fa servo-
en til at rykke eller hakke, da den ikke kan holde meget lave omdrejnin-
ger ved en konstant hastighed. | dette tilfaelde skal du reducere veerdien
eller bruge en servo med et andet gearforhold og langsommere bevee-
gelse. SwitchPilot kan naturligvis ikke eendre servoens mekaniske egen-
skaber.

SwitchPilot Servo kan internt styre hastighedstrinnene mere preaecist end
SwitchPilot. Brug SwitchPilot Servo til at skifte opgaver, der er afhaengige
af langsomt kgrende servoer.

10.6. Konfiguration af servoudgange med inputenhed
SwitchPilot Servo

Til konfiguration af servoudgangen uden en digital styreenhed har
SwitchPilot Servo et programmeringspanel med tre trykknapper og fem
lysdioder (se figur 13):

_ a) b ¢ d e) )

‘ ﬁll '\-l;'J 1;‘I} ﬂiﬁ & I [®) E
= =
‘ ] = 1 2 3 4 E%ﬂg E '-I'!

—\Value— —PROG—

Figur 13: SwitxhPilot Servo programmerings panel

a) Programmeringsknap
b) Programmering af LED
c) ,+“ knap

d) ,-“ knap

e) LED -servo 1-4

Alle aendringer udfgres straks, nar inputenheden bruges til konfiguration.
For at teste dine indstillinger skal alle servoer veere korrekt tilsluttet og
installeret. Konfigurationen af de fire servoudgange udfgres i en forud-
indstillet sekvens:

Start =

Servo 1: Position ,A“ = Position ,B“ = rotationshastighed =

Servo 2: Position ,A“ = Position ,B“ = rotationshastighed =

Servo 3: Position ,A“ = Position ,B“ = rotationshastighed =

Servo 4: Position ,A* = Position ,B“ = rotationshastighed =
= Afslut

Programmeringssekvensen skal startes som fglger:

1) Tryk pa programmeringsknappen og hold den nede laenge nok, indtil
(efter ca. to sekunder) LED'en blinker som falger: kort, kort, pause, kort,
kort, pause og sa videre.

2) Du kan nu slippe knappen, dekoderen er i laeringstilstand. Servo 1
LED lyser konstant. Servo 1 flytter til den aktuelle slutposition "A".

3) Brug knapperne + og - til at indstille den gnskede slutposition ,A“ for
servo 1. Servoen flytter straks til den position.

4) Bekreeft den nye position ved at trykke pa programmeringsknappen
a).

5) Servo 1 flytter nu til den aktuelle slutposition ,B*.

6) Brug knapperne + og - til at indstille den gnskede slutposition ,B“ for
servo 1. Servoen flytter straks til den position.

7) Bekraeft den nye position ved at trykke pa programmeringsknappen
a).

8) Servo 1 vil nu kontinuerligt bevaege sig frem og tilbage mellem slutpo-
sitionerne ,A“ og ,B".

9) Brug knapperne + og - til at indstille den gnskede vendehastighed.
Servoen justerer straks sin hastighed.
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RailCom®

10) Bekreeft den nye hastighed ved at trykke pa programmeringsknap-
pen a).

11) Servo 1 LED slukker, og servo 2 LED lyser, hvilket betyder, at ser-
vo 2 nu kan konfigureres. Fglg trin 3 til 10 igen, indtil alle servoer er
konfigureret.

Hvis du ikke vil @&endre en bestemt veerdi, kan du ganske enkelt be-
kreefte den ved at trykke pa programmeringsknappen og springe til det
naeste programmeringstrin. Konfigurationsaendringerne gemmes per-
manent i de relevante CV'er for SwitchPilot Servo.

10.7. Deaktivering af pulssignal og stramforsyning

For at undga "rykninger" af konventionelle servoer kan du deaktivere
pulssignalet, der sendes til servoen, nar det nar slutpositionen. Yderli-
gere kan du indstille stramforsyningen til hver enkelt servo til at blive
afbrudt, nar den nar slutpositionen. Du kan henvise til CV 50 for at fo-
retage disse indstillinger.

Bit Beskrivelse

0 Indledende impuls efter kommando modtaget: Hvis
indstillet, sa sendes puls signalet kun til servo.

1 Timeout-impuls efter positionen naet: Efter at servoen
nar slutpositionen, vil signalet slukket.

2 Taend for servo mens du flytter: Streamforsyningen til Servo
afbrydes normalt og aktiveres kun under servo skal flytte.

11. RailCom®

RailCom® er en teknologi, der blev udviklet af virksomheden Lenz
Elektronik, teknologien kan sende information fra dekoderen tilbage til
den digitale styreenhed. Det tidligere DCC-system kunne kun overfgr
data fra styreenheden til dekoderen, men kunne aldrig kontroller om

-

data, rent faktisk er ankommet eller ej. Falgende oplysninger kan sendes
fra SwitchPilot-dekoderen til centralenheden:

CV Information: Dekoderen kan returnere CV-veerdier til centralen enhed
via Railcom®. Et programmeringsspor er ikke ngdvendigt i fremtiden.

11.1. Sadan aktiveres RailCom®

Alle SwitchPilot dekodere er i stand til at bruge Railcom®. Det er deakti-
veret ved fabriksindstilling og kan aktiveres som falger:

Indstil CV 29 bit 3.
Indlees veerdien 2 til CV 28.

Forste gang, Railcom®-funktionen aktiveres, skal dette ggres pa pro-
grammeringssporet (se afsnit 7 og 8). Efter Railcom® er teendt, kan du
fortsaette med andre programmeringstrin.

11.2. Sadan laeses CV'er med RailCom® og ESU ECoS

Efter en vellykket Railcom®-aktivering kan du direkte lsese CV'er fra ho-
vedsporet - sa leenge dette understgttes af din central enhed. Tilgangen til
dette pa ESU ECoS vises her. | vores eksempel er en dekoder, der er
konfigureret til nummer 13-16 som skal leeses. Turnout nummerene 13-
16 svarer til dekoder adresse 4 (se sektion 8.1.).

» Ga til ECoS 'generelle programmeringsmenu.

» Veelg "Hovedsporprogrammering, "DCC" og derefter "Magnet tilbehar".
* Indtast dekoderadressen til SwitchPilot nederst til hgjre. | vores lille
eksempel er dette nummer 4.

* Indtast nummeret pa det CV, du gerne vil laese i CV-felt.

* Tryk pa knappen "Lees".

* Leeseveerdien vil vises straks herefter.




RailCom®
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Figur 15: Ny magnet artikel enhed med Railcom

Figur 14: SwitchPilot programmering

11.3. Tilbagemelding af sporskifter med ECoS

Som neevnt i afsnit 5.2.5 kan den aktuelle position for en artikel til enhver
tid vises pa ECoS. | vores eksempel, en turnout med nummer 14 skal
oprettes i ECoS. Ggr som folger:

* Ga til menuen "Ny magnet artikel".
* Under dataformat veelges "DCC med RailCom®".

* Veelg det gnskede symbol og indtast nummeret (i vores eksempel 14). mrdee;;w
« Tilslut nu magnetartiklen til et kontrolpanel som beskrevet i ECoS ma- >0014«

nualen i afsnit 13.3.

* Hvis den nuveerende indstilling ikke falder sammen med den onskede
indstilling, vil den vil blive angivet med et lille udrabstegn. Afhaengigt af
opsaetningen af dine tilbagemeldingsmoduler kan det vaere muligt, at til-

bagekoblingslinjerne skiftes. Hvis du ikke vil omforbinde dem, du kan ba- [ | .
re markere afkrydsningsfeltet "Swap SwitchPilot Feedback”. n H n B :

_ . _ _ ) Figur 16: SwitchPilot pa sporskifte
Hvis SwitchPilot endnu ikke er programmeret til valgnumre 13-16 kan du

fortsaette som vist i afsnit 8.2.1.
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Direkte skift med trykknapper

12. Direkte skift med trykknapper

SwitchPilot Servo

SwitchPilot Servo gar det muligt at skifte mellem de fire servoudgange
uden brug af et digitalt system. Derfor kan den bruges pa traditionelle
analoge layouter. Den gnskede servoindstilling indstilles via otte tryk-
knapper (4 servoer med to positioner hver). Tilslut dine knapper som
vist i figur 17:

» Knapperne skal veere potentialfrie.

« Skifte kraever kun en kort impuls.

* Pa grund af den interne omskiftning kan der kun trykkes pa en knap
pa samme tid, ellers kan tryk pa knapperne ikke genkendes korrekt .

Servo 1
Servo 1,B
Servo 2,A

P——
Servo 2,B

- Servo 3|A

.Sewo 3B

Servo 4,A

&
Figur 17: Tilslutning af trykknapper til SwitchPilot Servo

Servo 4.B

-

13. Valgmuligheder til SwitchPilot Extension

Adfeerden for et valgfri SwitchPilot udvidelsesmodul kan a&ndres med CV
49.

13.1. Tid for skift

Normalt skifter releeerne til SwitchPilot Extension-modulet umiddelbart
efter modtagelsen af kommandoen. Men det kan fgre til en kortslutning
ved froskepolarisationen, fordi veelgerens tunge forbliver i den foregaende
position i et stykke tid. Opferelsen kan aendres pa en sadan made, at re-
lzeerne kun skifter i midten mellem stillingerne A og B. Det preecise kob-
lingspunkt for releeerne afhaenger pa den gnskede koblingstid for servoen.

SwitchPilot Servo

Ansvarlig for dette er CV 49. Indstil det passende bit for hvert releeud-
gang, der skal skiftes forsinket. Se tabellen i afsnit 17 for detaljer.

SwitchPilot
13.2. Tildeling af relaeer

Releeerne til SwitchPilot Extension-modulet skifter sammen med transi-
storudgange 1-4 ved fabriksindstilling. | nogle fa tilfeelde vil du maske
gerne skifte releeerne sammen med servoudgange 5-6 (for eksempel til
froskpolarisering). Derfor er det muligt med CV 49 til at tildele sekundeer
adresse (servoudgange 5-6) til hver relseudgang.

Eksempel: Du vil gerne bruge relseudgange 1 og 2 sammen med servo
udgange 5-6 men releeudgange 3 og 4 skal skiftes parallelt med transi-
storudgange 3-4. Skriv derfor veerdien 3 ind i CV 49. Sa snart du vil skifte
releeudgange sammen med servoudgange vil tidsforbruget blive forsinket
automatisk.




Dekoder reset
14. Funktionskortlaegning

SwitchPilot Servo

Normalt styres hver servo individuelt; nogle gange dog det er nyttigt at
styre to eller flere servoer pa samme tid (for eksempel til styring af spor-
overskridelsesporte). Brug af SwitchPilot servo, det kan du. For hvert
valgdeltagelsesnummer (1-4) der er et kontrollerende CV, der definerer,
hvilken servo der styres (CV 51 til 54). Hver bit i CV definerer servoen,
der vil bevaege sig: Bit 0 Servo 1, Bit 1 = Servo 2 og sa videre. Se ven-
ligst CV-tabellen afsnit 18 for detaljer.

Eksempel: Hvis du trykker pa “valgdeltagelse nummer 1”, du gerne vil
have servo 1, servo 3 og servo 4 styres sammen. Derfor dig skal skrive
(1+4+8)13iCV 51.

15. Dekoder reset

Du kan til enhver tid nulstille fabriksindstillingerne:
13.1. Med DCC-systemer
Skriv veerdi 08 til CV 08.

Veer opmeerksom pa, at laesningen af CV 08 vil vise veerdien 151
(producent ID af ESU). At skrive veerdien 8 til CV 8 er en seerlig situati-
on. Derfor viser nogle fa centrale enheder "err02" eller lignende fejl. Men
SwitchPilot accepterer stadig kommandoen.

13.2. Med programmeringsknappen

* Afbryd strammen til SwitchPilot-dekoderen.

* Tryk og hold programmeringsknappen pa SwitchPilot.

* Tilslut stremmen til SwitchPilot igen. Afkoderen vil blive nulstillet til
fabriksindstillingerne.

* Slip programmeringsknappen.

13.3. Med ESU LokProgrammer

I menuen "Rediger CV'er", valgmuligheden "Laes / Skriv CV'er", skriv
veerdien 08 til CV 08.

14. Support og bistand

Din modeltogsforhandler eller hobbybutik er din kompetente partner il
alle spgrgsmal vedrgrende din LokPilot-dekoder. Faktisk er han din
kompetent partner for alle spgrgsmal omkring modeltog.

Du kan naturligvis ogsa kontakte os direkte. For forespergsler venligst
brug enten e-mail eller fax (glem ikke at angive dit eget fax-nr. eller e -
mailadresse), og vi svarer inden for fa dage.

Ring venligst kun vores hotline i tilfeelde af komplekse henvendelser, der
ikke kan behandles via e-mail eller fax. Hotline er ofte meget travl og du
kan stgde pa forsinkelser. Send i stedet en mail eller fax og se ogsa
vores hjemmeside for mere information. Du finder mange tip under
"Support / FAQ" og endda svar fra andre brugere der kan hjeelpe dig
med dit saerlige spgrgsmal.

Selvfglgelig vil vi altid hjaelpe dig, kontakt os venligst pa:

Phone : ++49 (0) 731-184 78 - 106

(Tue&Wed 10am -12am)
Fax : ++49 (0) 731-184 78 - 299
E-Mail: www.esu.eu/kontakt

Warranty address: ESU GmbH & Co. KG
- Technical Support -
Edisonallee 29
D-89231 Neu-Ulm

www.esu.eu
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Teknisk data

17. Teknisk data

17.1. Tekniske data SwitchPilot V2.0
Driftsformer:

* NMRA / DCC "Tilbehgr Dekoder" kompatibel. Adressefelt fra 1 til
2044.

* Marklin® Motorola®-kompatibel, op til nummer 384, k83 kompatibel,
k84 logik.

» Stremforsyning via digital centralstation eller separat DC-strom-
forsyning.

* Maksimal forsyningsspaending: 18V AC eller 24V DC.

* Transistorudgange 1 til 4:

* 4 udgange med to transistorer hver med hver 1.5A kontinuerlig, 2,0A
peak (20 sekunder).

» Total maksimal belastning pa enheden: 2,0A kontinuerlig, 3,0A peak
(20 sekunder).

* Overbelastning og kortslutningsbeskyttelse for udgange.

« Skiftetid for hver udgang mellem 0,06 sek til 2,00 sekund eller juster-
bar for variabel. Valgfri blinkende tilstand og "zoom" -effekt til lyseffe-
ter.

» Servoudgange:

+ 2 servoudgange til RC-servoer (f.eks .: Graupner® JR, Futaba® eller
ESU), justerbar pulsvarighed mellem 1,0 msek og 2,0 msek, positiv
puls. Justerbar hastighed og endepositioner.

* Stremforsyning til servoerne med 5V stabiliseret forsyning. Maksimum
nuveerende treek ofte servo: 250 mA kontinuerlig, 500 mA peak (20
sekunder).

* Tilbagemelding:

« Status for statusrapport for statusrapporten via status spor og kan
vises pa ECoS (blandt andre).

* Dimensioner i mm: 86mm x 86mm x 25mm.

17.2. Tekniske data SwitchPilot Servo V2.0
Driftstilstande:

* NMRA / DCC "Accessory Decoder" kompatibel. Adresseinterval « fra 1-
2044.

* Marklin® Motorola® -kompatibel, op til valgnummer 384. k83 « kompati-
bel. k84 logik.

+ Strgmforsyning via digital kommandostation eller separat DC eller AC
stramforsyning.

» Maksimal forsyningsspaending: 18V AC eller 24V glat DC.

 Servo -udgange:

* 4 Servo -udgange til RC -servoer (f.eks. Graupner® JR, Futaba® eller
ESU), justerbar pulsvarighed mellem 1,0 msek og 2,0 msek, positiv puls.

« Justerbar hastighed og endepositioner.

» Strgmforsyning til servoerne med 5V stabiliseret forsyning. Maksimal
stramforbrug ved servoen: 250 mA kontinuerlig, 500 mA peak (20 se-
kunder).

* Dimensioner i mm:

* App. 86 mm x 86 mm x 25 mm.

17.3. Tekniske data SwitchPilot Extension
Driftsformer:

» Udvidelsesmodul til SwitchPilot, stram leveres af sidstneevnte. Relseud-
gange styres af SwitchPilot.

Udgange:

* 4 releeer med to udgange hver (2 x omskiftere), skiftet som en, med
skrueterminaler til potentialfri omskiftning eller stramforsyning til elektro-
frogs.

» Maksimal belastning pr. Relaeudgang: 30V AC, 2 A kontinuerlig.

Dimensioner i mm: 86mm x 86mm x 25mm.




Liste over alle understottede CV'er

20. Liste over alle understottede CV'er

CV [ Navn Beskrivelse Omrade | Veerdi
1 Dekoder adresse 1, Nedre 6 bit (bit 0-5) af den farste dekoderadresse for udgangene 1-4. 1-63 1
LSB Bruges sammen med CV 9 for at gemme adressen.
Beskriver egenskaberne for dekoderudgang 1.
Funktion Beskrivelse Veerdi
. K83-kompatibel: Udgangen er aktiv, sa leenge knappen pa kontrolpanelet
vaelEe! er aktiveret. 0
3 Konfigurationsudgang 1 dPlljlssmo' P.ulsmodus til PECO-turnout-drev. Reducerer falsomheden af overbelast- 1 0-64 8
(kun SwitchPilot) PECO ningsbeskyttelsen. -
(I;’ltjlssmo- Varighed af "On" -status: Multipel pa 65 ms. 2-31
. Out A og Out B er vekselvis aktive blinker. Varighed af "Til" -status:
Skiftende | fore af 130 ms. Su
Bistabile K84-kompatibel: enten Out A eller Out B er aktiv, variabel. 64
Beskriver egenskaberne for dekoderudgang 2
Konfigurationsudgang 2 . : .
4 (kun SwitchPilot) Funktion | Beskrivelse Vaerdi 0-64 8
Som CV 3
Beskriver egenskaberne for dekoderudgang 3
Konfigurationsudgang 3 : . .
5 (kun SwitchPilot) Funktion Beskrivelse Veerdi 0-64 8
Som CV 3
Beskriver egenskaberne for dekoderudgang 4
Konfigurationsudgang 4 . . .
6 (kun SwitchPilot) Funktion Beskrivelse Veerdi 0-64 8
Som CV 3
7 | Versionsnummer Intern Softwareversion des Decoders (SwitchPilot: 115, SwitchPilot Servo: 153) 115/153
8 | Fabrikantens ID (P::;)'gtjcentens id af ESU. Skriveveerdi 8 resulterer i en fuldstaendig fabriksindstilling af alle 151
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Liste over alle understottede CV'er

CV | Navn Beskrivelse Omrade | Veerdi
9 Dekoder adresse 1, Hajere 3 bit (bit 6 - 8) af den fgrste dekoderadresse for udgangene 1 til 4. Bruges sammen med 0-7 0
MSB CV 1 til gem adressen.
Aktivering og konfiguration af RailCom-funktioner
o5 Konfigur.ation.sudgang 1 | Bit Beskrivelse Veerdi 9% ;
(kun SwitchPilot) Dataoverfarsel pa kanal 2 0 ’
1 Ingen dataoverfarsel pa kanal 2 2
Dataoverfgrsel pa kanal 2 tilladt
DCC-konfigurationsindstillinger for SwitchPilot 128 128
Bit Beskrivelse Veerdi
_ _ _ 3 RailCom® kommunikation
29 | Konfigurationsregister
RailCom® communication is switched off 0 136
RailCom® kommunikation er tilladt 8
7 Dekoder er DCC tilbehgrs decoder 128
(Kun leeses, kan ikke omprogrammeres)
Aktuel status for funktionsudgange 1 til 4.
Statusen for de 8 tilbagekoblingskontakter er kun gyldig, hvis de er korrekt forbundet til tilbage-
meldingens tilbagemelding kontakter. Veerdien af CV 33 kan laeses og vises via RailCom®.
Bit Beskrivelse Veerdi
0 Status output 1, input FB A
1 Status output 1, input FB B
33 Funktionsudgangs- 0-255
status 2 Status output 2, input FB A
3 Status output 2, input FB B
4 Status output 3, input FB A
5 Status output 3, input FB B
6 Status output 4, input FB A
7 Status output 4, input FB B




Liste over alle understottede CV'er

CV | Navn Beskrivelse Omrade | Veerdi
Definerer udgangene 1-4, der skal vise "fade-in, fade-out" -virkningen, nar den er
taendt eller slukket. "Zoom" betyder langsom fade-in eller fade-out af funktionen. Dette 0-15
ger det muligt at simulere Den prototype overgang af dagslys signaler, derfor er denne
funktion kun fornuftig dagslys signaler.
Bit Beskrivelse Veerdi
34 | "Zoom” konfiguration 0 "Zoom" -funktionen er aktiv for udgang 1 1 0-15
1 "Zoom" -funktionen er aktiv for udgang 2 2
2 "Zoom" -funktionen er aktiv for udgang 3 4
3 "Zoom" -funktionen er aktiv for udgang 4 8
35 Dekoderadresse 2, Nedre 6 bit (bit 0-5) af den anden dekoderadresse for udgangene 5 og 6. Anvendes i forbindelse 1-63 1
LSB med CV 36 for at gemme adressen.
Dekoderadresse 2 Hgjere 3 bit (bit 6-8) af den anden dekoderadresse for udgangene 5 og 6. Anvendes i forbindel-
36 MSB ’ se med CV 35 for at gemme adressen. Veerdi 8 i CV36 slukker for den anden adresse 0-8 8
(fabriksindstilling).
37 Servo 1, Karselstid (hastighed) pa servo 1 fra en endeposition til felgende. Kgretiden er altid en 0-63 15
rotationshastighed multiple pa 0,25 sekunder: 1 = 0,25s, ..., 63 = 15,75s 24
38 | Servo 1, Position "A" ggszlt;)rr;? i Servo 1. Veerdi angiver pulslaengden overfert til Servo. Veaerdi 0 = 1ms, ..., 0-63 24
39 | Servo 1, Position "B" 6P?c:s:itizorrT:SB i Servo 1. Veerdi angiver pulslaengden overfart til Servo. Veerdi 0 = 1ms, ..., 0-63 40
Servo 2,
=L rotationshastighed i 91 Be I
41 | Servo 2, Position "A" Som CV 38 0-63 24
42 | Servo 2, Position "B" Som CV 39 0-63 40
Servo 3, . .
43 rotationshastighed Som CV 37 (kun SwitchPilot Servo) 0-63 15
44 | Servo 3, Position "A" Som CV 37 (kun SwitchPilot Servo) 0-63 24
45 | Servo 3, Position "B" Som CV 39 (kun SwitchPilot Servo) 0-63 40
Servo 4, : .
46 rotationshastighed Som CV 37 (kun SwitchPilot Servo) 0-63 15
47 | Servo 4, Position "A" Som CV 38 (kun SwitchPilot Servo) 0-63 24
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Liste over alle understottede CV'er

CV | Navn Beskrivelse Omrade | Verdi
48 | Servo 4, Position "B" Som CV 39 (kun SwitchPilot Servo) 0-63 40
Konfiguration, hvilket relee skal skiftes, decelereres.
Hvis Bit aktiv, relee skifter mellem "A" og "B".
Relae kontrol Bit Beskrivelse Veerdi SPS:
49 | tun r:?:odnf""“"hp"m 0 Relze 1 decelereret switch (additiv. SwitchPilot: Skifter med 2. adr.) 1 0-15 (e
(Detaljer i kapitel 13) 1 Relze 2 decelereret switch (additiv. SwitchPilot: Skifter med 2. adr.) 2 SP: 0
2 Relae 1 decelereret switch (not forSwitchPilot) 4
3 Relae 1 decelereret switch (not forSwitchPilot) 8
Definerer, hvordan pulssignalet pafgres servoen
Bit Beskrivelse Veerdi
50 | Impuls-konfiguration 0 Indledende pulssignal efter kommando modtaget. 1 0-7 0
1 Timeoutimpuls efter position naet. 2
2 Taend kun servo under flytning. 4
Definerer de servoer, der skal bevaege sig ved skifte nr. 1.
Bit Beskrivelse Veerdi
o 0 Servo 1 1
HEEEITE 1 Servo 2 2 1
= 2 Servo 3 3
3 Servo 4 4
Definerer de servoer, der skal bevaege sig ved skifte nr. 2.
Mapping "2 Bit Beskrivelse Veerdi 5
0 Servo 1 1
1 Servo 2 2




Liste over alle understottede CV'er

CV | Navn Beskrivelse Omrade | Veardi
Definerer de servoer, der skal beveege sig ved skifte nr. 2.
52 | Mapping "2 Bit Beskrivelse Veerdi 2
2 Servo 3 4
3 Servo 4 8
Definerer de servoer, der skal bevaege sig ved skifte nr. 3.
Bit Beskrivelse Veerdi
o 0 Servo 1 1
53 | Mapping "3 - E— 5 4
2 Servo 3 4
3 Servo 4 8
Definerer de servoer, der skal bevaege sig ved skifte nr. 4.
Bit Beskrivelse Veerdi
o 0 Servo 1 1
54 | Mapping "4 - S s 8
2 Servo 3 4
3 Servo 4 8
55 | Servo 1, Position "C” 6P§s=|tg>rr1n(83 fra Servo 1. Veerdi angiver den pulsvarighed, der sendes til Servoen. Veerdi 0 = 1 ms, 0-63 24
56 | Servo 1, Position "D’ 6P§s=|tg>rr1n(83 fra Servo 1. Veerdi angiver den pulsvarighed, der sendes til Servoen. Veerdi 0 = 1 ms, 0-63 24
57 | Servo 2, Position "C” Som CV 55 0-63 24
58 | Servo 2, Position "D” Som CV 56 0-63 24
59 | Servo 3, Position "C” Som CV 55 0-63 24

T O N T e S




Liste over alle understottede CV'er

CV | Navn Beskrivelse Omrade | Vaerdi
60 | Servo 3, Position "D” Som CV 56 0-63 24
61 | Servo 4, Position "C” Som CV 55 0-63 24
62 | Servo 4, Position "D” Som CV 56 0-63 24




Garanti

11. Garanti

24 maneders garanti fra kebsdato
Keere kunde

Tillykke med at kabe dette ESU-produkt. Dette kvalitetsprodukt blev fremstillet ved anvendelse med de mest avancerede produktionsmetoder og proces-
ser og er underlagt strenge kvalitetskontroller og test. Derfor giver ESU elektroniske Igsninger ulm GmbH & Co. KG dig en garanti for keb af ESU produk-
ter, der langt overstiger den nationale garanti som er reguleret af lovgivningen i dit land og ud over garantien fra din autoriserede ESU-forhandler.

ESU yder en udvidet fabrikants garanti pa 24 maneder fra kebsdatoen.

Garanti betingelser:

* Denne garanti gaelder for alle ESU-produkter, der er kgbt hos en autoriseret ESU-forhandler.

* Enhver service, reparation eller udskiftning under denne garanti kraever kgbsbevis. Det udfyldte garanticertifikat sammen med kvitteringen fra din ESU
forhandler tjener som bevis for kgb. Vi anbefaler at holde garantibeviset sammen med kvitteringen.

+ | tilfeelde af et krav bedes du udfylde det vedlagte fejlrapportkort s& detaljeret og preecist som muligt og returnere det med dit defekte produkt.
* Brug venligst den korrekte fragt ved forsendelse til ESU.

Omfang af garanti / undtagelser:

Denne garanti deekker reparation eller udskiftning gratis efter eget valg af ESU elektroniske Igsninger ulm GmbH & Co. KG af fejlbehaeftet dele, der skyl-
des konstruktionsfejl eller fejl i produktion, materiale eller transport. Eventuelle yderligere krav er udtrykkeligt udelukket.

Garantien udlgber:

1. Ved slitage pa grund af normal brug.

2. Ved konverteringer af ESU-produkter med dele, der ikke er godkendt af fabrikanten.

3. | tilfeelde af eendring af dele.

4. Ved ukorrekt brug (forskellig fra den pateenkte anvendelse som angivet af fabrikanten).

5. Hvis instruktionerne i brugervejledningen ved ESU elektroniske Igsninger uim GmbH & Co. KG ikke overholdes.

Der er ingen forleengelse af garantiperioden pa grund af reparationer foretaget af ESU eller omplaceringer. Du kan indgive din garantikrav enten hos din
forhandler eller ved at sende det pageeldende produkt med garanticertifikatet, kvitteringen af kab og fejl beskrivelse direkte til ESU electronic solutions ulm
GmbH & Co. KG at:

ESU GmbH & Co. KG - Service department - Edisonallee 29 - D-89231 Neu-Ulm - GERMANY
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Fejimeldingsskema

1. Customer data (Please write in block letters)

ZIP/City: oo L]

Country: ...............

Signature: .............

2. Error class

I

I

I

I

I

I

I

1 Is not detected by the command station (LED flashes) O No feedback information I
[ No function (error cannot be exactly determined) [ No RailCom® address information |
I

I

I

I

I

I

I

I

3. Error description (use extra page, if needed)

4. Receipt / Proof of purchase
Please enclose your receipt [ invoice. Otherwise no warranty possible!
5. Additional information: 6. Your retailer:

Retailer’'s stamp or address 7\




