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WDP 2009 PE mit allen Updates

MEHRERE ZUGE AUF EINEM (1) BESETZTMELDER FAHREN LASSEN
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1 Einleitung
Eine Grundvoraussetzung von Win-Digipet (WDP) ist der Gebrauch von Besetztmeldern.

Mit Besetztmeldern wird eine Anlage in eine Anzahl kurze Stlicke unterteilt und es wird
gemeldet, ob die Stucke frei oder besetzt sind. Damit kommt man Konfliken von Zigen
zuvor. Mit Hilfe von Besetztmeldern sind sehr komplexe Zuglaufe moéglich.

Ein deutlicher Nachteil von Besetztmeldern ist, dass sie einzeln angeschlossen werden
missen. Man kann also nicht mal eben schnell ein paar Dinge dndern und ausprobieren.
Auch wenn man im Nachhinein feststellt, dass noch ein paar weitere Besetztmelder
gebraucht werden, ist das in der Praxis recht umstandlich zu realisieren. Vor allen, wenn die
Besetztmelder nachtraglich in schlecht zuganglichen Teilen eingebaut werden missen wie
unter grolen Landschaftsteilen oder bei Schattenbahnhofen.

Zum Glick verstecken sich tief im Arsenal von WDP eine paar Juwelen. Eins dieser Juwelen
sind virtuelle Besetztmelder. Den virtuellen Besetztmelder gibt es nur in der Software, aber
entspricht in Zustand und Anzahl Funktionen den echten (physikalischen) Besetztmeldern.
AuRerdem sind virtuelle Besetztmelder auch noch kostenlos.

Wir gehen in diesem Artikel davon aus, dass Sie schon WDP-Kenntnisse haben. Aulderdem
brauchen wir ein paar neue Techniken wie Geschwindigkeitsmessungen,
Abstandsmessungen und Positionierung. Flr weitere Informationen verweisen wir auf den
Artikel ,Win-Digipet Hilfsprogramm” von Jan Stienstra, der unter
http://www.windigipet.de/foren/index.php?topic=63833.0 heruntergeladen werden kann.

Bevor wir uns den Gebrauch virtueller Besetztmelder (RMKs) ansehen, beginnen wir mit
einer kurzen Einleitung Uber den Gebrauch von normalen Besetztmeldern. Im Folgenden
wird anhand einiger Beispiele der Einsatz virtueller Besetztmelder in Fahrstralen dargelegt.
Es wird Schritt fur Schritt gezeigt, wie wir einen virtuellen Besetztmelder realisieren konnen.
Zum Schluss schauen wir uns mit Hilfe eines Beispiels an, wie drei Loks sicher in einer
Fahrstrale mit einem physikalischen Besetztmelder angesteuert werden konnen.
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2 Gleisbild-Editor mit echten Besetztmeldern (RMK)

In Bild 1 sieht man eine einfache Fahrstrale mit drei Besetztmeldern.

Bremsen oder Fahrstrecke Stop »I oder Neue Start

GL1 B W:Fﬂﬁ RN ggimmiapiiwii [y s

Bild 1. Fahrstraf’e mit drei Besetztmeldern

Immer, wenn wir drei Besetztmelderabschnitte in WDP definieren, sieht es ungefahrt aus wie
in Bild 1. Wir kdnnen die Strecke z. B. Definieren als Start, Bremsen und Stopp oder als
Start, Fahrstrecke und neuer Start.

In Bild 1 sehen wir drei Gleisabschnitte. Die Strecke verlauft also von Gleisabschnitt zu
Gleisabschnitt. Eine Fahrstralle mit diesen drei RMK-Abschnitten bilden zusammen einen
Block. Der Abstand zwischen den Besetztmeldern RMK 900, 901 und 902 kann vom
Anwender nach Belieben veréndert werden. Ubliche Absténde liegen zwischen 30 cm und
ca. 4 Metern (in HO). Angenommen, RMK 900 und 901 haben je eine Lange von 1 Meter und
RMK ist 1,10 m lang (jedes Symbol reprasentiert 10 cm), dann betragt die echte Lange des
Blocks in Bild 1 ingesamt 3,10 m. Das stimmt mit 31 Symbolen Gberein.

21 Grundprinzip einer FahrstraBe (FS) mit echten RMKs

Jedes Mal, wenn wir in Bild 1 eine Fahrstral3e stellen, dann sieht das aus wie in Bild 2.

Bremsen oder Fahrstrecke Stop QI oder Neue Start
GL1 mp mm-jm::lztl —= =
Bremsen oder Fahrstrecke Stop QI oder Neue Start
GL1 w1 q_—:hﬂﬂﬂ CY
)
D | ID-Test | Startk | Ziekk, |
207 Sein - echteRME 0300 0302
| |
|Standardablauf
~ ~ ~ * Standard
i Stellen +
HMur stellen Ltk memdlem bt Abbrechen
Stellen + Fahren als Zugfahit

Bild 2. Eine FahrstraRe mit einem Zug auf RMK 900
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In Bild 2 wurde oben eine Fahrstralle gestellt. Durch Klick mit der rechten Maustaste auf den
Start oder das Ziel 6ffnet sich das ,Start-/Ziel-Auswahl“-Men(. Wir fihren diese Fahrstrale
aus mit Hilfe der Start-/Ziel-Auswahl und Klicken auf den untersten Button ,Stellen + Fahren
als Zugfahrt®.

Die untere Fahrstralte in Bild 2 ist eine Kopie der oberen. Der erste RMK 900 ist rot und
daher besetzt.

Wenn der Zug weiter fahrt, kommt er auf RMK 901, wie in Bild 3 gezeigt.

Bremsen oder Fahrstrecke Stop »I oder Neue Start
GL1 w1 ::I:qu:hjtl e
Bremsen oder Fahrstrecke Stop #I oder Neue Start
GL1 w1 —:h_—:hm_ 1
B Zugfahrten Ablauf- olEl=1" X
Lok | Zugfahrt | Start-Ziel | Fshrstralte | Meldung
" G495 FS_207: Sein- echteR... 900> 902 Sein - echteRME Standardablaut...

1 > m |63 == | [Fou | oo | LJoo | oo

Bild 3. Der Zug fahrt weiter nach RMK 901

Nach Bestatigen von ,Stellen + Fahren als Zugfahrt” fahrt die Lok weiter in Richtung des
Zielkontakts RMK 902. Der ,Zugfahrten Ablauf-Inspektor® bleibt aktiv, solange die Strecke
belegt und der Zug unterwegs ist. Der Besetztmelder RMK 901 ist sichtbar besetzt (rot).

Nachdem RMK 901 verlassen wurde, fahrt der Zug zum Ziel, RMK 902. Das sieht man in
Bild 4.

Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop #I oder Heue Start
GL1 B memm—— 2 |[menmmm—m—— 0 ol 685 i
Bremsen oder Fahrstrecke Stop WP oder Neue Start

GL1 =1 —:h_—:h_q_

Bild 4. Der Zug hat das Ziel erreicht.

Wenn die Lok den Zielkontakt erreicht, schlief3t sich der ,Zugfahrten-Ablauf-Inspektor®. Beide
Gleisplane zeigen, dass RMK 902 aktiv (besetzt) ist.

Wenn wir nun eine neue Lok (oder einen Zug) auf RMK 900 setzen, dann ist dieser wieder
besetzt (s. Bild 5).
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Bremsen oder Fahrstrecke Stop WP oder Neue Start

GL1 mpa ﬂ_—:h_ﬂ_ i

Bremsen oder Fahrstrecke Stop QI oder Neue Start

GL1 mpn ﬂ_—:h_ﬂ_ mpE

Bild 5. Wird eine neue Lok auf RMK 900 (links im Bild) gesetzt, wird dieser besetzt

Wenn wir nun fUr die selbe Fahrstralle erneut die selbe Start-/Ziel-Auswahl tatigen, dann
passiert das folgende (s. Bild 6):

Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop »I oder Neue Start

GL1 mp1 l:-:-:-:-:-:-:l[s :I:D

i

Bremsen oder Fahrstrecke Stop QI oder Neue Start

GL1 w1 qﬂ—:h_*_ Y

D Start-F. | Zielk
= - 0300

l\lerriegelt |Lok auf Ziel -
|S tandardablauf

f" i A {* Standard

-

Lok wenden Abbrechen

Stellen + Fahren alz Zugfahrt

Bild 6.

Immer, wenn wir die selbe FahrstralRe wie in den Bildern 2 bis 4 mit Start/Ziel ausgewahit
wird, dann greift der Zugfahrten Ablauf-Inspektor ein und blockiert die Fahrstral3e.

WDP meldet, dass diese Strecke blockiert (verriegelt) ist, weil schon eine Lok auf dem
Zielkontakt steht (,Lok auf Ziel“). Es ist ein Konflikt aufgetreten. Sobald der Zielkontakt frei
wurde (die Lok oder der Zug sind weiter gefahren), kann die Lok, die auf RMK 900 steht,
uber RMK 901 nach RMK 902 fahren.

2.2 Was ist geschehen?

Auf dem Zielkontakt steht eine Lok mit 26 cm Lange, wahrend die Lange des Besetztmelders
(RMK 902) 1,10 Meter betragt. Wir haben also 84 cm Ubrig, die nicht genutzt werden. In der
oben gezeigten Methode mit der Standard Start-/Ziel-Auswahl und/oder mit Einsatz der ZFA
ist es also nicht moéglich, eine zweite Lok auf den Zielkontakt fahren zu lassen.
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Der dahinter liegende Gedanke ist natirlich, dass es zu Konflikten kommen kann. Die
Standardmethode ist, Rlickmeldeabschnitte zu planen. Haufig gibt es einen Startabschnitt
von 40 cm, einen Bremsabschnitt mit 80 cm und einen Stoppabschnitt mit 30 cm (oder sogar
kirzer) Lange. Eine andere Moglichkeit ist ein Startabschnitt mit 60 cm Lange, gefolgt von
einem RMK-Abschnitt von 200 cm Lange und anschlief3end ein Stoppabschnitt von 60 cm.

Es gibt viele Moglichkeiten, um die Lange flir einen Besetztmelder auszuwahlen.
Entscheidend ist die physikalische Lange, die durch die Besetztmelder auf der Anlage
festgelegt werden. Wenn wir nach dem Aufbau der Anlage den Ort eines Besetztmelders
verandern wollen, dann ist das eine lastige und zeitraubende Arbeit.

Noch umstandlicher wird es bei einem Schattenbahnhof. Dort werden viele Zige und Loks
bewegt wobei oft bestimmte Anlagenabschnitte flr bestimmte Zlige reserviert sind. Auch hier
ist es gebrauchlich, dass Besetztmelder mit viel Platz benutzt werden. Wenn dann ein neuer
Zug angeschafft wird, dann wird der Schattenbahnhof auf einmal zu klein!

Bei Mehrfach-Traktionen ist es leider nicht méglich, auf einen physischen Besetztmelder
mehrere Loks zu stellen und automatisch in der ZFA fahren zu lassen. Mit Mehrfach-
Traktionen ist es aber sehrwohl mdéglich, halbautomatisch in der ZFA mehrere Zuge zu
kuppeln und entkuppeln. Halbautomatisch meint, dass ein manueller Eingriff nétig ist, um die
gewahlten Loks aneinander zu kuppeln per Drag and Drop von einem Lok-Controle zum
anderen. Wichtig ist, dass jede Lok auf einem eigenen Besetztmelder steht. Das Ankuppeln
muss also prazise an der Grenze zwischen von zwei Besetztmeldern stattfinden.

Neben physikalischen Besetztmeldern kennt WDP auch virtuelle Besetztmelder. Mit
virtuellen Besetztmeldern kénnen wir einige Einschrankungen physikalischer Besetztmelder
umgehen. Hiermit ist es mit etwas Geschick und Uberlegung doch méglich, mehrere Loks
auf einem physikalischen Besetztmelder fahren zu lassen, um dies bspw. In einer ZFA
nutzen zu konnen.

Virtuelle Besetztmelder kénnen nicht alle Aufgaben von physikalischen Besetztmeldern
ubernehmen. Physikalische Besetztmelder bleiben also weiterhin nétig. Durch Kombination
virtueller und physikalischer Besetztmelder ist es mdglich, variable Abstande auf einem
physikalischen Besetztmelder zu definieren.

In den folgenden Kapiteln werden Mdéglichkeiten gezeigt, wie man virtuelle und physikalische
Besetztmelder kombiniert.
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3 Gleisbild-Editor mit virtuellen RMKs

Wir beginnen in Bild 7 wieder mit einer einfachen Ausgangsituation, die Bild 1 entspricht.

| al reinsen oder| Falirstrecke o oder eu
e e e e

Bild 7.

So wie in Bild 1 angegeben, beginnen wir mit einem Gleisplan, der drei physikalische
Besetztmelder hat. Im Stoppbereich (902) werden im gleichen Abstand zwei
Gleissperrsignale platziert (s. Bild 8).

Lt et L]
e e T o e e A A St e o e eus‘f"J . :‘Q
A R R

|

|
L1 mpa

[

Bild 8. Im Stoppbereich werden zwei Gleissperrsignale im gleichen Abstand eingetragen,
jeweils 1,10m auseinander.

Man sieht, dass RMK 902 sich am Ende des 1,10m langen Gleisstlickes befindet. Die
virtuellen RMKs 1001 und 1002 befinden sich am Anfang und in der Mitte der 1,10m langen
Strecke.

In WDP wird dem zweibegriffigen Signal die virtuelle Decoderadresse 956 zugewiesen (s.
Bild 9) .

B e |

Zweibegiffiges Signal

[2. Ublerbrock Inteliboz: ~|
_ oo |
956 E|r
schaltet Flickmelder mit
start Bremsen ader|F Stop  WH oder Neu FT @ |0

1
=] - Kontaktnummer:
GL1 mpn - | - =] w1 | | Schakzsit o |§|
auf "Belegt”, wenn Stelking
0 ||| 0msec - 5

Magnetartikel Bezeichnung

start Bremsen ader|F Stop  WE oder Neu
GL1 m = £

L
¥
I3
[3
9| k2
3 |83
8
4

I3

W Vitueller Magnetartikel
I Von ausnehmen Stelungsilbernachung >

I~ Alle Adressen anzei igen
Ubemehmen
Schiishen

Bild 9. In WDP wird dem zweibegriffigen Signal die virtuelle Decoderadresse 956
zugewiesen

Dadurch, dass man den Haken setzt bei ,Virtueller Magnetartikel“, wird die Decoderadresse
eine virutellle Adresse. Die folgenden Schritte sind nétig, um den physikalischen
Besetztmelder 902 mit der Decoderadresse 956 zu kuppeln (s. Bild 10).



AL
-
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Zweiberifiges Sianal Digtalsystem
|2 Unlentrock Intellbax ~|
_ 1.Decoderadresse:
-
956 (2| -
Staft Bremsen Stop WP ader Neue Start Aisilss
GL/1 w1 s I FEE=C T SEIEEIED
@ Grundstelung Magnetarticel schaltet Riickmelder mit
Start Bremsen Stop WM oder Neus Start C Iest I
— — — — — Kontaktnummer: an2
GL 1 w1 = = = B | - Schalizsit

auf "Belegt”. wenn Stellng
0 Omsec
Lo [4Dy] “ha G

Magnetaitiksl Bezeichnung

v Wirtueller

I™ on Grundstelung ausnehmen Stellyig e i »
I lle Aressen anzeigen
Ubermehmen
Schleen

Bild 10.

Im Feld ,Magnetartikel schaltet Rickmelder mit“ wird hinter “Kontaktnummer” die Nummer
902 eingegeben und “Belegt, wenn Stellung auf ‘Rot* gewahlt.

Nachfolgend wird der virtuelle RMK 1002 definiert (s. Bild 11).

Gleisspersignal Digitalsystem

[2 Uhlenbrock Intelibox =]

1 Decoderadresse
¥ ROT
959 El ~ GRUN

Start Bremsen oder Fahrstrecke Stof Q oder Neue Start - Anschilisse
GL[1 W I == P =T vertauschen
i— = Magnetatikel schaltet Riickmelder mit
Test
Start Bremsen ecke Stop WP oder Neue Start _ P — 1002
GL1 b B | Schaltzeit

auf "Belegt”, wenn Stelung
[ Omsee
Lo 14Dv] & Rm G

Magnetartikel-Bezeichnung

IV Virtueller

[~ Van Grundstelung ausnehmen Stellungsiiberwachung >
I~ Alle Adressen anzeigen
Ubernehmen
SchlieBen

Bild 11. Es wird der RMK 1002 definiert.

Im folgenden Schritt wird der virtuelle Besetztmelder 1001 mit einen virtuellen Signal
verbunden. (Virtuelle Decoderadresse 958, Bild 12)

Gleisspensignal Digitalsystem

|2, Ulenbrock Intelibos =
1 Decoderadresse
O, R
958 EI ~ GRUN
Start Bremsen ecke Stop PN oder Neue Start Anschilisse
oLt » el |l = ertauschen
o Magnataitikel schalet Filickmelder mit

Start Bremsen ader Fahirstrecke Stop  WE oder Neu O Test T

Kentakinummer. ,7
GL1 mp - - - - = w1 | Schaltesit 1001 @

auf " Belegt”, wenn Stellung

o ||| Oms=c B B = G

Magnetatkel Bezeichnung

o
Kl

IV Virtueller M.

I Von Grundstelung ausnehmen Slibrgrifiocn i »
I~ lle Agressen anzeigen
Ubernehmen
Schiisben

Bild 12. Der erste virtuelle RMK 1001 wird mit dem virtuellen Signal 958 verbunden.
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Mit SchlieRen des Gleisbild-Editors sieht das obige Bild aus wie in in Bild 13.

Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop Ql oder Neue Start

GL 1 s { _n- { _n- | v260 _m i
Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop Ql oder Neue Start

GL 1 s _hl- _h_—Jm—Jm—Em pr

Bild 13 Auf dem Stoppkontakt stehen alle Signale auf griin, wenn dort kein Zug steht.

Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop *l oder Neue Start

GL 1 = { |—|- | h_ | 260 |—|- L 7]
Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop #l oder Neue Start

GL 1 »l _hl- __I-—JPG—JPD—E_ *l

Bild 14. Wenn auf RMK 902 ein Zug gesetzt wird, dann wird, wie man erwartet, der RMK 902
als besetzt gemeldet.

Im unteren Gleis in Bild 14 sieht man, dass nur der letzte Teil (RMK 902) tatsachlich besetzt
ist. Der restliche Teil von RMK 902, die virtuellen RMKs 1001 und 1002 sind beide frei.

Wenn man das zweite Gleissperrsignal anklickt, dann wechselt das auf rot (s. Bild 15).

Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop = oder Neue Start

GL 1 »l —:h_—:h_ Va2eo hl. #l
Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop Ql oder Neue Start

GL 1 5 4__ f_—J—JI-—E_ B

Bild 15. Klickt man das zweite Gleissperrsignal an, wechselt es auf rot.

Der virtuelle RMK 1002 ist nun besetzt. Das ist nicht der physikalische RMK 902, aber der
virtuelle RMK 1002! Wenn nun das erste Gleissperrsignal angeklickt wird, schaltet der
virutellle RMK 1001 ebenfalls auf besetzt (Bild 16).

Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop Ql oder Neue Start

GL 1 mpa | h_ | _'- | vze0 h_ B
Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop =P oder Neue Start

GL 1 wp 4__ f_—J_—J_—E_ B

Bild 16. Klickt man das erste Gleissperrsignal an, wird dieses rot; der virtuelle RMK 1001 ist
nun besetzt.

Die Situation ist nun so, dass der gesamte Stoppabschnitt mit 1,10m Lange der echte
Besetztmelder ist. Dariiber wurden zwei virtuele RMKs gesetzt. Mit anderen Worten, unter
den virtuellen RMKs 1001 und 1002 sitzt ein echter Besetztmelder.



5'“"‘\:

¥YWoP
[ 1)

3.1 Fahrstrassen (FS) stellen

10

In drei Schritten (Bilder 17 bis 19) werden die Fahrstrallen definiert.

Start Bremsen oder Fahrstrecke
R

Start Bremsen oder Fahrstrecke
GL1 1 =" |

ja00 s 301 soi sm 3ot sor oot 02 sz a0z w2 swa soz oo 202
m—:hm V260 KD

555 FahrstraBen-Assistent

Startrichtung und Varianten
Geben Sie zuniichst an, in welcher Richtung vam Startpunk! ausgehend,
gesucht werden soll und wahlen Sie dann nter den gefundenen Yarianten (zur
Mehifachausuiahl Stig-Taste diicken wahrend der uswahl)

Stop =P oder Neue Start

Stop = oder Neue Start

Es existiers bereits 1
Fatrstraben mit gleichen
Start-/Zielkontaktl

Anzeigen

Emitle miigiche Fahistrafien... g i

1 mglishen Weg gefunden. .y

Wahlen Sie die gewiinschis{n] Varianteln) aus

#RMEs | Stat | Ziel

Variante | Strecke
gl 900> 902

300

[~ lchmichte Fah noch anpassen

| webers | abbrechen |

Bild 17. Mit dem FS-Assistenten wird der komplette Fahrweg zwischen Start und Stopsignal

aufgezeichnet.

Start

500 500 500 900 500 300 1800

GL 1w

Start

Bremsen oder Fahrstrecke
1

501 _a;1 sm s;t son so
D

Bremsen oder Fahrstrecke
1

301

Stop =ps oder Neue Start

02 s0e aoe soe sme s02 sme 302
D V260 D

Stop = oder Neue Start

l:
L_f

GL1 5

D! I
-,

[ jo— e

EX)

EH FahrstraBen-Assistant

Startrichtung und Varianten
Geben Sie zunéichst an, in welcher Richiung vom Starpurkt ausgehend,
gesucht werden sollund wahlen Sie dann unter den gefundenen Varianten (zur
Mefitachauswahl Stio-T aste dilicken wahvend der Auswanil

Ermittle magiche Fahrstrafen.

v

1 misglichen Weg gefunden._ g

‘wishlen Sie die gewinschte(n) Variante(n] aus:

Ziel
1002

| # AMKs [ Start
04 0500

Variants | Strecke
1 500 > 1002

noch anpassen

und

wieiter > B

™ leh michte Fahr

Abbiechen |

Bild 18. Ebenso machen wir eine FS zwischen Start und dem zweiten Gleissperrsignal.

Start Bremsen oder Fahrstrecke
GL1sp Rt e oo s01 s0r om so1 sor o

Start Bremsen oder Fahrstrecke
GL1 =" {

Stop w1 oder Neue Start

Jo01 02 302 0z w02 302 02 sne ta0z
ICD:! V280 {oa}

Stop =pr oder Neue Start

I:Em a2 B g6

I FahrstraBen-Assistent EX

Startrichtung und Varianten .-

Geben Sie zundchst an, in welcher Richtung vom Startpunkt ausgehend, é\
gesucht werdsn soll und wahlen Sie dann unter den gefundenen Varianten [zur
Mehifachauswahl Strg-Taste dilicken wahrend der Auswahl]

Fahrslralen mit gleichen

Y
Start-Ziekontakt!
Aresigen

Es existieren bereits 1

v

Ermittle magiiche Fahrstrabien...

1 méglchen g gefunden... g

Wahlen Sie die geviinschleln Variante(r)] aus

[zl |
1001

[ #RMKs [ Start
03 0300

Variarte | Stiecke
500> 1001

und nach anpassen

weiter > {Ebbiechen |

I~ leh michte Fah

Bild 19. Zum Schluss machen wir eine FS zwischen Start und dem ersten Gleissperrsignal.
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3.2 Echte und virtuelle Besetztmelder

Um zu kontrollieren, ob alle Teilstlicke der Fahrstrafl’e gut funktioniert, Gben wir zuerst ohne
Lok. Das kdnnen wir mit unserem Simulationstest ausprobieren.

Wenn Start und Ziel mit der rechten Maustaste angeklickt werden, dann erscheint das ,Start-/Ziel-
Auswahl“-Meni (s. Bild 20).

start;/Ziel Auswahl

[0 [DTet |
chieRHK

Start
GL 1 upn

Start

Bremsen oder Fahrstrecke

Stop =9 oder Neue Start

Bremsen oder Fahrstrecke

E-:-:-:-:-:-_-_J;‘—I D'

Stop =pa oder Neue Start

GL1 5

c:hter
221 900:902

[Standaidablaul

s o o & Standard

- Stellen +
Mur stellen ‘ Lnkyer\der\‘ oo | Abbrechen

Stellen + Fahren als Zugfahrt

Bild 20. Nach Anklicken von Start und Ziel mit der rechten Maustaste erscheint die
LStart-/Ziel-Auswahl”.

Das obere Gleisbild zeigt, dass die Standart-Fahrstrale mit dem physikalischen
Besetztmelder auf rot steht. Das untere Gleisbild zeigt, dass das Stoppsignal auf griin steht.
Das liegt daran, dass fiir oben und unten jeweils andere Fahrstral3en gewahlt wurden. Das
folgende Bild (21) zeigt einen virtuellen RMK und das Stoppsignal am Ende der Fahrstralle.

start/Ziel Auswahl

Start
GL 1 wpn

Bremsen oder Fahrstrecke
|

Stop =pa oder Neue Start

Start
GL 1

Bremsen oder Fahrstrecke

m—— KD
I

Stop =pa oder Neue Start
o

-

[Standardablaul

ol -

-

@ Standard

- tellen +
Hurstellen | oy 2o P | Abbrechen

Stellen = Fahren als Zugfaht

Bild 21. Wenn Start und Stop angeklickt werden, schaltet das Stoppsignal direkt auf rot.

Nun stellen wir eine Lok auf die Schienen und lassen sie lber die Fahrstralle fahren. Nach
,otellen und Fahren® als Zugfahrt kommt die Lok V260 im Stoppbereich an. RMK 902 ist
deshalb besetzt.

Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop él oder Neue Start

GL 1 él —:h_—:ht va2eo hl- él
Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop él oder Neue Start

GL 1 s _hl- IE—JB—J—ED B

Bild 22. Wenn ,Stellen und Fahren® gewahlt wurde, kommt die Lok V260 im Stoppbereich an.
RMK 902 ist besetzt, aber 1001 und 1002 sind frei.
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Start,Ziel Auswahl

Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop Ql oder Neue Start
oL 1 — —— —
Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop =pa oder Neue Start [
GL1 *. . D _,7_.‘7_!“ . JD [t

o - o + Standard

Stellen +
Fahren

Mo stellen Abbrechen

-
Lok wenden

Stellen + Fahren als Zugfahit

Bild 23. Nun wird die ,Fahrstralle“ vom Start zum zweiten Gleissperrsignal ausgefiihrt. Das
Stoppsignal steht auf rot. Immer noch ist der RMK 1001 frei.

Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop »I oder Neue Start

GL1 B e | ereeeee— ol 00 a8
Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop »I oder Neue Start

GL1 mpa ] = N TR T

Bild 24. Nach Ausflihren der ,Start-/Ziel-Auswahl“ fahrt die Lok V260 (26) weiter zum zweiten
,Gleissperrsignal“ und stoppt auf dem virtuellen RMK. Der echte Besetztmelder ist hiervon
betroffen, da die Lok V260 auf RMK 902 steht. Deshalb ist dieser besetzt. Allerdings bleibt
das dritte Zugnummernfeld leer bleibt.

Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop »I oder Neue Start

GL1 1 e e eeesssssss—— @
Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop »I oder Neue Start

GL1 mp1 ] =" 1Pl el T

Figuur 25. Dasselbe gilt, wenn eine Lok auf dem ersten Zugnummernfeld (RMK 1001) steht.
Auch dann ist RMK 902 besetzt.

Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop »I oder Neue Start
GL1 wp SN e e MR NNESE J w
Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop »I oder Neue Start
An ANl AN s a0 Am An A anc o0t 10021002
GL1 . Mhep e | e 26/@EEE @
m FahrstraBen-Editor El

EahrstraBen  Optionen

BRBEfEES X @22« &4 H

Matis Qptionen Start/Brems/Ziel | 1007
StelBedingungen Freigaben Eolgeschatungen | o0
am
ZietFreigabiebedingung
K1:]1002 | BESETZT
- Ziskontakt !
3
k2 r
r r
[ “
[ [
Fiter r -
ID-Text | [begintmit ~|Test | #h

Bild 26. Obiges Bild zeigt eine FS von RMK 900 zum RMK 1002.
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Im FahrstralRen-Editor steht und dem Reiter ,Freigabe®, dass K1 1002 ist. Dieser virtuelle
RMK kennt keine Stromprufung und kann keine Decoderinformationen empfangen oder
senden. Mit anderen Worten, der Zug kann (noch) nicht auf 1002 gestoppt werden.

Es ist aber bekannt, dass der physikalische RMK 901 mit einer festen, konstanten
Geschwindigkeit verlassen wird. Auf RMK 902 wird also mit einer bestimmten
Geschwindigkeit gefahren. Mit Hilfe dieser Voraussetzungen ist es daher mdglich, pro
Sekunde zu berechnen, wo sich die Lok befindet.

In Kapitel 2 haben wir gezeigt, dass der urspringliche RMK 902 1,10m lang ist. Dann wurde
der RMK in drei gleiche Teile aufgeteilt. RMK 1001, 1002 und RMK 902 sind daher je 36,6cm
lang.

Angenommen, der Zug verlasst RMK 901 mit einer Geschwindigkeit von 20 km/h. Im
Mafstab HO (1:87) ist das eine tatsachliche Geschwindigkeit von 20,0/87 = 0,22988 km/h
oder 229,88 m/h. Die tatsachliche Geschwindigkeit, ausgedrickt in Meter/Sekunde, ist daher
229,88/3600 = 0,0638 Meter/Sekunde = 6,38 cm/s. Mit anderen Worten ist die HO-
MaRstabsgeschwindigkeit von 20 km/h in Wirklichkeit 6,38 cm/s.

Angenommen, wir wollen den Zug vor dem zweiten Gleissperrsignal stoppen. Das befindet
sich auf RMK 1002 im Abstand von 73,3 cm von RMK 901. Mit diesen Daten kénnen wir die
Zeiten berechnen flr den Bremsweg und die konstante Geschwindigkeit.

Sagen wir, der Bremsweg bendtigt 3 Sekunden. Wahrend dieser 3 Sekunden wird die
Geschwindigkeit von 6,38 auf 0,0 cm/s verringert. Bei gleichmaftigem Bremsen ist die
mittlere Geschwindigkeit die Halfte der Startgeschwindigkeit = 72 * 6,38 = 3,19 cm/s. In den 3
Sekunden, in denen gebremst wird, wird eine Strecke von 3 * 3,19 = 9,57 cm zurlck gelegt.

Der Zug muss also mit dem Bremsen beginnen, wenn er sich 73,3 — 9,57 = 63,8 cm von
RMK 901 weg befindet. Um diesen Punkt zu erreichen, muss mit einer konstanten
Geschwindigkeit exakt 63,8/6,38 = 10,0 Sekunden gefahren werden.

Auf gleiche Weise kénnen wir berechnen, wann wie den Zug stoppen lassen vor dem ersten
Gleissperrsignal auf RMK 1001, 36,6 cm von RMK 901 weg. Wieder betragt der Bremsweg
(von 6,38 auf 0,0 cm/s) 9,57 cm. Wir missen also anfangen zu bremsen, wenn sich die Lok
36,6 — 9,57 = 27,03 cm von RMK 901 weg befindet. Um diesen Punkt zu erreichen, muss der
Zug mit einer konstanten Geschwindigkeit 27,03/6,38 = 4,23 Sekunden lang nach Verlassen
von RMK 901 fahren.

Die Zahlen, die wir gerade berechnet haben, kdnnen wir nun in die Profile Gbernehmen.
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Virtuelle RMKs mit Profilen

78 [1 [Echte

BHE lenen

LakIDr 0

00,1002 |4

Bild 27. In den Profilen wird eine neue Zeile erstellt mit dem Text: Echte RMK nutzen

(Im Bild oben steht das niederlandische Wort ,lenen® fir ,nutzen®).

Start Bremsen oder Falwstrecke Stop »l oder Neue Start
GL 1 mhr 0l iy 5 A AN AN A A gl qlineinnd | ittt @D mba
Bl & > B | 222s00-1002
Am Kontakt: |0900 J Fahrstrabe: J &7 Kontakt-Ereignisse -
; _ 90031002 0900=00.0[VO50[+00(IDO]|1]111/04100]
‘Wwartezeit: sec msec
T - — 0901=00.0[VD20+00[IDO]|||]I11/0/100|
<> | sTOP| g pabe ek |
®|i:| |J | |09t g enE o oo 0901=00.0|MAG| G 37/056/046/959M 111NN
0N e ———————  |0901=10.0[STOP[+00|IDOJI/0A 00|
1002 ttraject 1
=-» 1002 5
Sonderfunktionen LoklDO 027 B2 000016 7
029B6Z | 00:00:28 2
E vez  jmon
815
Mormel | 7! | ‘w5k0 o000
Geschwindigkeit 038
050 ]
IEIE T -804 00:00:13
Lok-DE Verziigening +/- 809-Test2H | 00:00:55
R | — () | 1809 Aankopr | 00:00:21
meettral.
0300 00,0/ 05000/ Ol 00| ZNF Mehr T
[bemehmen | Schiiefen ‘ f“t‘ﬂ(ﬂ - L]
Flrer
Homotive j |beg\nnt mit ﬂ Texl.| #h
Lokomaotive: | Fahrstrafie: | 10222

Bild 28. Die FS wird am RMK mit einer Geschwindigkeit von 50 km/h gestartet.

Start

GL1 w1

it o ™t O il 05 D

Bremsen oder Fahrstrecke

ﬁm%ﬁ

op WP oder Neue Start

[ Umnmenl T SR |




B E S X E 3| 222001002
Am Kontakt: IW

‘wartezeit: sec mzec

15

:I Fahrstrale:
ISUD)W 0oz

o]

v | Kontaki-Ereignisse

Sl 8| o | s

»
Sonderfunktionen LokiDO

INorma\ VI ; |

Geschwindighei
’V |D2D :I :]
Lok-DB Yerzogenng +/
+00

(Ibemehmen | Sef

_ ([oan0
&4 | nam
" |[1no1
1002

0301 00. 0k 0200+00I T OlA0100]

hligfen |

trafle Zeit

[«

809 ZNF <~ | 00:00:01

traject 1

027 B2 00:00:16

02962 00:00:28

m

0-832 00:00

15

15K 00:00

035

0900>00.0[VOS50[+00|[ID0]|[||}/0/100]

/020+00]IDOIIIIII1/0/100]
0901=00.0]MAG|GI137/056/046/59 I[N

0901=10.0|STOP+00|IDO]||[||0100]

055

a03 00:00:13

809-Test?H | O0:00:55

meettraj

809 sankopp| 00:00:21

ZNF Mehr T
RMEK -Lang

TEmET
Laokaomative LI I beginnt mit ;I

Test: |

Lokomotive: |

Fahrstrabe: |

Iy
iy

10222

m,

Bild 29. Bei Kontakt 901 wird auf 20 km/h abgebremst.
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Diese Einstellung ist wichtig. Im Ubergang von RMK 900 zu 901 wird die Lok auf 20 km/h
abgebremst und fahrt 1 Meter weit auf dem RMK 901 mit konstanter Geschwindigkeit!
Wichtig ist, dass diese 20 km/h ein kalibrierter Wert ist, der auf Basis von Messungen
festgestellt wurde. Dies wird in Kapitel 5.5.4 im WDP 2009 Handbuch bzw. 5.9.4 im WDP
2012 Handbuch behandelt.

Beim Wechsel von RMK 901 zu 1001 erhalt die Lok einen neuen Befehl.

Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop EPE oder Neue Start
26 A0 RS annoi am i graniim opiieine opAROE ED  wpe

GL1 mbr

Am Kontakt: 0901 |3 -I:l | Fahrstrare: =1 Kontakt-Ereignisse
4 <] — | [0900=00.0/v050/+00[IDOJIF0A 00|

Waitezeit: sec mzec il

= ~
0801=09.0[5TOP[+00)IDOJ|||K0A 00|

p _1|0500 Lokomotive | Fahrstrale i | [r————
Magnetartikel “ a0 FERER 7> 007 0901=00.0

1001 T ——PR
1002 DE2490-3 Entkuppeln ¢<-

)] DB 290-2 Entlkuppeln <--
DB 2901 028:029 BEZ
CB290-2 028027 B2

T CE290-2 027:028 BEZ
Adresse: 0959 LaklD 0 032026
Hm LokiD O Test Wagon
LokiD O Test wagan
Laknummer von Fot auf Schwarz T LoklDr O 032026
RMZ2046167 | Verkaort trajekt
RMZ204E167 | Test ‘wagon
i DE 2901 | Test'Wagan
RM2046167 | Opschuiven Loks
0301>03.0MAGIG /1 37/056/046/353/1 NN 211100 |Testwagon
Ubernehmen | Schiiefen ‘ Class 65 1 AMK nr34

RM204E167 | Opschuiven

Bild 30. Wenn eine Lok auf RMK 901 steht, schaltet das Profil das zweite Signal nach
3 Sekunden auf rot.

Diese Funktion hat das Ziel, die Fahrstralde genau so beenden, als wiirde die Lok auf einem
echten RMK stehen. Das setzt in den Ziel-Freigabebedingungen voraus, dass der
Zielkontakt besetzt sein muss.

SchlieRlich wird in der letzten Zeile der Zug genau im richtigen Moment angehalten (s. Bild
31).



17

5'“"‘\:

¥YWoP
[ 1)

Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop PN oder Neue Start
am a0t At sm ann an am o ann 001 100 Gz 00z
GL 1 mipn R0 o ol iy 55 | Pepiiiint ey EESE eD mha

| B & & > T [0 # | 222900-1002
Am Kontakt: [0301 | 10 [{[}] o [{])] | Fahrstralte: =1 Kontakt-Ereignisse -
4 = 3 0900-00.0[V050/+00[ICA|lI0A00]

Wartezeit sec Msec 001002
Ta00 = = 09071=00.0[VO20[+00][IDO]|| /0 00]
e STDP - glrabe = -
@ |fem] 59| | a0 B T |0901200 DIMAGIG/37/056/045/950 M I
1o L el (10 (11-10.0|STOP|+00|[IDO]||[|[]1/0/100]
raject 1
10z =
- @ I
Sonderfunktionen LokiD0 027 B2 00:00:16
‘29BEZ | 00.00:28 3
B 0y832 00:00
15
Nnrma| = |||w||||||w| - 815-KL1 DDDU
Geschwindigkeit -038 ]
0 -055
IEIE T a03 00:00:13
Lok-DB Yerzigerung +/- 1809-TesteH | 00:00:55
JR— | (E— ] 808 Aarkopr | 000021
[NEEGET
030110015 TOPO0IDOImA0A1 001 ZNF Mehr T
Ubermehmen ‘ Schiiefen | -ETK Lang o A
Flirer
Homotive j |beginnt it ﬂ Text:l &
Lokomotive: | Fahrstrafie: | 10z

Bild 31. SchlieBlich lassen wir den Zug nach 10,0 Sekunden halten, nachdem er von
RMK 901 zu RMK 902 gewechselt hat.

Da wir eine kalibrierte Lok nutzen, die genau mit 20 km/h fahrt, dauert es ungefahr 10,0
Sekunden, um dann mit dem drei sekiindigen Bremsweg zu beginnen (s. Ende Kapitel 3.2).
Mit einer kalibrierten Lok ist es moglich auf ca. 5 mm genau am gewtinschten Ort auf dem
RMK 1002 anzuhalten.

Analog kann die andere Lok auf RMK 1001 gestoppt werden mit einem Abstand von 36,6 cm
von RMK 901.

Wenn die Zlge oder Loks von dort ihre Fahrt fortsetzen oder zurtick fahren (Pendelfahrt),
dann werden die Fahrstrallen ganz normal mit dem FS-Assistenten erstellt.

4 Weg und Zeit
4.1 Hilfsmittel fur das Bremsen und Beschleunigen

Es gibt Hilfsprogramme, mit denen man bequem das Bremsen und Beschleunigen einer Lok
einzustellen. Beispielsweise gibt es welche von ESU, Henning Voossen, IB-Com Uhlenbrock
Software, Rautenhaus etc. Die meisten Programme funktionieren ahnlich, um die Werte
einzustellen.

Am Beispiel des Rautenhaus-Programms werden in Bild 32 die Einstellungen gezeigt.
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ssional 1.0
Datenbank  Einstellungen  Ansicht  Hilfe

Programmierung
Lokdecoder

DCC CV-Programmienng

© CV Name CV 3 - Beschleunigung

OV Nummer
€V 3 - Beschlsunigung
® tone saresse |

SX2 POM -
STOP CV 7 - Versionsnummer

DCC POM
RMX-System

Trennen

SX-System
Verbinden

Virtuelles RMX
Deakiivieren

Bild 32. Beispiel einer DCC CV-Programmierung mit dem Rautenhaus-Programm.
Hier kdnnen die CV-Werte in den Loks eingestellt werden. Mit den Werten in den CVs
3 und 4 (roter Kasten) werden die Beschleunigungs- und Abbremscharakteristiken
einer Lok (z. B. BR 290) eingestellt. In diesem Falle sind beide Werte auf 20
eingestellt (s. Bilder 33 und 34).

DCC CV-Programmierung

© CV Name CV 3 - Beschleunigung E
CV Nummer m
e
® Lange Adresse -

1..127
Standardwert 3.

DCC CV-Programmiemnng

© CVName CV 4 - Abbremsen E
CV Nummer m
=
@ Lange Adresse -

1.327
Standardwert 3.

Schreiben

Lesen Schreiben

CV4gelesen

Bild 33. CV3 Beschleunigen Bild 34. CV4 Abbremsen

4.2 Geschwindigkeit der Ziige kalibrieren

Damit eine Lok mdglichst genau an einem Ort angehalten werden kann, ist es sehr wichtig,
dass wir berechnen kénnen, wo sich eine Lok zu welchem Moment befindet. Eine prazise
Kalibrierung der Geschwindigkeit ist daher eine Grundvoraussetzung. Im Menlpunkt
»,Geschwindigkeitsprofil vermessen® kdnnen Loks in WDP kalibriert werden (s. Bild 35).
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Messstiacke
1. Lok pendelt 2wischen & und E (4 und E brauchen keine Riickmeldung)
2 B und D milssen solang sein, dass cie Lok aus dem Stand die Hachst-
geschwindigket vor dem Beginn Strecke C eneichen kann
[ ocsics| -8 s[4 6————s |a-Dr -] | 3 Caclbe migichst g ssin i guts Ergebrisse (HO 28, 150 cm)
4 Loks mit Haftreifen auf fiibrenden &chsen sollken zur Verbesserung
derk ung einen Wagen beigestelt bekormmen
Messstrecke 1 - A Strecken kinnen aus mehieren Kontakten bestehen [z.B. 1551567
= & Yhla Andem mitlnker Maustaste auf roter waagerechten Linie
Einctelungen Lokemotive
Shiecke A Kontaktlel 0 @ |x= | !
Stracke B Kontakle] 0 ® = =
A o e
Shiecke C Kontakte] 1] ®
TR W @ | [ursvois Messung tiickniits
Shrecke E Kontakile]: 0 o 120 1
30 30
Sreckenlings C [emk: 150
&0 80
Nenng Spu HO(167) J/{ ’f
enngiisse pur HO [1:67) i “
Messkurverforn— - Messumfang 0 fﬂf 0 M
-~ Vmax = 90 km/h Vmax = 90 km/h
P Einzslpurkt
e — e =
Messung
St or ieder Messung muss dis Lok auf A stehen
Geschwindigkeks-
-l o rellweten

Bild 35. Mit ,Geschwindigkeitsprofil vermessen® fiihrt man eine 14-Punkt-
(WDP 2012: 15 Punkt-) Messung durch.

Far eine genaue Kalibrierung benutzt man die 14-Punkt Einmessung (15-Punkt ab Version
2012). Fur eine hoéchste Genauigkeit missen die Messungen ein paar Mal wiederholt
werden. Wahlen Sie bei ,Messumfang“ 8 Durchgange. AuRerdem mussen wir eine
Geschwindigkeit kalibrieren, die nahe an der Geschwindigkeit liegt, mit der wir eine Strecke
befahren wollen. In unserem Beispiel sind wir stets von einer Lok ausgegangen, die mit 20
km/h fahrt. Wir missen also eine Kalibrierung durchflihren bei ungefahr dieser
Geschwindigkeit. In unserem Fall stimmt ungefahr Messpunkt 7 von der 15 Punktkurve (19
km/h).

Mit diesen Einstellungen wird fur die DB 290-1 acht Mal eine Geschwindigkeitsmessung
durchgefihrt fur 19 km/h. Wenn diese Messungen von einander abweichen, dann wird der
Mittelwert berechnet. Das gibt einen ziemlich genauen Wert fur die Lok.

Je besser dieser Wert ist, desto genauer wird das Anhalteverhalten. So ist es moglich, eine
Lok auf 5 mm genau anzuhalten.
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5.0 Praktisches Beispiel

In den nachfolgenden Bildern zeigen wir in der Praxis, wie 1 Besetztmelder mit 2 virtuellen
Besetztmeldern kombiniert wird. Hier wird auch von der Positionsbestimmung Gebrauch
gemacht. Schlielich gibt es noch einen Film, um das Ganze zu zeigen.

Bild 36 zeigt die Aufsicht auf ein geteiltes, kombiniertes Rangiergleis und einen
Stoppbereich. Unten, wo die DB 290 steht, sieht man einen Bereich mit zwei orangefarbenen
Linien. Das Gleis zwischen dem linken und dem rechten orangenen Steifen hat eine Lange
von 1,20 Meter und ist an 1 physikalischen Besetztmelder angeschlossen.

Bild 37 zeigt eine Strecke mit 1 physikalischen Besetztmelder in Kombination mit 2 virtuellen
Besetztmeldern. In unserem Beispiel verwenden wir 3 Loks der Baureihe 290, die in
Mehrfachtraktion zusammen arbeiten.

K 1] K
|-{|-__P
|+—J_—J_—J_§~>_|36
o) 0OJ O ———
DB 290-1 (15) 4% DB290-3 (17) _+x}|| DB200-2 (16) mixd
[Foagsw oo gl anew b @D g e oy @
[ o] | | |
Stopl()l IEE' fUIE SlUpl( >| IE;I 0 In StUpI()I IEEI fﬂln
Alhlf?|f¢ i 1€|f7|f5| Alp.lfe|f: 5 fe|ﬁ|fs| AI)\If?lfﬁ 5 fe|ﬁ|fa|

Bild 37. Auf dem unteren Ausweichgleis stehen die Loks mit den Decodernummen 15, 17
und 16. Am Ende des Gleises, dort wo die Lok 15 steht, befindet sich der physikalische
Besetztmelder. Die Loks 17 und 16 stehen auf virtuellen Besetztmeldern.
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|__|D—_|_—_IDMJ36
51151 Sl L L i | |
O 0. Ol ————
DB 290-1 (15) N@jmﬁ DB290-3 (17) #1 x| DB290-2 (16) o
[Foxstw e @iF-meece g

B U

[ o] [ o]
St0p|(>||gn|| | f0 m Stop|()||.—_,°.—_,|| ‘ it} ‘II. Stop|(>||D°.-_,|| | it} |lil
INE | | ‘ | | | A||,>,H1e|f:|fs‘1e|ﬁ|fe‘ A||,>,er|f:|fs‘fe|ﬁ|fe|

Bild 38. Mit Hilfe der Positionsbestimmung kénnen die Loks aneinander gekuppelt werden.
Der Buchstabe S steht fiir Schiebelok, L fiir Lok und V fir Vorspannlok. Zwischen den
Buchstaben S und L und zwischen L und V sind Kupplungssymbole eingezeichnet.

Diese Kupplungssymbole wurden selbst entworfen. Es steht auf gelb (als Warnung). Der rote
Haken in Bild 38 bedeutet abgekuppelt.

H-______ ! _|36

e | m— 1 5 — {6

S|5]SkexL|L|LI@VIVIV|
o]l ®uw O] L
DB 290-1 (15) ;ggjgsé DE290-3 (17) ﬁj@ DB290-2 (16) i
st o @D a0 @l e ew o gl
[ 0] [ 0] [ o]
Stop|(>||000|| ‘ i1} |E Stnp|<>||0‘:‘0|| | f |m Stop|<)|‘000” | f |m
als] s =] 5] 8| 7|8l ala] ] =] 5] 6] 7] o] ala] s sl 5] 5] 7| s

Bild 39. Mit Hilfe der ZFA wird vollautomatisch die Lok 17 aus dem mittleren
Zugnummernfeld (ZNF) ,weggefahren® in das darunter stehende ZNF. Lok 15 fahrt mit einer
FS nach rechts und wird an Lok 17 angekuppelt. Das linke Kupplungssymbol wird grin und
die Haken sind geschlossen.

Links des ZNF, auf dem Lok 17 steht, befindet sich ein grauer Kontrollpunkt. Dieses Symbol
kann wie ein zweibegriffiges Signal fur virtuelle Besetztmelder genutzt werden. Das sieht
man in Bild 40.
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Magnetartikel-Erfassung =g (=]

Zweibegriffiges Signal Digitalsystem
|2. Uhlenbrock Intelibox ﬂ

1.Decoderadiesse

=
1700 2] =
Angchliisse
wertauschen

& Gundstellung
© Test [

Schaltzeit

tagnetartikel schaltet Ruckmelder mit

Kontakthummes: 1600 |§|

auf "Belegt”, wenn Stellung
° Rat & Gridn

Dmsee

Magnetartikel-B ezeichrung
v Virtueller Magnetartikel
[ Wan Grundstellung ausnehmen
[™ Alle Adressen anzeigen

Stellungsiberwachung »
Ubemehmen
Schiiefen
Bild 40. Auch hier werden virtuelle Besetztmelder genutzt; in diesem Fall RMK 1600. Es ist
wichtig, dass die FS innerhalb der ZFA ausgeflhrt wird, sonst wird sie nicht richtig

ausgefuhrt.

1]
S|S1S M@ LI 1L | L Iax V| VI v
@15 @1 O]

DB 290-1 (15) m%jj DB290-3 (17) i} pB290-2 (16) i
[Fiostw et @FTnew b @lFragen o @

| 0]
Stop | <> | 5] i | lil stop [ < > | 8| io | III stop <> ||| £E| w0 | NEN
PN REE If |7l elf alads«]s If |7l o} als] o] #]s]®] 7] 2

Bild 41. Lok 15 wird diagonal aus dem oberen, mittleren ZNF in dasZNF unten links
~weggefahren®. Hierbei wird der daneben liegende Kontrollpunkt gesetzt.
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DB 290-1 (15) :;}gsé DB290-3 (17) 5% | DB290-2 (16) i
S2% o @ men o @ mer o @
[ o]
Stop | <> | 88| D | oo |NGH || Stop <> || |fu|ln stop | < > | |5 |H]“
alple|s]s]e|v|efl alsls[u]s] ][] sf| alale[e]s]s]] e

Bild 42. AnschlieRend fahrt die rechte Lok (16) in die Mitte und kuppelt an der anderen Seite
von Lok 17 an. Nun sind alle 3 Loks zusammengekuppelt.
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Bild 43. Auch hier wandert Lok 16 nun in das ZNF unten rechts. AuRerdem wird der
zugehorige Kontrollpunkt gesetzt.

Die 3 Loks wurden komplett mit der ZFA aneinander gekuppelt mit Fahrtlicht nach rechts. Im
nachsten Schritt werden die Loks hdndisch mit dem Lok Control aneinander gekuppelt.
Siehe Bild 44.
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Bild 44. Die linke und die mittlere Lok verstecken sich im Gleisbild hinter Lok 16. Im Lok
Control kann man jedoch sehen, dass Lok 16 die fihrende Lok ist. Die anderen beiden Loks
sind mit Lok 16 verknUlpft. Dies ist die einzige Malinahme, die handisch ausgefiihrt werden
muss.
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Bild 45. Danach tbernimmt die ZFA automatisch die weitere Arbeit. Lok 16 wandert wieder in
das urspringliche ZNF als Vorspannlok.
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Bild 46. AnschlieRend schickt die ZFA die drei Loks auf ihre Reise. Die Positionssymbole S,
L und V verschwinden, wenn der Erlaubnispfeil nach rechts zeigt.
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In Bild 47 sind links und rechts Stop-and-Go Schalter platziert. Diese Schalter geben der
ZFA an, ob angekuppelt oder abgekuppelt werden soll mit nachfolgender Fahrt. In der ZFA
ist alles vorhanden, um An- und Abkuppeln auszufihren. Diese beiden Schalter werden im
Stellwerkswarter fir den automatischen Zugbetrieb bendtigt.

Im mitgelieferten Film kann man sich die oben beschriebenen Aktionen ansehen.
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5.1 Weitere Moglichkeiten

Durch die Verwendung von physikalischen und virtuellen Besetztmeldern in Kombination ist
es moglich, eine Strecke in viele Teile zu unterteilen. Ein Beispiel sieht man in Bild 46.

Start Bremsen oder Fahrstrecke Stop »I oder Neue Start
ant amt am asn

GL1 mpn it il it il 06 iy 2 i e ) . | el . || R |

Bild 46. Mit einer Kombination von physikalischen und virtuellen Besetztmeldern ist es
moglich, eine Strecke weiter zu unterteilen.

Hier ist es mdglich, mit virtuellen Besetztmeldern virtuelle Start-, Brems- und Stoppbereiche
zu definieren.

Man kann virtuelle Besetztmelder z. B. bei Schattenbahnhofen, Ausweichstrecken,
Bahnhofen und Rangierstrecken einsetzen.
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