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Aufbau und digitale Steuerung eines Lok Lift Workshop

Glossar

Binar
Digital
DCC
Protokoll
LED

Bit

Byte
Word
Double Word
Quadruple Word
Flag

SMCI
WDP

BCD Code
GND
Trigger
Putty
Session
TTL
Sketch
Firmware
Arduino

MArDec
ArSigDec

ArLoco
Monitoring
Upload
Download
Desktop

Explorer

Ordner

File

Modul [Hardware]
Modul [Software]
Icon
Enumeration

ID

Port [Hardware]
Port [Software]

Elko
Transistor
Diode

Z-Diode
RMK

GBM
Combobox
Listview
Button

Duales Zahlensystem [0 | 1]

Anzeige oder Steuerung mit bindren Zustand

Digital Command Control — Ein digitales Protokoll

Regelwerk fir die Kommunikation digitaler Gerate auf einem BUS
Light Emitting Diode — Lumineszenzdiode

Kleinste Informationseinheit — Einmal 0 oder 1 an einer Stelle

8 Bit = 1 Byte

2 Byte = 16 Bit
4 Byte = 32 Bit
8 Byte = 64 Bit

Statusindikator in Form eines Einzelbit

Steuermodul der Firma Nanotec flir Schrittmotoren

Win-Digipet — Steuersoftware fiir Modellbahnanlagen

Binary Coded Decimal — Binarcodierte Dezimalwerte

Ground — Massepotential einer Gleichspannung

Auslosendes Ereignis flr eine binare Schaltung

Software zum Herstellen von Verbindungen zu Komponenten
Eine digitale Verbindung mittels Software zeitlich begrenzt
Transistor-Transistor Logik

Firmware eines Arduino Boards

Grundlegende und funktionsbestimmende Software eines Systems
eine aus Soft- und Hardware bestehende Physical-Computing-
Plattform

Multifunktionale Arduino DCC Decoder Software

Arduino Signal DCC Decoder Software

Arduino Loconet Software

Uberwachen eines Vorgangs in der IT oder Elektronik

Ubertragen von Informationen auf ein Internet System
Ubertragung von Informationen auf ein lokales System
Oberflache eines Betriebssystems

Dateiverwaltungsprogramm des Betriebssystem Windows
Verzeichnis (Kann Ordner oder Files (Dateien) beinhalten)

Datei

Baugruppe / Gerat

Teil einer Software, die zur Ausfiihrung benétigt wird.
Verkniipfung zu einer ausfihrbaren Datei auf dem Desktop
Numerische Auflistung

Eindeutiger Identifier in der Informationstechnologie

Ein oder Ausgang einer elektronischen Komponente
Sicherheitsrelevanter Kommunikationskanal eines Protokolls oder
Dienstes, der abgefragt werden kann (Https = Port 443)

Elektrolyt Kondensator — Passives, kapazitiv elektronisches Bauteil
Elektronischer Schalter auf Halbleiterbasis (hat Verstarkerfunktion)
Elektronisches Bauteil mit Stromdurchfluss in einer Richtung

Die Diode ist in Richtung der Markierung (Ring) durchlassig
Kapazitive Diode, die Spannungsbegrenzend wirkt.
Rickmeldekontakt — Einsetzbar bei Mittelleitergleisen
Gleisbesetztmelder — Einsetzbar bei Zweileiter-Gleisen
Steuerelement mit Aufklappfunktion zur Auswahl EINES Items
Steuerelement mit Auswahlfunktion von mindestens einem ltem
Aktive Schaltflache zum Auslésen von Funktionen einer Software.
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2 Vorwort

Diese Bauanleitung richtet sich an alle Modellbahner, die einen Lok Lift selbst bauen
mochten. Dabei spielt es keine Rolle, ob man einen Aufbau mit 8 Ebene und 3 Gleisen pro
Ebene wiinscht oder 12 Ebenen eingleisig aufbauen méchte. Die hier beschriebene
Steuerung und Programmierung ist innerhalb ihrer technischen Grenzen fiir eine Vielzahl
von Variationen moglich.

Dieser Text wurde von mir absichtlich und hoffentlich so verfasst, dass jeder ihn
verstehen kann, der sich mit dem Thema bereits befasst hat. Man sollte tGber etwas
Wissen im Bereich der Mechanik und Elektronik verfligen. Ingenieurswissen ist aber nicht
notwendig.

Eines sollte man vor dem Beginn und den ersten Bestellungen von Material unbedingt
beachten, einen Lok Lift gibt es nicht fir einen Preis von 500€.

Das hier beschriebene Projekt hat einen Materialwert von ca. 3500€.

Uber die Arbeitsstunden will ich an dieser Stelle nicht sprechen.

Daher sollte man sich dariber im Klaren sein, das man mindestens diesen Betrag

zur Verfligung haben sollte, um das Projekt nicht aus Kostengriinden abbrechen zu
missen. Hier geht es um ein System, bei dem die Mechanik mit der Elektronik
zusammenarbeiten muss. Bei mechanischen Teilen zu sparen kann bedeuten, dass dieses
System nicht korrekt arbeiten wird. Das sollte in jedem Fall vermieden werden.

Um Fehler von Anfang an zu vermeiden, mochte ich jeden Interessierten zunachst dazu
ermutigen, dieses Dokument vor dem Beginn aller Arbeiten mindestens einmal
aufmerksam zu lesen und Fragen vorab zu klaren. So lassen sich kostspielige
Fehlversuche ausschlielRen.

AbschlieBen mdchte ich dieses Vorwort damit beenden, allen viel SpalR und viel Erfolg
beim Bauen zu wiinschen.

2.1 Abgrenzung

Dieses Dokument enthalt ,,externe Links“ (Verlinkungen) zu anderen Websites, auf deren
Inhalt ich keinen Einfluss habe. Aus diesem Grund kann ich fur diese Inhalte auch keine
Verantwortung ibernehmen.

Fir die Inhalte und Richtigkeit der bereitgestellten Informationen ist der jeweilige
Anbieter der verlinkten Website verantwortlich. Zum Zeitpunkt der Verlinkung waren
keine Rechtsverstofle erkennbar. Beim Bekanntwerden einer solchen Rechtsverletzung
wird der Link umgehend von mir entfernt!

2.2 Hinweis

Die hier beschriebene Losung ist mit dem Protokoll DCC realisiert worden.

Die Steuerung der DCC Module erfolgt bei mir tiber eine ESU ECoS II.

Es muss gewahrleistet sein, dass die Steuerung der Zielanlage dieses Protokoll
unterstiitzt. Andernfalls muss man in die Uberlegungen zu diesem Projekt auch
einbeziehen, eine Steuerung zu beschaffen, die das Protokoll DCC unterstiitzt.
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2.3

2.4

Als ich dieses Projekt begonnen habe, war WIN-DIGIPET in der Version 2018 aktuell.

Da fiir die Steuerung ausschlieRlich Symbole aus der Symbolauswahl von WIN-DIGIPET
verwendet wurden, die auch schon in Versionen vor der 2018 zum Einsatz kamen, sollten
auch die Versionen 2009 bis 2015 verwendet werden konnen. Die Version 2021 ist in
jedem Fall geeignet und bietet nun auch die Steuerungsmoglichkeit fur weitere
Zug-Speicher-Systeme an.

Der Antrieb besteht aus einem Nanotec Linearantrieb plus dem dazugehdrigen SMCI
Steuermodul. Hier ist zu priifen, ob man diesen Antrieb kaufen kann, da die Firma
Nanotec ausschlieRlich an Firmen liefert. Ggf. muss man eine Person beauftragen, die
berechtigt ist, bei Nanotec zu kaufen.

Fiir Fragen stehe ich gern zur Verfligung.
Ich bin nicht haftbar flir Bauversuche!

Ich kann garantieren, dass der hier beschriebene Lok Lift funktioniert.

Die Haftung fiir Bauversuche liegt ausschlieBlich in den Handen desjenigen, der den
Aufbau fir sich durchfiihrt.

Danke
Ein besonderer Dank geht an Herrn Karl Jaeger, der mich und uns bei technischen Fragen
hilfsbereit unterstitzt und Zeit fiir technische Fragen meinerseits zur Beantwortung

investiert hat.

Herr Jaeger hat einen Lok Lift mit 7 Ebenen und 3 Gleisen pro Ebene erstellt.
In der Zuleitung der Zige ist sein Projekt deutlich komplizierter gewesen.

Wir waren in engem Kontakt wahrend dieses Projekts.
Seine Steuerung diente uns als Vorbild.

Herr Jaeger ist Mitglied des Modellbauclubs Miinden e.V.

Copyright

Die Mitglieder des Forums der Modellbahnsoftware WIN-DIGIPET dirfen dieses
PDF- Dokument nutzen, um die Informationen fiir den Bau eines Lok Lifts ihrer
Vorstellung einzusetzen.

Das Dokument wird ausschlieBlich durch mich veréffentlicht und weitergegeben.
Eine Veranderung des Dokuments, die Weitergabe oder Nutzung zu kommerziellen
Zwecken, in Teilen oder des gesamten Dokuments, ist nicht gestattet.

Anderungswiinsche an dem Dokument kénnen mit mir diskutiert werden.
Anderungen werden ausschlieRlich durch mich ausgefiihrt.
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3

3.1

Der Lok Lift

Der Aufbau - Material

Wenn man sich auf dem Markt umschaut, dann findet man Unternehmen, welche einem
ein gewlinschtes Lok Lift System aufbauen. Dabei kann man seinen Wiinschen, wie
immer bei der Modellbahn begrenzt durch Platz und Ressourcen, freien Lauf lassen. Man
erhalt das gewlinschte System und es hat seinen Preis.

Als ich mit dieser Anfrage zu meinem Projekt konfrontiert wurde, war schnell klar, dass
der Preis halbiert werden kann, wenn man selbst baut. Aber wie?

Der Einbauort bestimmt natirlich lber die drei Dimensionen des Lifts.

Allerdings kommt noch eine dritte GroR3e ins Spiel, das Gewicht.

Der Antrieb kann entlastet werden, wenn das Gewicht des verfahrenden Teils des Lifts
inkl. der darin befindlichen Ziige durch Gewichte ausgeglichen wird. Das bezahlen wir
aber damit, dass unser Lift anndahrend doppelt so schwer wird. Das muss beim Einbauort
und bei dem zu verwenden Material berlicksichtigt werden.

Um sicher zu stellen, dass die
Positionierung nicht im Laufe der
Zeit fehlerhaft wird, sollte man
beim Aufbau auf Materialien
zuriickgreifen, die sich wenig bis
gar nicht verandern.

Holz kommt hier nur wenig in
Betracht und wenn, dann sollte es
Holz sein, das sich nicht verzieht.
Abachi Holz oder sehr massives
Sperrholz (> 10mm - Birke
Multiplex).

Besser geeignet sind jedoch
Aluminium Profile, die es im
Handel in den MafRen 40mm x
40mm zu kaufen gibt.

Zum Verbinden der Aluminium Profile gibt es passende
Verbindungssatze in Form von Winkeln und
Einschubmuttern mit den dazugehorigen Schrauben. Wer
ganz sicher gehen will, verklebt die Profile zusatzlich mit
Cyanacrylat Sekundenkleber.

So lassen sich jedwede Konstruktionen erstellen, die in
der Lage sind, einen frei beweglichen Lok Lift
aufzunehmen.

Flr diese Aluminiumprofile sind passende Fiihrungen zu
bekommen, die eine seitliche Flihrung fiir den Lift bilden.
Aber dazu spater mehr...
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3.2 Der Aufbau - Bauformen

Grundsatzlich kann man zwei verschiedene Konstruktionen fiir einen Loklift
unterscheiden, freistehend und festmontiert. Im Bild sieht man die, an einer Wand, fest
montierte Form. Beide Fiihrungsschienen befinden sich rechts und links, sowie mittig die
Gewindestange, an der sich der Lift auf- und abfahren lasst.

Rechts- und linksoben erkennt man die Seile fiir die Gegengewichte. Die Halterung der
Gewindestange oben und unten muss entsprechend massiv ausgefiihrt werden, da das
Gesamtgeswicht des Lift auf ihnen lastet. Auf der linken Seite sind die Endschalter fir die
Postionierung sowie die Endlagen oben und unten eingerichtet. Der Motor befindet sich
mittig, oben, hinter der 12. Ebene. Uber eine Schleppkette werden die Steuerleitungen in
den Schaltschrank rechts daneben gefiihrt.

Der Vorteil dieser Konstruktion ist, das sehr wenig Platz in der Tiefe bendtigt wird.

Es werden gerade mal 20 cm Platz ab der Wand beansprucht. Die Verbindung zur
Modellbahnanlage erfolgt (iber jeweils ein Gleis links und rechts, das ca. 4m lang ist und
sich mittels zweier Weichen an die Hauptanlage anschlief3t.

Ein weitere Vorteil ist, das man keine Weichen vor und hinter den Lok Lift bendtigt um
beispielsweise von einer dreigleisigen Ebene auf ein Gleis zu flhren.

Nachteilig ist, das man eben auch nur 12 lange Ziige oder jeweils zwei Kurzziige in den
Ebenen unterbringen kann.

Die Gleise sind in drei Rickmeldebereiche unterteilt. 30 cm rechts und links sind die
Rickmelder fir die Einfahrt- bzw. Ausfahrt lang. In der Mitte bleibt dann ein
Gleisabschnitt von 1,90 m.

Die Breite des Lifts betragt 2,50 m, die Héhe 1,06 m.
Die Hohe zwischen den Ebene betragt 8,8 cm von Oberkante zu Oberkante.
Somit kommt man, mit etwas Fingerspitzengefiihl, zwischen die Zlige und die Deckplatte.

Wer hier mehr Platz bendétigt, kann sich das entsprechend konstruieren.

Wie eingangs erwahnt, der Aufbau des Lok Lifts ist frei und kann von jedem so gestaltet
werden, wie er es benoétigt.
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Firma Mt GmbH bot beispielsweise einen frei stehenden Lift in den MaRen 1,20 Meter
bis 3,80 Meter an (Siehe Bild links). Der
Vorteil dabei ist die freie Aufstellung
und Anbindung an die Modellbahn. Ein
Nachteil ist aber der imense Platzbedarf
denn die Tiefe dieses Loklift betragt
mindestens 54 cm.

Das Gewicht dieses Systems betragt
120 Kg ohne Ziige. Die kommen, je nach
Gleisanzahl und Lange, dann nochmals
dazu. Da kommt mehr zusammen als
man zunachst annehmen mochte.

Egal fir welche Bauform man sich
entscheidet, sie haben beiden Vor- und
Nachteile, erhalt man doch eine
interessante Moglichkeit, seine Ziige in
einem verschiebbaren Schattenbahnhof unterzubringen. WIN-DIGIPET bringt ab der
Version 2021 eine Neuerung mit, um eben einen Lok Lift einzubinden und sinnvoll
steuern zu kénnen. Wieder ein Argument fiir diese Modellbahn Software.

3.3 Der Antrieb — Motor ST591853008

Wie bereits eingangs erwahnt, wird dieser Lok Lift von einem
ST5918S53008-L2 — Schrittmotor mit Hohlwelle - NEMA 23 der Firma Nanotec
angetrieben.

Die Wahl fiel auf diesen Motor da er sich
durch ein gutes Preis Leistungsverhaltnis
empfiehlt.

Der Motor besitzt vier Spulen, die seriell
oder parallel betrieben werden kénnen. Da
alle Wicklungsenden nach aulSen gefiihrt
sind, kann man sich fiir den jeweiligen
Betriebsmodus der Wicklungen selbst
entscheiden.

Die wichtigsten technischen Daten des Motors

NEMA 23

Strom pro Wicklung 3 A
Haltemoment Bipolar 91.9 Ncm
Widerstand pro Wicklung 1.44 Ohm
Auflésung 1.8 °/Step

Gewicht 0.65 kg

GroBe 56 mm

Haltemoment unipolar 65 Ncm
Rotortrigheitsmoment 275 gcm?
Induktivitat pro Wicklung 1.1 mH
Linge "A"
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Die BaumaRe in mm

ST591853008-L2

Front view and mounting Side view Rear view
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Die Kennlinien

ST591853008-L2

2.10A 24V Seriell
0,8 — 2.10A 48V Seriell
— 4.20A 24V parallel
4.20A 48V parallel
0,7
0.6 \
B
=
=05 :
g
g 0,4
g o
=
U
5 03
0,2
0,1
0,0
40 100 200 400 1.000 2.000 4.000 10.000
Drehzahl [U/min]
Die Anschlusskonfiguration der Wicklungen
TYPE OF CONNECTION (EXTERN) MOTOR A - Schwarz
T e A - Schwarz-WeiB
L N ey ; gﬁ T af A\ - Grin-WeiB
vty —| L 7| GRN/WHT .
A — " L 4 [ GRN _i A\ - Grin
8 —|8 —|g—|B 5 RED :.B
con-L C E 7| RED/WHT B - Rot
B — 7 ™
N — A — 18 G T al B - Rot-WeiB
B\ - Blau-WeiB
FULL STEP 2 PHASE-Ex., WIRING DIAGRAM \
WHEN FACING MOUNTING END (X) (#) BLK B\ - Blau
BLK/WHT
elsfsalal B g ()
o |||
3-1-1+[4+ & == 3
4 - -1+ ]cw =EFZ
Sz B
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34 Der Antrieb — Schrittmotorensteuerung SMCI33

Um den Lok Lift zu positionieren, bendtigt man zur Steuerung
des Schrittmotors die passende Steuerung. Mit dem SMCI33-
USB erhalt man die Moglichkeit, den Motor anzusteuern,
Encoder-Informationen des Schrittmotors auszuwerten, in die
Steuersoftware einflieRen zu lassen und eine bitbasierte
Ansteuerung nach dem BCD 8-4-2-1 Code vorzunehmen.

Der letzte Punkt bedeutet, das einzelnen Positionen einem
bindren Wert zugeordnet werden und Profile und binare
Fahrsatze, wie sie in der Nanotec Pro Software genannt werden,
ausgelost werden kénnen.

Diese bindren Fahrsatze entsprechen einem bestimmten Weg in Millimetern bezogen auf
den Referenzpunkt. Diese Umsetzung erfolgt durch das SMCI33-USB.

Nanotec /Anschlussplan / SMCI 33-1 (USB) / SMCI 33-2 (RS 485)

Drehzahl- und Positioniersteuerung (Closed Loop) iiber
a) PC - zur Steuerung und Parametrierung fiir c), d) und e)

b) Industriesteuerung

C) SPS -z8. Logo oder Easy

d) Analog / Joystick

e) Stand alone - iiber externe Schalter

e
[~ |/ -
X 1-Ein- und Ausgénge B
_ //y/&—\
d) Analogeingang e) Emg::mge S-.24V . . o =

A
&

20 (Start)
2
2
2 (binare Fahrsatze 24)
(Ref.)
Ausgange (5-30V/ max.30 mA)

Rs Rs Rs R
0, o, 'O,
(Ubertemp)  signalzustande 3)

EEEEEEEEEEXEXT

{

2)
x2 | 5

| oo oee/
S

Schirm

4700 pF == |
4) Befestigung mit

a) M3 Schrauben

(gute Warmeableitung)

oder
b) Hutschienenhalterung

Art.Nr.: Z-K4700

=
J ‘Powe,supi’ |
o

X1-X4 (Gegenstecker)
Type Phonix FK 2/4/5/12

o o,|0,|0, Signalzustande
o Output 1 und 2

Drehtiberwachung

oo (Error) o.Endschalter

Motor steht (wartet
auf neuen Befehl)

Busy (Steuerung
bearbeitet letzt. Befehl)

RX- .7 Referenzpunkt oder
Nullpunkt erreicht

Wandler: Art.Nr.: ZKRS485-RS232 . Ubertemperatur
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3.4.1 Schrittmotorensteuerung SMCI33 — Eingange / Ausgange

—
X 1-Ein- und Ausgénge J
d) Analogeingang e) Eingange 5-24V _,//
" o . &
»  (Stary) o, X1 Iﬂputz
: z * 2 _|ﬂPUE3
(2 LE] |nP'J 4
2 (binare Fahrsatze 2¢) o g Iﬂputs
ut
(Ref.) : : 'zf,utééNg
Ausgange (5-30V/ max.30 mA) ° lsigna\ f
. 7 t
Rs Rs Rs " e s UutPSIZ
i
OJ Oz ol : s Oljt;ula
(Ubertemp)  signalzustinde 3) . :? gr.a“’g
' 12 ) GND
2)
Das SMC33 besitzt 6 Eingange die in einem 594V
Spannungsbereich zwischen 5 — 24 V ‘
beschaltet werden diirfen. Alle Eingdnge \
SMCI33

(auRer dem , Analog In“-Eingang) sind durch

Optokoppler galvanisch von der Versorgungs- 7 —
spannung des SMCI33 getrennt und fir 5-24 V : %
Eingangssignale bei einem Eingangsstrom von - L
10 mA ausgefiihrt.

\\

Sig-GND

Sie sind positiv Flanken getriggert was

bedeutet, dass sie auch den Anstieg einer Flanke reagieren. Das nutzen wir zur
Ansteuerung der DCC-Next Module um dem SMCI33 die gewlinschte Position mitzuteilen.

Signal Ground ist NICHT mit GND des SMCI33 verbunden. Ich habe das Masse Potential
des DCC-Next-Moduls zur Steuerung der Eingange 2 — 5 hier aufgelegt.

Die Beschaltung der Eingédnge sollten den logischen Empfehlungen von Nanotec folgen.

Klemme Eingang Bit Funktion Wert Trigger Hinweis

X1 Inputl O  Start DCC-Next Ausgang Tastschalter O (Start) — Rot
X1 lnput2 1 2° 1 DCC-Next Ausgang Tastschalter 1 —12 (Griin)
X1 Input3 2 2! 2 DCC-Next Ausgang Tastschalter 1 —12 (Griin)
X1 Input4 3 22 4 DCC-Next Ausgang Tastschalter 1 —12 (Griin)
X1 Input5 4 2° 8 DCC-Next Ausgang Tastschalter 1 —12 (Griin)
X1 Input6 5  Referenz Endschalter Endlage Lok Lift

Im Schaltplan wird zu einem spéateren Zeitpunkt erklart, wie die Bit-Aufbereitung
funktioniert, sodass sie hier an das SMCI33 tibergeben werden kann. Wichtig ist, sich hier
schonmal vor Augen zu fiihren, dass dieses Steuermodul Eingédnge bereitstellt, die dazu
genutzt werden kdnnen einen Lok Lift korrekt zu positionieren.

Kommen wir im nachsten Punkt zu den Ausgangen des SMCI33.

Wir benétigen Informationen, in welchem Zustand sich der Lok Lift aktuell befindet.
Dazu bietet das Steuermodul 3 Ausgange an, welche die Informationen

Bereit, und Fehler reprasentieren.
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3.4.2

Die Ausgange sind Transistorausgange in Open-Kollektor Schaltung (0 schaltend, max. 30

V /30 mA). Um den Ausgang testen zu kbnnen, kann eine LED eingebaut werden. Die LED

leuchtet, wenn der Ausgang aktiv ist. Um ein Signal spiter auszuwerten und eine LED sowie ein
Relais an diesen Ausgangen

max. 30 V /30 mA anschlieBen zu kénnen, miissen wir
LED %’Z z etwas Aufwand betreiben, da der
Ejl I SMCI maximale Strom nicht ausreichen
Out 2% L wird, um beides zu betreiben.
GND f Da wir in WIN-DIGIPET die
Notwendigkeit haben werden, zu

wissen, ob der Lok Lift bereit ist,

oder aktuell verfahrt, werden wir
Uber einen Riickmeldekontakt diese Informationen von den Ausgdngen in unser Riickmeldesystem
aufnehmen missen. Die dazu notwendige Transistorschaltung wird im Kapitel fur die Schaltung
beschrieben. Hier nur schonmal der Hinweis darauf.

— In der
X 1-Ein- und Ausgiénge s Abbildung links
d) Analogeingang e) Eingange 5-24V _//// sind dle drei
. 11 S Ausgange
»  (Start) o] | X1 mput; Output1-3zu
i 2‘ : : I‘:zﬂtz erkennen. Diese
2 (binsre Fahrsitze 2°) o |la WPU:E drei Ausgange
o 2t ‘Efj‘éaNf’ sind gegen GND
Ausgdnge (5-30-\//max.30 mA) ) .l . ISigna,‘JN des SMCI33
F:i :’z F;S. il 83?;;; gerhr-t. W.enn
(Ubertemp.) Signalzustinde 3) : :? R g:;?og man sich die
. - Y Ausfiihrung der
5 - Ausgange

anschaut, dann
erkennt man, dass eine Zener-Diode verbaut ist. Zener-Dioden verhalten sich aufgrund ihrer
Bauweise in vielerlei Hinsicht wie Kapazitdtsdioden. Bei Uberlast entsteht in Verbindung mit dem
MOS-FET ein alternierendes Ein- und Ausschalten des Ausgangs sodass ein direkt angeschlossenes
Relais wie ein Blickrelais arbeitet.

Schrittmotorensteuerung SMCI33 — Spannungsversorgung

®la [ W P
1 xa | g
86-264VAC [ SR 4700 pF == Jk - %
186- e e |,
L 15 pgwe:supp" ArtNr.: Z-K4700
N

Die zuldssige Betriebsspannung der Schrittmotorsteuerung SMCI33 liegt im Bereich von +24 bis
+48 V DC und darf 50 V keinesfalls Gberschreiten bzw. 21 V unterschreiten.

An der Versorgungsspannung muss ein Ladekondensator von mindestens 4700 uF/50V
(10000 uF/50V) vorgesehen sein, um ein Uberschreiten der zulissigen Betriebsspannung (z.B.

beim Bremsvorgang) zu vermeiden.

Ein passender Kondensator ist im Sortiment bei Nanotec erhéltlich.
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3.4.3 Schrittmotorensteuerung SMCI33 — Motor und Encoder

x2 | 48

J
e e @ 00
L T Py
o
=
LY
A

J Schirm T oV
o] J [o0 x5 | W%

\
\
‘\
i
LI
1
PO
=
2

Wahrend die Ein- und Ausgdnge Uber einen gemeinsamen Stecker an das SMCI33 gefiihrt werden,
sind der Motoranschluss und der Encoder Anschluss getrennt anzuschlieBen (X2 / X3).

An die Schrittmotorsteuerung kann ein optionaler Encoder PIN assignment Connecting cable
s . .. JST GH - 10pole ZK-NOE1-10-500-S
angeschlossen werden. StandardmaRig ist die Regelung fir -

. . . . PIN No. Function Colour
einen Dreikanal-Encoder mit 500 Impulsen/Umdrehung bei 1 o GN/WH fehielding
einem 1.8°-Schrittmotor ausgelegt. > B o
Bei einem 0.9°-Schrittmotor sollten man einen Encoder mit 3 A\ BN
1000 Impulsen/Umdrehung verwenden, um die gleiche [ B\ GY
Regelungsqualitat zu erreichen. Je nach Applikation kann es 5 B wh
sinnvoll sein, eine hohere Encoder-Auflésung (bis max. 2000 & h TE

. 7 | 0G
Impulse/Umdrehung) zu verwenden, um die ] " ”
Regelungsqualitdt zu verbessern, oder eine niedrigere (min. o |- 5v toez-osis -
200 Impulse/Umdrehung) fiir Low-Cost-Applikationen bzw. +24V (NOEZ-24)
. e 10 ND GN/WH ({shielding)
zur reinen Schrittiiberwachung. o e

Wenn kein Encoder benutzt wird, muss man in der Registerkarte ,,Fehlerkorrektur” im
Auswahlmenii ,Drehgeberiiberwachung” der Modus , Ignorieren” einstellen. Dazu kommen wir im
Kapitel fur die Benutzung der NANOPRO Software.

Die Spulen des Motors werden entweder parallel oder Seriell mit dem SMCI33-USB verbunden.
Die Grafik zeigt, welche Aderfarben bei Verwendung eines Motors vom Typ ST591853008 jeweils
mit den A, A/, B und B/ zu verbinden sind. Bei serieller Verbindung bitte die Briicken zwischen den
Spulen nicht vergessen!

Wird ein anderer Motor verwendet, miissen die Begleitdokumente Auskunft iber die
Anschlussfarben der Spulen geben. Bei einigen Motoren sind die Anschliisse mit den jeweiligen
Wicklungsenden gekennzeichnet. Wie auch immer die Konfiguration des Motors vorliegt, am
SMCI33-USB miissen die Wicklungen nach dem Schaubild unten angeschlossen werden.

Dann ist eine fehlerfreie Steuerung maoglich. Ich habe mich fir die Reihenschaltung der
Wicklungen entschieden. Damit erreicht mal eine moderate Drehzahl des Motors.

Type AR Type
8T59. - & 87159
(ST89... ST57.., ST5918D ) .t (ST89., STS7.., ST5918D .)
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3.4.4 Linear-Fuhrungen
Bei der Fiihrung des Lok Lift sollte auf keinen Fall ein Kompromiss eingegangen werden!
Die Firma CNC — Discount stellt diverse Linearfiihrungen her, von denen hier ein Typ zum

Einsatz kommt. In diesem Projekt wurden Fiihrungen vom Typ CNC Set Grin, Wagen Lang
Verwendet.

CNC Set 16 x 2200mm / 2x Linearfuhrung
| Set Griin, Wagen Lang

Das Datenblatt zu dieser Flihrung ist hier
zu finden.

Bei dem Einbau der Fiihrungen ist auf
Prazision zu achten. Diese Fliihrungen sind
im 0,01lmm Toleranzbereich gefertigt. Das
bedeutet fiir uns, dass wir beim Einbau
sehr viel Prazision bei der Arbeit walten
lassen mussen.

Die Parallelitat der Fiihrungen ist hier wichtig da sonst der Lift verklemmt, was unseren
Motor belastet. ZweckmaRigerweise fahrt man den Lift zur oberen maximalen Position
und befestigt die Schienen. Sie sollten fest aber noch nicht vollstandig fixiert sein.

Beispielphoto. 20mm

Hat man das durchgefiihrt, fahrt man den Lift an die untere maximale Position. Jetzt
sollten die Fiihrungen die notwendige Parallelitdt aufweisen. Abschlieend befestigt man
die Fiihrungen unten und zieht die Schrauben oben endgiiltig fest.

Dabei sollten die Fiihrungen sich nicht mehr verschieben. Andernfalls muss man diesen
Schritt wiederholen.

Die Fiihrungsschienen benétigen kein Ol oder Fett!

Die Wagen sind mit Teflon beschichteten Haltern ausgestattet, die eine hervorragende
Bewegungsfreiheit garantieren. Das sieht man, wenn man eine Flhrung vertikal stellt.
Der Wagen bewegt sich langsam nach unten.

Allerdings sollte bei den Fiihrungen aufgrund der Prazision darauf geachtet werden, dass
sie jederzeit sauber sind. Damit ist gemeint, dass keine grobe Verschmutzung, die unter
Umstdnden zu Kerben auf den Stangen fiihren kénnten, vorhanden ist.

Hier, gelegentlich, mal mit einem sauberen Tuch driiber zu wischen tragt dazu bei, dass
die Oberflache Fehlerfrei bleibt.

Was man bei den Fiihrungen keinesfalls machen sollte, ist sie zu verbiegen.

Damit meine ich, dass die Montageflache nicht gerade ist.

Bei einer Lange von 2200mm kann es leicht zu dem Effekt kommen, dass die Flihrungen
in der Mitte weiter vorstehen, wahrend sie oben und unten passend montiert wurden.

Auch das , Verkanten” ist keine gute Idee. Wahrend beispielsweise die Linke Seite passt,
steht die rechte untere Seite etwas nach hinten. Das fiihrt zu sehr schlechten

Positionierungsergebnissen in Bezug auf die Schienen.

Die Fiihrungen missen in der 3D Ansicht prazise eingerichtet sein, dann werden sich die
Schienen so gegeniiberstehen, das kein Zug entgleist.
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4

4.1

Das Steuerpult

Steuerpult - Schaltschrank

Da der Lok Lift nicht nur von der Modellbahnsoftware gesteuert werden, sondern auch
eine manuelle Steuerung erfolgen soll, wurden in den Schaltschrank rechts neben dem
Lok Lift in einer Aluminiumplatte 12 Drucktastschalter fir jede Ebene eingebaut.

Ein roter Drucktastschalter dient als Starttaster.

Fiir jede Ebene gibt es eine
LED, die anzeigt, dass einen
Ebenen Auswahl getroffen
wurde.

Die 7-Segment Anzeige
zeigt, welche Ebene
angefahren wird. Diese
Taster besitzen zwei
SchlieRer und sind Masse

S TET basiert verschaltet.
®) s b
T : Die 7-Segment Anzeigen
sind ebenfalls mit
gemeinsamer Kathode ausgefiihrt. Die drei LED’s flir Bereit, und Fehler sind als

Einbau LED’s mit Edelstahlrahmen und integriertem Vorwiderstand so dimensioniert,
dass sie direkt an +5V angeschlossen werden kénnen.

Die Rlickseite der
Tasterplatte ist links zu
erkennen.

Die Verdrahtung wurde
mit 0,14 mm? Schaltlitze
ausgefihrt. Das ist bei
einem TTL basiertem
System vollkommen
ausreichend.

Man kann die
Drucktastschalter mit
ihren vier Anschlissen fir
jeweils einen SchlieRBer erkennen. Rechts unten erkennt man die 7-Segment Anzeigen auf
einer Experimentierplatine. Da es sich um einen Prototypen handelt, sind noch keine
Leiterplatten in gedtzter Form erstellt worden. Als Vorlage diente ein Versuchsaufbau
unter Verwendung einer
Leiterplatte links. In der
oberen Reihe befinden
sich die vier LED’s die
jeweils ein Bit
reprasentieren. Die griine
LED ist das Startbit 0.

Die blauen LED’s stellen
die Positionen dar.
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4.2

Steuerung - WIN-DIGIPET

Die Steuerung in WIN-DIGIPET ist dem Steuerpult nachempfunden. Die 12 Tastschalter
sind hier ebenso vorhanden wie der Start Tastschalter.

A, B, Cund D bilden die Zahlenwerte in bindrer Form der Werte
20=1,2'=2,2%=4und 23 = 8. Somit lassen sich die hier bendtigten 12 Positionen
differenzieren. GO ist das Ausldsen des Startbits 0.

Am Lok Lift befinden sich die Endschalter fir

< den Referenzpunkt, der mittels S88
Steuerung Loklift Rickmeldung angezeigt wird.
% Uber die S88 Riickmeldung werden auch die
Informationen Bereit, so wie Fehler

Positionswah| und die beiden Lichtschranken Ein- und

QOO Ausfahrt an WIN-DIGIPET gemeldet.
0[]/ &0 @060 0 [ €0)] 6060 [ 60 [ G0) [0 [ e
1234567688911 1start Um zu wissen, auf welcher Ebene der Lok Lift
012 gestoppt hat, wurde jede Ebene mit, ebenfalls
BCD Logik - SMCI33-USB Gber die S88 Riickmeldung eingerichteten,

Positionsschaltern ausgestattet.

A Bereit %Reset
g E;gs ';':J:rh” R Damit spater in einer Fahrtenautomatik der
D @ Lichtschranke Einfahrt Aufruf einer Ebene mdoglichst einfach
Go @ Lichtschranke Ausfahrt durchzufiihren ist, wurde die Logik mit dem
. Stellwerkwarter so aufgebaut, das der Lok Lift
Zielebene nach dem Starten der Fahrtenautomatik den
— Referenzpunkt anfdhrt und danach sofort die
I I I I ersten Ebene ansteuert um dann auf weitere
Eingaben zu warten.
| |
I I I I Um eine andere Ebene auszuwahlen muss
— = lediglich die Taste fiir die entsprechende
i Ebene gedriickt werden. Die Logik erstellt

dann die korrekte Bitfolge ein und startet
zeitversetzt mit dem Auslosen des Bit O (Start) den Ebenen-Wechsel.

Wird nach dem Start nur das Bit O gesetzt, fahrt der Lok Lift in den Referenzpunkt und
danach wieder in die Ebene 1. Wahrend des Verfahrens des Lifts ist keine Eingabe
moglich da der RMK fiir Bereit nicht aktiv und der RMK fiir aktiv ist.
Gleiches gilt auch, wenn der Lift Status Fehler meldet.

Die Lichtschranken dienen der Sicherheit der Ziige bei Ein- und Ausfahrten.

Sie verhindern, dass der Lift in dieser Zeit nicht die Ebene wechseln kann da ein Auslésen
der Startadresse 500 unterbunden wird.

Hierfir wurden zwei Merker verwendet, die sich durch die Lichtschranken einschalten
aber erst durch andere Parameter wieder abfallen. Dazu spater mehr...
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5

51

Die Steuerung

ArCoMoRa - DCC-Next

Die Firma ArCoMoRa bietet ein Modul an, das auf der
Basis des Arduino Prozessors arbeitet. Das DCC-Next
Modul besitzt 16 Anschliisse, die wahlweise als Ein-
bzw. Ausgang konfiguriert werden kénnen. Um die
Ausgdnge ansprechen zu kénnen, muss die
Modellbahnsteuerung das Protokoll DCC unterstitzen.

Die Programmierung erfolgt mittels USB Modul und
erfolgt Giber eine Software auf der Basis von PUTTY.

Das Modul wird tber eine 9-16V AC/DC Spannung
versorgt. Moglich ware auch eine +5V Spannungsversorgung oben links. Die Erfahrung
zeigt aber, dass nur die Versorgung mit der 9-16V
Klemme zu einer stabilen Funktion des Moduls fihrt.
Alles andere fiihrte immer wieder zu interessanten
Effekten.

Links unten wird das Digitalsignal verbunden,
rechtsoben kann eine Spannungsversorgung
angeschlossen werden, wenn das Modul als
Ansteuerungsmodul fir Servos verwendet wird.

Das Modul arbeitet mit dem ATMEGA328P Arduino
Prozessor. Mittels Software kann man die Anschliisse
nicht nur als Ein- oder Ausgédnge konfigurieren,
sondern auch festlegen, welche Ein- bzw. Ausgange adressseitig voneinander abhangig
sind. So wird es moglich, mit einem Eingang mehrere Ausgange zu aktivieren.

Mittig unten auf dem Modul befinden sich die Pins, auf die ein USB Modul gesteckt wird,
das man zu dem DCC-Next Modul mitkaufen kann. Rechts daneben finden sich die griine
LED (DCC Signal) und eine rote LED, die den Status des DCC-Next Moduls (AUS=Gestartet,
EIN=Programmieren) anzeigt. Die blaue LED rechts signalisiert den Servobetrieb und die
gelbe LED ist zum Anzeigen der anliegenden Versorgungsspannung vorhanden.

Zum definierten Reset des Moduls gibt es eine Taste, die sich zwischen dem USB-
Anschluss und der roten LED befindet.

Um ein DCC-Next-Modul konfigurieren zu kdnnen, muss zunachst eine Software
installiert werden, die in Arduino Benutzerkreisen Sketch genannt wird.

Diese Sketch Software kann als Firmware gesehen werden, die den Prozessor fiir seine
zugedachte Funktion einsatzfahig macht.

Auf der Website ArCoMoRa bekommt man die Software im Downloadbereich und dem
Link ArCoMoRa — Download. Mittlerweile gibt es die Software in der Version 7.0
Die Software installiert sich im Verzeichnis ,,C:\Program Files (x86)\ArCoMoRa*“.
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5.2

Aufbau und digitale Steuerung eines Lok Lift Workshop

& ArCoMoRa Setup

Select Features

e

- 2| Mardec 7.0
S3-| Arsigdec 40
S~ Arloco 31

Currentlocation
CiProgram Files (BEACaMaRa,

‘Wise Installation Wizard®

Disk Cost Reset

Please select which ArCoMoRa products you would like to install

Feature Description:

This feature will e installed onthe local hard
drive

This feature requires 22KB on yaur hard diive. It
has 3 of 3 subfestures selected. The
subfeatures fres up 63KE on your hard drive

Browse

<Back Next> | Cancel

Der Installationsassistent zeigt, dass man
die Sketchsoftware Mardec 7.0,
Arsigdec 4.0 sowie ArLoco 3.1 auf das
Computersystem kopiert.

Bevor man die Version 7.0 installiert,
sollte man die vorherige Version 6.2
deinstalliert haben. Man erhalt sonst
eine Fehlermeldung, die auf Probleme
mit den VBS Files hindeutet. Nach der
Deinstallation fuhrt die Neuinstallation
zum Erfolg.

Ist die Installation durchgefiihrt, findet

man auf dem Desktop seines Computersystems einige neue Icons die zur Ausfiihrung von
Skripten flihren. Auf diese Skriptprogramme miissen wir etwas genauer schauen.

ArCoMoRa - DCC-Next / Arduino UNO — Kommunikation

i

‘ ok

- 5
—_ —_—

Upload tool Mardec

o | )
F F

—_— —_—
Arsigdec

Das Upload tool, Mardec, Arsigdec und
ArLoco sind nach der Installation als Icon
auf dem Desktop verfiigbar.

Das Upload tool bendtigen wir zu
Installation der Sketch Software auf dem
DCC-Next Modul.

M Ar Dec ist die Abklrzung [Multifunktionale Arduino DCC Decoder Software] fur die
Software, die aus dem leeren DCC-Next-Modul einen Decoder entstehen ldsst, mit dessen
Hilfe wir die Ein- bzw. Ausgdnge programmieren kdnnen.

2 Computervenwaltung
Datei Aktion Ansicht ?
. IR

& Computerverwaltune| v &1 MBAAGPCODT

luss {COM1)

Aktionen
Gerate-Manager  +

Weitere Aktio... »

&l breigegebene O
® Lokale Benutzer
9 Leistung

=

rven o

Drucker

ckwarteschlangen
/CD-ROM-Laufwerke

# Dienste und Anwe

w Grafikkarten
s Human Interface Devices
= IDE ATA/ATAPI-Controller

= Monitore

= USB-SERIAL CH340 (COM4)

» Audio, Video und Gamecontralier

¥ Audiogingénge und -ausginge
o

Um das Upload Tool korrekt nutzen zu
kénnen, bendtigt man noch eine weitere
Information, ndmlich auf welchem COM-
Port das DCC-Next-Modul mit dem
Computersystem kommuniziert.

Diese Information findet man im
Geratemanager des Betriebssystems. Das
USB-Modul des DCC-Next-Decoders
meldet sich im Betriebssystem mit dem
Namen USB-SERIAL CH340 an.

Dahinter erkennt man den COM-Port, den das Betriebssystem mit dem USB-Modul
ausgehandelt hat. In diesem Fall COM4. Das wird auf dem jedem System anders sein
denn es hangt davon ab, wieviel COM-Ports bereits belegt wurden.

Diese COM-Port-Nummer ist wichtig, wenn man das Upload Tool startet, da sie festlegt,
welches DCC-Next-Modul angesprochen werden soll. Wir kénnen ja auch mehrere
Module am System anschlieRen. Bei dem Aufbau dieses Lok Lifts wurden 3 Module

bendtigt.
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¥P Computerverwaltung

Fiir die Beschreibung der

Programmierung ist nun eine Arduino eAE i

Uno mittels USB mit dem COM-Port 11 P s o 17 g
verbunden. Mit diesem Modul wollen Wt E.(
wir jetzt das MARDEC Sketch e e e ol
verwenden und anschlieRend den

Decoder programmieren. Dazu startet

man mit einem Doppelklick das
Upload Tool.

Gerdte-Manager =
Weitere Aktio... ¥

# Dienste und Anwe

s Human Interface Devices
API-Controller

5.2.1 ArCoMoRa - DCC-Next / Arduino UNO — Upload Tool

Nach dem Doppelklick auf des
entsprechende Icon fiir das Upload tool
werden wir, in den nun folgenden
Schritten, in drei aufeinander folgenden
Abfragen nach den Einstellungen gefragt,
die wir auf den Arduino UNO Ubertragen
wollen.

L )
A #

i} g

_— _— _— _—

Upload tool Arsigdec

Im ersten Schritt werden wir befragt, ob
ein Arduino mit dem System Uber USB
verbunden ist. Ist das der Fall,
beantwortet man diese Frage mit einem
Linksklick auf Ja.

Arcomora =

'e Is the Arduino/DCCNext connected to an USB port ?

Im nachsten Schritt werden wir jetzt nach
dem COM-Port gefragt. Wie oben
beschrieben haben wir uns den
COM-Port gemerkt, der flr den Arduino
glltig ist, den wir programmieren wollen.
In unserem Fall wird das der COM-Port 11 sein.

Ja Nein

O Arcomora

Nach der Eingabe wird ein Linksklick auf OK

Aufbau und digitale Steuerung eines Lok Lift Workshop

. . . e ere To what port number ?
durchgefiihrt. Bitte nicht irritieren lassen, dass O ok |
. . . pecify xx for port number
hier nur COM4 angezeigt wird. Das Upload _ Abbrecen_|

Tool blendet alle Arduino Module aus, die
nicht den Namensteil CH340 enthalten.
Es ist mir auch ein Ratsel, warum das so
gemacht wird.

Im néchsten Schritt wird man nach dem
Arduino Typ gefragt. Die Module DCCNext
und UNO sind von ihren
Konfigurationsmoglichkeiten ziemlich
identisch. Der MEGA2560 besteht im Grunde
aus zwei Arduino Modulen auf einer Platine,
der Nano ist die kleinste Ausfiihrung.

Awvailable Ports:
USB-SERIAL CH340 (COM4)

‘11\

N Arcomora

To what Arduino do you wantto upload:
1=UNO/DCCNext

2 =MEGA2560 Abbrechen

3=Nano

i

Wir tragen hier einen 1 ein und kommen mit einem Linksklick zur nachsten Abfrage.

Autor: Torsten Ensslen
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Anschlieend legt man das Sketch fest, was
die Funktion des Decoders definiert.

N Arcomora

. Which program do you wantto upload ?
Was Mardec bedeutet, haben wir schon .
= Mardec
erfahren. Arsigdec ist die Firmware um aus 2- Arsigdac _potrecten |
dem Modul einen Signaldecoder werden zu #=DEG monior

. i
lassen. Arloco dient zur Erfassung und Senden |

von Zugerkennungsinformationen. Es

verwendet Loconet als Protokoll und somit muss die Modellbahnsteuerung dieses
Protokoll ebenfalls unterstiitzen.

DCC monitor erklart sich selbst, ein Monitoring fiir das DCC Protokoll...

Wir legen mit der Eingabe einer 1 und einem Linksklick auf OK das Sketch fest.
Abschliefend werden wir nochmals gefragt, ob wir das wirklich wollen.
Nun ja, jeder moge hier nochmals kurz tGiberlegen und dann auf Ja klicken.

Zundachst wird jetzt vom Upload Tool gepriift, ob das Modul bereit ist, Daten

aufzunehmen [Reading]. Danach wird unser Sketch auch das Modul tGbertragen [Writing]
und

7 CAWindows\system32\cmd.exe abschlieRend

Now upload lardec to port COM11 nochmals

[av .exe: AVR device initialized and ready to accept instructions durch Lesen

[Reading]

Uberprift, ob

die

Ubertragung

o L korrekt

e s et e abgelaufen ist.

—chip f1

ing | HHHEHHEHHEHEEHHEHEHHHHHEREH R

Man kann
einen
Fehlerfreien
Ablauf auch
daran
erkennen,
dass gleich nach dem Ubertragen des Sketch auf das Modul die Meldung erscheint, das
Mardec erfolgreich auf dem Arduino/DCCNext installiert wurde.

Zu Beginn meiner Installationen habe ich einen Effekt erlebt, der mit dem USB Hub
zusammenhing. Es waren zwei DCC Next Module am Hub angeschlossen und das Upload
Tool war nicht in der Lage, trotz richtig angegebenem COM-Port den Arduino korrekt
anzusprechen. Die Fehlermeldung besagte, dass keine Kommunikation mit dem Modul
aufgebaut werden kann.

Erst als das Modul direkt am
Computersystem angeschlossen )
wurde, war die Kommunikation und ‘0. Mardec is succesfully installed on your Arduino/DCCNext!
das korrekte Ubertragen des

Sketches moglich. Das aber nur mal

als Erfahrungsweitergabe.

Mit einem Linksklick auf OK
bestatigt man diesen Hinweis.

N Mardec
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Arcomora

Man wird im nachsten Schritt gefragt, ob
man einen Link auf dem Desktop zu dieser
Session erstellen mochte. Das sollte man
unbedingt machen denn sonst muss man
die PUTTY Session (Programmierverbindung) ’—lja
jedes Mal manuell erstellen.

'g' Do you also want to create a shortcut?

Ein Linksklick auf Ja fihrt zu Abfrage, wie der Link benannt werden soll.

Hier sollte man einen sinnvollen Namen

vergeben denn wer mehrere Arduino Module — Az

verwendet, wird sehr schnell den Uberblick Ml Bl rer s e, Cretal)

verlieren. Abbrechen

|ARD—UNO—1—COM11

Ich habe mir angewdhnt, den Typ, den COM-
Port und die Aufgabe des Moduls in der
Namensgebung zu implementieren. Fiir unseren Test habe ich die Funktion mal
auBenvorgelassen.

AnschlieBend nochmals ein Linksklick auf OK.
Damit ist der Upload des Sketch Mardec abgeschlossen.

1
7—/
Ci

—
Arsigdec ArLoco
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5.2.2 ArCoMoRa - DCC-Next / Arduino UNO — Programmierung Ausgang

Im nun folgenden Kapitel wollen wir den Anschlissen eine Funktion zuweisen.
Dazu flithren wir einen Doppelklick auf das zuvor erstelle Icon auf dem Desktop aus, in

meinem Fall ARD-UNO-1-COM11.

Das 6ffnet eine sogenannte PUTTY Session in Form eines Eingabefensters nach dem

Vorbild der Command Line.

& ARD-UNO-1-COM11 on COM11

MARDEC, the Multifunctional ARduino dec DECoder
UNO version 7.0

Mardec starting, please wait

Enter number for this MARDEC
Enter value from 1 to 100:

Spricht man einen Arduino
Modul zum ersten Mal an,
werden initiale Informationen
abgefragt.

Als erstes muss eine Nummer
vergeben werden, die eine
Enumeration der verwendeten
Mardec Uploads darstellt.

Somit sollte man sich notiert
haben, welche Module man
verwendet und welche Sketch
Nummer bereits vergeben ist.

Um hier keine Missverstandnisse
aufkommen zu lassen, das ist
keine eindeutige ID des Moduls.

So etwas gibt es beim Arduino leider nicht. Die COM-ID ist da noch eindeutiger als diese
Nummer. Ich vergebe hier eine 1 da es sich um ein Beispiel handelt.

# ARD-UNO-1-COM11 on COM11

MARDEC, the Multifunctional ARduino dcc DECoder
UNO version 7.0

Mardec starting, please wait
Enter number for this MARDEC
Enter value from 1 to 100: 1
This is MARDEC #1

Do you use a ROCO MultiMaus or z/Z21 Y/N [N] ?

Aufbau und digitale Steuerung eines Lok Lift Workshop

Nach der Eingabe wird man im
nachsten Schritt gefragt, ob man
eine ROCO Multimaus oder z/721
verwendet. Diese Frage muss
jeder fir sich mit [Y] oder [N]
beantworten. [N] ist
voreingestellt.

Ich habe hier [N] Gbernommen
da ich weder mit der Z21 noch
mit der Multimaus arbeite.
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# ARD-UNO-1-COM11 on COM11

MARDEC, the Multifunctional ARduino dcc DECoder
UNO version 7.0

Mardec starting, please wait

Enter number for this MARDEC
Enter value from 1 to 100: 1
This is MARDEC #1

Do you use a ROCO MultiMaus or z/Z21 Y/N [N] ? n
Address offset: No

Default rotation speed for all servo's
Enter value from 5 to 100 (25):

# ARD-UNO-1-COM11 on COM11

MARDEC, the Multifunctional ARduino dcc DECoder
UNO version 7.0

Mardec starting, please wait

Enter number for this MARDEC
Enter value from 1 to 100: 1
This is MARDEC #1

Do you use a ROCO MultiMaus or z/Z21 Y/N [N] 7 n
Address offset: No

Default rotation speed for all servo's
Enter value from 5 to 100 (25): 5
Default speed set to 5 ms/degree

Detach servo at end of rotation Y/N [Y] ?

# ARD-UNO-1-COM11 on COM11

MARDEC, the Multifunctional ARduino dcc DECoder
UNO version 7.0

Mardec starting, please wait

Enter number for this MARDEC
Enter value from 1 to 100: 1
This is MARDEC #1

Do you use a ROCO MultiMaus or z/Z21 Y/N [N] 7 n
Address offset: No

Default rotation speed for all servo's
Enter value from 5 to 100 (25): 5
Default speed set to 5 ms/degree

Detach servo at end of rotation Y/N [Y] ? Y
Servo's are detached at end of rotation

Startup mode: l=Last (def.),2=Configuration,3=Normal
Enter value from 1 to 3 (1):

Aufbau und digitale Steuerung eines Lok Lift Workshop

Im nachsten Schritt wird man
nach Einstellungen befragt, die
sich mit den Servo-Anschliissen
beschéftigen. Als erstes geht es
um die
Rotationsgeschwindigkeit.

Hier kbnnen Werte zwischen 5
und 100 eingestellt werden. Da
wir keine Servos benutzen
wollen, vergebe ich hier die 5.

Eine weitere Frage zum Verhalten
bei Verwendung als Servo-
Decoder.

Die Voreingestellt Antwort [Y]
kann durch dricken der Taste Y
ibernommen werden.

Als letzte Frage geht es um das
Verhalten des Decoders nach
dem Einschalten. Der Startup
mode legt fest, wie der Decoder
weitermacht, nachdem er wieder
Strom erhélt. Hier sollte immer
3=Normal gewahlt werden, da
der Decoder dann nach dem
Einschalten normal startet und
seine Funktion Gbernimmt, mit
der er programmiert wurde.

Wir geben die 3 ein und driicken
Enter.

Die Voreinstellungen sind
abgeschlossen.

© Autor: Torsten Ensslen  06.05.2023 17:35 26



Lok Lift - Aufbau, Steuerung und Programmierung| Version 1.8 |Status: Final

# ARD-UNO-1-COM11 on COM11

Startup mode: 1=Last (def.),2=Configuration,3=Normal
Enter value from 1 to 3 (1): 3
Startup mode: Normal

Configuration mode of MARDEC #1
Settings of MARDEC #1

Default servo rotation speed: 5 ms/degree
Address offset: No

Servo's are detached at end of rotation
Startup mode: Normal

: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured

Mardec started

Enter command (P/A/D/E/I/R/?):

# ARD-UNO-1-COM11 on COM11
Startup mode: Normal

: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured

Mardec started

Enter command (P/A/D/E/I/R/?): ?

P Select port by number
A Select port by Address
D Display all

E Exit to normal mode

I set basic Information
R Reset MARDEC

Enter command (P/A/D/E/I/R/?): p

Select port number.
Enter value from 1 to 16: 1

# ARD-UNO-1-COM11 on COM11

12: not configured
13: not configured
14: not configured
15: not configured
16: not configured

Mardec started

Enter command (P/A/D/E/I/R/7): 7

P Select port by number
A Select port by Address
D Display all

E Exit to normal mode

I set basic Information
R Reset MARDEC

Enter command (P/A/D/E/I/R/7): p

Select port number
Enter value from 1 to 16: 1
Port is undefined. Enter DCC address (O=cancel)

Set DCC address for port 1
Enter value from 0 to 2000: 500
DCC Address set to 500

Select port type(enter=cancel)
Accessory(A), Input(I) or Servo(S): a

Port 1 set as Accessory port.

Select mode for this accessory
0=Help. Enter value from 0 to 9:

Aufbau und digitale Steuerung eines Lok Lift Workshop

Als nachstes wird einem der
Zustand des Decoders in Bezug
auf seine 16 Ports angezeigt.

Unten sieht man die Eingabe-
optionen als Kommandos

P = auswahlen nach Porthnummer
A = Auswahlen nach Adresse

D = Alle anzeigen

E = Normalen Modus

| = Basis Informationen eingeben
R = Reset [Loschen]

Da man die initialen
Informationen bereits eingestellt
hat, kommen hier nur P oder A in
Frage. Da wir aber noch keine
Adresse vergeben haben, ist P die
Wahl, denn wir wollen einen
Kanal programmieren.

Will man den ersten Port
konfigurieren driickt man 1.
Danach muss eine DCC Adresse
eingetragen werden.

500 ist bei mir eine sinnvolle
Eingabe.

Ist das erfolgt, stellt sich die
Frage, um was fiir einen Port es
sich handelt. A = Accessory
[Ausgang], | = Input [Eingang].

Wir legen hier mal A fest, um
einen Ausgang einzustellen.
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# ARD-UNO-1-COM11 on COM11

Mardec started

Enter command (P,

Select port by number
Select port by Address
Display all

Exit to normal mode
set basic Information
Reset MARDEC

Enter command (P/A/D/E/I/R/?): p

Select port number.
Enter value from 1 to 16: 1
Port is undefined. Enter DCC address (O=cancel)

Set DCC address for port 1
Enter value from O to 2000: 500
DCC Address set to 500

Select port type(enter=cancel)
Accessory(A), Input(I) or Servo(S): a

Port 1 set as Accessory port.

Select mode for this accessory
O=Help. Enter value from 0 to 9: 0

1 Single steady, 2 Double steady

3 Single flashing, 4 Double flashing
5 Single One shot, 6 Double One shot
7 Analog PWM, 8 Flickering

9 Random On/Off

Enter value from 0 to 9:

#* ARD-UNO-1-COM11 on COM11

Select port by number
Select port by Address
Display all

Exit to normal mode
set basic Information
Reset MARDEC

Enter command (P/A/D/E/I/R/?): p

Select port number.
Enter value from 1 to 16: 1
Port is undefined. Enter DCC address (O=cancel)

Set DCC address for port 1
Enter value from O to 2000: 500
DCC Address set to 500

Select port type(enter=cancel)
Accessory(A), Input(I) or Servo(S): a

Port 1 set as Accessory port.

Select mode for this accessory
O=Help. Enter value from 0 to 9: 0

1 Single steady, 2 Double steady

3 Single flashing, 4 Double flashing
5 Single One shot, 6 Double One shot
7 Analog PWM, 8 Flickering

9 Random On/Off

Enter value from O to 9: 5

Mode set to Single One shot

Enter 'On’ time in millisec.
Enter value from 5 to 30000: 6000
"On' time set to 6000 msec

Select trigger type Up(U), Down(D) or Both(B) :

# ARD-UNO-1-COM11 on COM11

E Exit to normal mode
I set basic Information
R Reset MARDEC

Enter command (P/A/I 'TI/R/7): p

Select port number.

Enter value from 1 to 16: 1

Port is undefined. Enter DCC address (O=cancel)
Set DCC address for port 1

Enter value from O to 2000: 500

DCC Address set to 500

Select port type(enter=cancel)
Accessory(A), Input(I) or Servo(S): a

Port 1 set as Accessory port.

Select mode for this accessory
O=Help. Enter value from 0 to 9: 0

1 Single steady, 2 Double steady

3 Single flashing, 4 Double flashing
5 Single One shot, 6 Double One shot
7 Analog PWM 8 Flickering

9 Random On/Off

Enter value from 0 to 9: 5

Mode set to Single One shot

Enter 'On’ time in millisec.
Enter value from 5 to 30000: 6000
'On’ time set to 6000 msec.

Select trigger type Up(U), Down(D) or Both(B) :
Trigger type set to Up-Pulse

Enter command for Accessory on A500/P1
M/I/R/T/A/D/N/enter/E/P/?:

u
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Es reicht ibrigens die Eingabe von
,a“ aus um eine Festlegung zu
treffen.

Driickt man jetzt die 0 dann
bekommt man angezeigt, welcher
Mode fiir den Ausgang festgelegt
werden kann.

Fir dieses Projekt Lok Lift werden
zwei Modi, 1 und 5, benoétigt.

1 = Ein- bzw. Ausschalten

5 = Einschalten, nach 6000ms
ausschalten.

Wir geben 5 ein und danach
6000. So legt man fest, dass der
Ausgang eingeschaltet und nach
6000ms = 6 Sekunden wieder
ausgeschaltet wird.

Den Trigger type stellen wir auf
Up(V) indem wir ein ,,u”
eingeben.

Hat man das gemacht, ist der
erste Port eigentlich konfiguriert.
Man muss jetzt nochmal dafir
sorgen, dass das Modul aus dem
Programmiermodus in den
normalen Modus wechselt.

Das erreichen wir, indem wir ,,e“
driicken (Save port and start
normal Mode)
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# ARD-UNO-1-COM11 on COM11

MARDEC, the Multifunctional ARduino dcc DECoder
UNO version 7.0

Mardec starting, please wait

Normal mode of MARDEC #1
To configuration: connect USB and press 'C' or 'P’

Mardec started

UNO-1-COM11 on COM11

the Multifunctional ARduino dcc DECoder
UNO version 7.0

Mardec starting, please wait
Configuration mode of MARDEC #1
Settings of MARDEC #1

Default servo rotation speed: 5 ms/degree
Address offset: No

Servo's are detached at end of rotation
Startup mode: Last

: DCC 500, Acc.type 5 (S. One shot), , Not Inv., Time(ms) 6000, Trigger: U
¢ not configured
3: not configured
: not configured
: not configured
6: not configured
7: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured
: not configured

Mardec started

Enter command (P//
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Der wurde jetzt in den Modus
umgeschaltet, in dem er seinen
Dienst als EA Decoder verrichtet.

Wenn wir einen Blick auf den
programmierten Zustand des
Decoder werfen wollen, missen
wir die Taste ,,c” drucken...

Man sieht, das wir den Port 1 mit
der Adresse 500 zum Ausgang vom
Typ 5 mit 6000ms Ausschaltzeit
und dem Trigger Up eingestellt
haben.

Schliel8t man jetzt eine LED an
diesen Ausgang an, und steuert
auf der Modellbahnsteuerung bei
verbundenem DCC Signal die
Adresse 500, dann wird die LED
eingeschaltet und wird 6
Sekunden leuchten. Danach wird
der Ausgang wieder ausgeschaltet.

Diese Funktion benétigen wir
spater zur Ansteuerung der

4 Bits A — D zur Einstellung der Positionen und dem Bit 0 zum Starten der festgelegten
Position aus WIN-DIGIPET heraus. Da wir aber auch noch eine manuelle Ansteuerung der
Positionen erreichen wollen, missen wir auf dem DCC-Next-Modul Eingangen definieren.
Wie das gemacht wird, werden wir im kommenden Kapitel lernen.
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5.2.3 ArCoMoRa - DCC-Next / Arduino UNO — Programmierung Eingang

d UNO- 1
Mardec starting, please wait

Configuration mode of MARDEC #1
Settings of MARDEC #1

Default si rotation speed: 5 ms/degree
Address o : No

Servo's are ched at end of retation
Startup mode:

: DCC 500, Acc.type 5 (S. One shot), , Not Inv.,

2: not configured
not configured
not configured
not configured
not configured
not configured
not configured

: not configured

t configured
t configured
not configured
not configured
not configured
: not configured
6: not configured

Mardec started

Enter command (P

Select port number.
Enter value from 1 to 16: 2

o UNO-1-COM11 on
Settings of MARDEC #1

vo rotation speed: 5 ms/degree
ffset: No
S re detached at end of rotaticn
Startup mode: Last

1
2: not configure
3: not configured
4: not configured
not configured
not configured
not configured
not configured
9: not configured
10: not configured
not configured
: not configured
13: not configured
rt 14: t configured
15: not configured
ort 16: not configured

Mardec started

Enter command (P/A,

Select port number.

Enter value from 1 to 16: 2

Port is undefined. Enter DCC address (O=cancel)

Set DCC address for port 2
Enter value from O to 2000: 500

ion speed: 5 ms/degree

tached at end of rotation
e: Last

00, Acc.type 5 (S. One shot), , Not Inv.,

onfigured
t configured
not configured
not configured
not configured
not configured
not configured

: not configured
not configured
not configured
not configured
not configured
not configured
not configured
not configured

Mardec started

Enter command (P

Select port number.
Enter value from 1 to 16: 2
Pert is undefined. Enter DCC address (O=cancel)

Set DCC address for port 2
Enter value from 0 to 2000: 500
i for port on A500/P1
N) [N]:

Aufbau und digitale Steuerung eines Lok Lift Workshop

Time(ms) 6000, Trigger: U

ype 5 (5. One shot), , Not Inv., Time(ms) 6000, Trigger: U

Time(ms) 6000, Trigger: U

In diesem Kapitel wird
beschrieben, wie man einen Port
am DCC-Next-Modul zum Eingang
werden lasst und seine Betatigung
eine Adresse am Modul schaltet.
Wir nehmen wieder unser Modul,
das wir bereits fir die
Programmierung des Port 1
genutzt haben. Im letzten Bild auf
der Seite 27 ist zu sehen, dass der
Decoder auf eine Eingabe wartet.

Da wir abermals einen Port
konfigurieren wollen, driicken wir
»P“ und legen den Port 2 fest.

Nun werden wir wieder nach
einer Adresse gefragt. Da unser
Eingang jetzt aber den Port 1 mit
der Adresse 500 schalten soll,
legen wir die Adresse fir diesen
Eingang ebenfalls auf 500 fest und
driicken Enter.

Unser Decoder erkennt, dass wir
die Adresse 500 bereits vergeben
haben und lasst nachfragen, ob es
in Ordnung ist, dass der Port 2
ebenfalls die Adresse 500 besitzt.
Wir bestatigen das mit Y fiir Yes.
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, — Als nachstes wird wieder die
c;m’iguréd 5 (S. One shot), , Not Inv., Time(ms) 6000, Trigger: U Frage naCh dem Port Typ gestellt.

configured . . . . .
ZZ:Q%EFZE Hier driickt man jetzt i fur Input
configured

conficured und erklart den Port 2 zum

configured E
ot configured
o Contigired Ingang.
ot configured
ot configured
ot configured
ot configured
: not configured
6: not configured

Mardec started

Enter command (P/A/D/

Select port number.
Enter value from 1 to 16: 2
Port is undefined. Enter DCC address (O=cancel)

Set DCC address for port
Enter value from 0 to 200
Address in use for port

Is that OK ? (Y/N) [N]: y

DCC Address set to 500

Select port type(enter=cancel)
Accessory(A), Input(I) or Servo(S):

0 anC : Auch firr den Eingang muss der
5 e Trigger Typ festgelegt werden. Da

t configured . . . .
contigured in meinem Projekt die Taster
% conigured Masse basiert schalten, ist hier

ot configured

e der Typ Down(D) korrekt.

ot configured
configured
ot configured

Hat man den Trigger type
festgelegt, kann man den
Eacer | omeand (PI/D/E/M: b Decoder mit der Taste ,,e“ in den
S [ Normalmode bringen und mit ,,c“

Enter value from 1 to 16

defined. Entzr:DgC address (0O=cancel) d|e Arbe”: betrachten'

Mardec started

Was man im nachfolgenden Bild
sieht ist das Ergebnis dessen, was
wir gemacht haben. Wir haben
einen Eingang so programmiert,
dass er einen
Ausgang beim
Betatigen ausldsen

Mardec starting, please wait Wird

DCC Address set to 500

Select port type(enter=cancel)
sory (4 Input(I) or Servo(S): i

Port 2 set as Input port.

Select trigger type Up(U), Down(D) or Both(B) :

Configuration mode of MARDEC #1

Settings of MARDEC #1

Default servo rotation speed: 5 ms/degree Das gIeICht der
Ad

of No

B e 8 o O (e Funktion eines

mode: Last

CC 500, Acc.type 5 (S. One shot), , Not Inv., Time 6000, Trigger: U ZEItre|a|S. Genau
CC 500, Input , Not Inv., Trigger: D, Second addr/de : none, Third addr/delay: none

ot configured d|ese Funkt'on

configured
configured g .
configured bendtigen wir, um
configured

EE mittels Taster die

configured
configured Hr -

configured 12 Positionen fir
configured

o conrioured die Ebenen und die
configured Start Funktion
aufzubauen.
Mardec started
Die soeben
programmierte
Funktion ist in meinem Projekt identisch mit der Startfunktion nur mit dem Unterschied,
dass das Startbit nur fiir 3000ms aktiv ist. Die Ablaufzeit fiir den Ausgang betragt hier also

nur 3 Sekunden und fiir die Bits 1 — 4 sind es 6 Sekunden.

Enter command (P//
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53

‘Adresse |[523[522[521[520
it 4(3]2|1
Exponent 23 22 21 20
wertigkeit | S (4|2 |1
Referenz / Start / Profil 1

Ebene 1 / Profil 2
Ebene 2 / Profil 3
Ebene 3 / Profil 4
Ebene 4 / Profil 5
Ebene 5 [/ Profil 6
Ebene 6 / Profil 7
Ebene 7 / Profil 8
Ebene 8 / Profil 9
Ebene 9 / Profil 10
Ebene 10/ Profil 11
Ebene 11/ Profil 12
Ebene 12 / Profil 13

WIN|IF|O

Dezimalziffern

| —
| [BRHS vl

ArCoMoRa - DCC-Next — Umsetzung Steuerbit [BCD 8421]

Wie Eingangs schon erwadhnt sollen in meinem
Lok Lift Projekt 12 Ebenen erreichbar sein.

Wir missen somit die Zahlen 1 —12 als
Bindrcode abbilden kdnnen und dem
SMCI33-USB Steuermodul als Bit-Code
libergeben.

Der Arduino DCC-Next Decoder kann maximal
3 Adressen miteinander verknipfen.

Das bedeutet, dass wir zusatzlich zur
Basisadresse des Ports zwei weitere Adressen
verkniipfen kénnen.

Wenn man sich die Logiktabelle links anschaut,
dann kommt dieser Zustand genau zweimal
vor, bei der Zahl 7 und 11.

Im vorherigen Kapitel haben wir gesehen, dass
wir das DCC-Next Modul so programmieren

kdénnen, dass Eingange mit Ausgangen verknipft werden. Genau das hilft uns, um die
Logik der Tabelle umzusetzen. Wir belegen 4 Ports als Ausgange mit den Adressen 520,
521, 522 und 523. Sie sind als Single One Shot (Acc. Typ 5) mit 6000ms Ausschalt-
verzégerung und dem Trigger type UP(U) konfiguriert.

& DCC-NEXT-1-COM4 on COM4

Danach

MARDEC, the Multifunctional ARduino dcc DECoder

UNO version 7.0

programmieren

Mardec starting, please wait

wir 12 Eingange
(Port 5—16) und
vergeben die
Adressen
genauso, wie wir
sie fiir die
Abbildung des
Bit-Codes
bendtigen.

Daraus folgt, der
Taster 1 erhalt
die Adresse 520.

Der Taster 2

Configuration mode of MARDEC #1
Settings of MARDEC #1

Default servo rotation speed: 5 ms/degree
Address offset: No

Servo's are detached at end of rotation
Startup mode: Last
: DCC
+ DCC
: DCC

520,
521,
522,
523,
520,
521,
520,
: 522,
: DCC 520,
: DCC 521,
: DCC 520,
: DCC 523,
: DCC 523,
: DCC 523,
: DCC 520,
: DCC 522,

Acc.type 5 (S.
Acc.type 5 (S.
Acc.type 5 (S. One shot), ,
Acc.type 5 (S. One shot),
Input , Not Inv., Trigger:
Input , Not Inv., Trigger:
Input , Not Inv., Trigger:
Input , Not Inv., Trigger:
Input , Not Inv., Trigger:
Input , Not Inv., Trigger:
Input , Not Inv., Trigger:
Not Inv.,
Not Inv.,
Not Inv.,
Not Inv.,
Not Inv.,

One shot),
One shot),

Input ,
Input ,
Input ,
Input ,
Input ,

Trigger:
Trigger:
Trigger:
Trigger:
Trigger:

Mardec started

Enter command (P/A/D/E/I/R/?):

erhalt die Adresse 521.

Der Taster 3 erhalt die Adressen 520 und 521.

Er schaltet somit

zwei Ausgange.

Taster 4 bekommt die Adresse 522.
Hatte ich schon erwahnt, wie man eine zweite oder dritte Adresse programmiert?

Aufbau und digitale Steuerung eines Lok Lift Workshop

y Not Inv.,
, Not Inv.,
Not Inv.,
, Not Inv.,

© Autor: Torsten Ensslen

Time(ms) 6000,
Time(ms) 6000, Trigger: U
Time(ms) 6000, Trigger: U
., Time(ms) 6000, Trigger: U
, Second addr/delay:
, Second addr/delay:
, Second addr/delay:
, Second addr/delay:
, Second addr/delay:
, Second addr/delay:
, Second addr/delay:
, Second addr/delay:

Second addr/delay:

Second addr/delay:
, Second addr/delay:
, Second addr/delay:

Trigger: U

none, Third
none, Third
521/0.0 sec,
none, Third
522/0.0 sec,
522/0.0 sec,
521/0.0 sec,
none, Third
520/0.0 sec,
521/0.0 sec,
521/0.0 sec,
523/0.0 sec,

addr/delay: none
addr/delay: none

addr/delay: none

addr/delay: none

06.05.2023 17:35

Third addr/delay:

Third addr/delay:
Third addr/delay:
Third addr/delay:

Third addr/delay:
Third addr/delay:
Third addr/delay:
Third addr/delay:

none

none
none
522/0.0 sec

none
none
523/0.0 sec
none
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53.1

ArCoMoRa - DCC-Next — Zweit-Adresse / Dritt-Adresse

UNO-1-CC

MARDEC, the Multifunctional ARduino dcc DECode
UNO version 7.0

M11 on

Mardec starting, please wait

Configuration mode of MARDEC #1

Settings of MARDEC #1

Default servo rotation speed: 5 ms/degree
Address offset: No

Servo's are detached at end of rotation
Startup mode:

.type 5 (S. One shot),
.type 5 (S. One shot),
.type 5 (S. One shot),
.type 5 (S. One shot),

, Not Inv., Trigger:

configured
configured
configured
configured
configured
configured
configured
configured
configured

Mardec started

Enter command (P/A/D/E/I/R/?):

i NO-1 M11 on COM11
Configuration mode of MARDEC #1
Settings of MARDEC #1
otation speed: 5 ms/degree

o
hed at end of rotation

Aci

Input ,

Input ,
igured
nfigured
d

configured
configured
configured
configured

Mardec started

Enter command (

Select port number.
Enter value from 1 to 16: 7
Port is undefined. Enter DCC address (O=cancel)

Set DCC address for port 7
Enter value from O to 2000: 520

onfigured
configured
configured
configured
col e

configured
configured

Mardec started

select port number.

Enter value from 1 to 16: 7
Port is undefined. Enter
Set DCC address for port
Enter value from 0 to
Address in use for port on
Is that OK N]: y

DCC Address set to 520

. Input(
Port as Input port

select trigger type Up(U)
[ Trigger type set to Dow

Down(D) or Both(B)
Pulse

Enter command for Input o
N

7

y Not Inv.,
, Not Inv.,
, Not Inv.,

Not Inv.,

Time(ms)
Time(ms)
Time(ms)
Time(ms)

6000, Trigger:
6000, Trigger:
6000, Trigger:
6000, Trigger:

u

, Second addr/delay: none, Third addr/delay: none
, Not Inv., Trigger: D, Second addr/delay: none, Third addr/delay: none

id

Aufbau und digitale Steuerung eines Lok Lift Workshop
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Wie man unten erkennen
kann, sind die Ports 1 -4
bereits, mit den Adressen
520 bis 523
programmiert. Die Taster
1 und 2 sind ebenfalls
programmiert und
belegen jeweils eine
Adresse. Jetzt wird es
notig, den Port 7 flir den
Taster 3 mit zwei
Adressen zu verknipfen.

Um eine zweite und sogar
dritte Adresse zu
vergeben, muss man den
Decoder in dem
Programmiermodus mit
der Taste ,,p“ bringen und
den Port aufrufen, der
zwei Adressen oder drei
Adressen auslosen soll.

Wir tippen 7 und Enter.
Danach werden wir nach
der Adresse gefragt, die
dieser Port besitzen soll.
Hier vergeben wir wieder
die 520. Danach fragt uns
die Software, ob wir die
schon vergebene Adresse
wirklich zuweisen wollen,
was wir mit Y [YES]
bestatigen.

Den Port Type legen wir
als Input(l) fest und den
Trigger type mit Down(D).

In der Zeile Enter
Command for

Input on 520/P7 sieht
man jetzt die Zahl

.12/3/...

Wir tippen 2 ...

33
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n n
6: not configured

Mardec started

Enter command
number .
from 1 to 16: 7
efined. Enter DCC address (O=cancel)

Set DCC addres:
f

Port 7 set as Input port.

select trigger type Up(U), Down(D) or Both(B) : d
Trigger type set to Down-Pulse

: not configured
not configured
not configured

5: not configured

Mardec started

Enter command (P/A/D/E/I/R/?): p

Select port number.
Enter value from 1 to 16

Port is undefined. Ent address (O=cancel)

DCC Address set to 520

/pe(enter=canc
put(I) or Ser

Port 7 set as Input port.

Select trigger type Up(U), Down(D) or Both(B) : d
Trigger type set to Down-Pulse

Enter value fr
Set delay time in 0.1
Enter value from 0 to 250:

MARDEC, the Mul
UNO version 7.0

functional ARduino dcc DECoder

Mardec starting, please wait

Configuration mode of MARDEC #1
Settings of MARDEC #1

Default servo rotation speed: 5 ms/degree
Address offset: No

Servo's are detached at end of rotation
Startup mode: Last

One shot),

. One shot),
. One shot),
One shot),
Trigger:

+ Not Inv.,
, Not Inv.,
t

Trigger: D, Second addr/del

/., Trigger: D, Second addr/del
not configured
not configured
not configured
not configured
not configured
not configured
not configured
not configured
6: not configured

Mardec started

Enter command (P/A/D/E/I/R/?):

Time(ms) 6000, Trigger: U
Time(ms) 6000, Trigger: U
., Time(ms) 6000, Trigger: U
., Time(ms) 6000, Trigger: U

one, Third addr/delay: none
one, Third addr/delay: none
21/0.0 sec, Third addr/delay: none

Das fuhrt dazu, dass wir
nach einer weiteren
Adressen gefragt
werden. Hier geben wir
jetzt die 521 ein und
driicken Enter.

Danach werden wir nach
einer Delay time
(Verszogerungszeit) flr
das Einschalten der
zweiten Adresse gefragt.

Ich vergebe hier den
Wert 0. Die Ports sollen
zusammen aktiviert
werden.

Danach kann man
nacheinander ,e“ und
,C“ eingeben und sieht,
was dieser Vorgang
bewirkt hat.

Der Port 7 ist sowohl mit
der Adresse 520 als auch
mit der Adresse 521
verknipft. Bei dem
Trigger ,,Down” wird die
Adresse 520 und 521
geschaltet. Die Delay Zeit
betragt 0.0 Sekunden.
Eine dritte Adresse ist
nicht vergeben worden.

Damit hat man eine
zweite Adresse mit dem

Port 7 verkniipft.

Eine dritte Adresse wird

aquivalent Gber die Taste 3 im Programmiermodus verknipft, nachdem man eine zweite
Adresse verknlipft hat. Das kann aber unabhangig voneinander durchgefiihrt werden.

Aufbau und digitale Steuerung eines Lok Lift Workshop
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e — . , Nach Abschluss der

MARDEC, the Multifunctional ARduino dcc DECoder

gesamten Programmierarbeit

Mardec starting, please wait

Configuration mode of MARDEC #1 des DCC‘NeXt'MOdUIS fur d|e
e Ansteuerung des SMCI33-

Default servo rotation speed: 5 ms/degree

e USB Moduls sollte die

mode: Last

e P e 0 e : Ausgabe so aussehen.

Dcc pe 5 (S. One Vo , Time(ms) 6000,

Dec 5 . One Yriai ., Time(ms) 6000,
Dcc .ty (5. One ., Time(ms)

u
addr/del addr/delay: none

:
dr/del re 1 H H

e o el o e Die Ports 1 — 4 sind als

addr/del . addr/del

addr/ £ , Third addr none

S B e e Ausgdnge und die
addr, /0. , Third addr, 522/0.0 sec
addr, ¢ addr/delay:

o T it /oaTey: on Ports 5 — 16 als Eingange
addr, , Third addr, none
addr/ 1, , Third addr/del 523/0.0 sec

16} D 322, Toput | Mot Inv R e e R programmiert.

Man kann erkennen, dass der
Port 5 nur den Port 1 schaltet
wahrend beispielsweise der
Port 11 den Port 1,2 und 3

Mardec started

Enter command (P/A/D/E/I/R

schaltet, was dem Dezimalwert 7 entspricht.

Man hat so mit den 12 Ausgangen die Werte 1 bis 12 abgebildet und schaltet die
dazugehorigen Ausgange in dem Bit-Code. Diese Signale kénnen wir in ihrer Logik an das
Steuermodul fiir den Schrittmotor ibergeben.

T —— - 0 Das DCC-Next-Modul fiir die

MARDEC, the F_\u]tifun(tiana"l ARduino dcc DECoder

W0 version 6.1 Eingabe des Start-Befehles

Mardec starting, please wait

Configuration aode of WARDEC 52 [Roter Taster] und die
Settings of MARDEC #2 Ausga be der LED'S fur dle

Default servo rotation speed: 25 ms/degree

e | Ausgabe der gewahlten
?ervo's remain attached at end of rotation . . .
Position ist links zu sehen.

One shot), , Not Inv., Time(ms) Trigger: U
Stea Not Inv.
. Not Inv.

Not Inv. Port 2 und Port 16 bilden die
s d , Not Inv. .
Steady), . xgg %:; Start Funktlon-
Steady), , Not Inv.
. Acc. St , Not Inv.

Acc.ty) .. Not Inv.
. Acc-ty, dy). . Not Inv.

! Aty L Not v, Dieses Signal wird ebenfalls
. Iﬁ;ﬁ?”,’eNot[‘i‘w?feT‘ b %22;.“1 addr/delay: none, Third addr/delay: none
an das SMCI33-USB
— Ubergeben um nach der
Auswahl der gewlinschten
Position den Start zu

Ubergeben.

Enter command (P,

P DCC-NExt-3-7-Segment on COM20
MARDEC, the Nu'ltiﬁm(tianﬂ'l ARduino dcc DECoder

poemmer Der Vollstandigkeit halber ist
!;JJip]mmc hier noch das DCC-Next-
setiings o (TG (2 Modul fiir die Ansteuerung
e e e der beiden 7-Segment
prantin S tamet Anzeigen zu sehen.

Diese Ports sind als
Ausgdnge konfiguriert und
werden durch WIN-DIGIPET
Uber die Adresse

angesprochen.

: not configured

Mardec started

Enter command (P/A/D/E/I/R,
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6 Der Schaltplan

e

DCE Dt M

| == |

PIF
Lok Lift.pdf

Der Plan als Original in Form einer PDF-Datei
Offnen mit Doppelklick.
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Schaut man sich diesen Plan an, dann fallen zwei Farben auf, griin und grau.
Wahrend die Komponenten auf griinem Hintergrund im Schaltschrank verbaut wurden,
sind die Grauen als Steuerpult oder Endlagen aulRerhalb des Schaltschranks angesiedelt.

6.1 Der Schaltplan — Die Spannungsversorgung

Der Schaltschrank wird mit einem 6A Sicherungsautomat abgesichert. Ein Hauptschalter
dient der sicheren Ausschaltung der Steuerung. Es wird ein 9 Volt Netzteil mit einer
Stromleistung von max. 1A benotigt, um Teile der Elektronik zu versorgen.

Da Schaltnetzteile gewohnlich eine Restwelligkeit besitzen, die hier stérend werden
koénnte, ist eine Stabilisierungsschaltung [ELV SPM1505] nach gelagert, das auf exakt 5,1V
kalibriert wurde.

Schaltnetztel Modul
SPM1505

+48V

a

- .
= = - 4 NTS-9Y-500mA—
S 4700F | , —_— Schaltnetatel
—— <E>_§§

230V 50Hz AC
15w N
— -

o NTS-48V-2,5A— : C J_ P -
Schaltnetzteil o kil —

T pEmnem | .
Anschlussbuchse - NTS-15V-3A—
- Schaltnetateil ‘

Fiir die Spannungsversorgung

der DCC Next Module wird ein

15 V Netzteil mit max. 2,5A bendétigen und noch das 48V Netzteil, welches man bei
Nanotec bestellen kann. Hier wird auch der Elko gekauft, der eine Kapazitat von 4700uF
50V besitzt. Bitte hier keine Experimente durchfiihren, er muss 50V Betriebsspannung
haben, da er die Spannung bei Spitzen nach oben begrenzt. Das SMCI33 Modul ist gegen
Uberspannung sehr empfindlich!

6.2 Der Schaltplan — Die Endlagenschalter

Zur Abfrage der Ebenen-Stellung benétigt man
Microschalter mit Wippe. Hier sollte man nicht sparen denn
die mechanische Beanspruchung der Schalter kann grof3
werden und Kunststoffwippen oder Kunststoffrollen niitzen
da wenig. Auch die Wippe selbst muss entsprechend stabil
sein.

Wir benétigen einen SchlieRer, denn wenn die Ebene
erreicht wurde, soll der Schalter das signalisieren. Er bleibt
fir die Verweildauer des Lok Lift in der Ebene geschlossen.

Als Relais sind

* max. Schaltleistung 30W / 125VA

* max. Schaltspannung 220VDC / 250VAC w

« geringe Bauhthe 12mm H

» standardmafig waschfest RT NI {IP67) Verba Ut Worde n. Sle
* Spulenspannung 3V bis 48VDC besitzen 2

* Ansprechleistung ca. 110mwW

* Approbatonen: -\ W, e voneinander

ABMESSUNGEN _ (in mm)

20 a8

unabhangige
N T s 0 e Wechsler, denn wir
’ ; e e e et 8] schalten bei
: v = Erreichen der Ebene
flir diesen
Schienenstrang die Fahrspannung ein. Alle anderen Ebenen sind fahrspannungsfrei, um
zu verhindern, dass sich versehentlich ein Zug in Bewegung setzt. Daher wird an dieser
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Baugruppe auch die Digitalspannung und Digitalmasse benotigt und an jeweils einen
COM Anschluss des Relais gefiihrt.

588 Riickmeldebus

BW-g8-H-0bio
BiicKweldewogn|
o i sy

6.3 Der Schaltplan — Die Steuerung der Ebenen-Fahrspannung
Die geschaltet Digitalspannung flihrt man dann zu je einem Ebenen-Gleis bzw. die
geschaltete Digitalmasse zu je einem Riickmeldekontakt.

[

HAREN R R RN

e e A e o D A A A A D R R R D

” | 1 I I 1 1 1 | I i 1 |
In dem Ausschnitt des Schaltplans oben erkennt man, dass der linke Relaiskontakt mit der
digitalen Masse beschaltet ist und der rechte Kontakt mit der digitalen Fahrspannung.
Zur visuellen Anzeige des Erreichens der Ebene dient jeweils eine LED, welche mit 4,7KQ
an die digitale Fahrspannung angeschlossen wird.

6.4 Der Schaltplan — Die Rickmeldung der Ebenen

Als Riickmeldemodule sind LDT RM-88-N-O Module im Einsatz mit je 16 Kontakten.

Bei 12 Gleisen mit je 3 Rlickmeldern sind 36 Kontakte notwendig, dazu kommen 12
Kontakte flir die Ebene = 48 sowie ein Rickmelder fur Bereit, , Fehler und zwei
Lichtschranken, sowie der Riickmeldung fiir den Referenzpunkt = 54 Riickmelder in
Summe.

In diesem Projekt wurden somit 4 weitere Module notwendig. Diese sind mit LAN-
Patchkabeln untereinander verbunden und mit einem 5m langen Kabel zum letzten auf
der Anlage angeschlossenen Rickmeldemodul angebunden.

i —
BW-8g-H-0bro
KHCpWelgswogH|
13w

Aufbau und

f

Die Konfiguration der Riickmelder ist in WIN-DIGIPET bekanntermalen einfach und in der
jetzigen Version 2021 nochmals verbessert worden. Es sollte also kein Problem sein, die
jetzt dazu gekommenen Rickmelder einzubinden.

Autor: Torsten Ensslen  06.05.2023 17:35
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6.5

Der Schaltplan — Die DCC-Next-Module

| DCC-Next-3 - LED Anzeige

vEOWOIEY =
DcCNext2 @ | = P 5 e
DCCNEXT == z D’
scce § § me vsaoun __:[—I—:E = { I DCCNextl @
< s EHROR R 1 - = DCCNE?S;
== T milsos
==

Die beiden freien Anschidsse sind fir die
igen vorgesehen

6.6

Die DCC-Next Module von links nach rechts sind entsprechend ihrer Funktion beschriftet.
Uber das Modul, welches zur Aufbereitung des BCD Codes dient, wurde auf Seite 30
bereits ausfihrlich berichtet.

Das zweite Modul in der Mitte ist an seinen Ausgangen tber 330Q Widerstande mit den
Anoden der 7-Segment Anzeigen verbunden. Die Widerstande missen zwingend
eingesetzt werden da sonst die LED’s der Anzeigen zerstort werden. Widerstande > 330Q
sind nicht sinnvoll da die Anzeigen zu wenig Helligkeit abgeben.

Das dritte Modul dient der Ansteuerung der LED’s im Steuerpult. Auch hier sind 330Q
Widerstande zwischengeschaltet um eine Zerstorung der LED’s zu vermeiden. Von
diesem Modul geht die Verbindung zum SMCI33 fir die Startfunktion ab und bildet die

Verschaltung fur das Bit 0.

Der Schaltplan — Die Taster-Einheit

] O I e A B R OER R ORE OB R OB B B
:t,” ;;H N‘H ;ﬁ” J*H M}“T ““*H ;i.;”::;”:;;”i::” (T;n jg Cg ﬁg CE % Cg ? C% C% C% CE

Die Taster-Einheit, in der Tlr des Schaltschranks, ist in der klassischen Weise eines
Steuerpults aufgebaut. Die Masse wurde durchgeschliffen und die LEDs sind mit der
Kathode gemeinsam verbunden. Das hier Taster verbaut wurden, die zwei SchlieRer
besitzen, ergab sich aus dem Versuch, die LED’s zur Status-Anzeige der ausgewahlten
Ebene auch Uber die Taster in speichernder Form zu bauen.

Das ist aber Gber WIN-DIGIPET gel6st und die Hardwareldsung wurde verworfen.
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6.7 Der Schaltplan — Die SMCI33 Ausgangssteuerung

Im Kapitel 2.4.1

Schrittmotorensteuerung SMCI33 —

Eingdnge / Ausgange ist die Schaltung

17 der Ausgange des SMCI33
beschrieben.

N
s

=

D7
1N4148

IK16.2

Die Ausgange sind Transistorausgange
in Open-Collector Schaltung
(0 schaltend, max. 30 V/ 30 mA).

5 Daraus folgt, wollen wir den Ausgang
Auswerten, mussen wir einen
Verstarker aufbauen um ein Relais
schalten zu kénnen.
Das MA-5H benétigt ca. 50 bis 60 mA,
um sicher zu schalten. Kdme noch
call eine LED mit

20 mA dazu, lagen wir deutlich Gber
= den zuldssigen 30 mA.

Eine klassischen PNP Transistor

Schaltung, bei der das Relais im

Collector-Kreis geschaltet wird, ist
2| hier die Losung.

o Der Emitter wird auf +5V geschaltet,
das Relais liegt gegen Masse.

Der Basiswiderstand ist mit 1,2KQ -

1,5KQ bestiickt.

_l_ew - Die Ausgénge 12, 14 und 16 sind hier
- nicht mit einem Widerstand bestiickt,
da die nachgeschalteten LEDs bereits
damit ausgeriistet sind. Ist das nicht
der Fall, muss hier mindestens ein 270Q Widerstand eingebaut werden.

Die Ausgange 11, 13, 15 und 17 sind die geschalteten S88 Ausgange und kdnnen direkt
auf einen Kontakt der Riickmeldemodule geklemmt werden. In dieser Steuerung sind die
Masse des Digitalsignals und die Masse aller anderen Spannungsversorgungen getrennt.
Daher muss hier darauf geachtet werden, dass an den Relais definitiv nur die digitale
Masse anliegt.

Die oberste Schaltung, Referenz, unter Verwendung eines NPN Transistors dient der
Erkennung, ob der Lok Lift aktuelle den Referenzpunkt angefahren hat. Diese Information
wird vom SMCI33 in Form eines +5V Signals erfasst, da es sich um einen Eingang handelt.

Das Signal werte ich mittels der Transistorschaltung ebenfalls aus und leite es mit Hilfe

eines Riickmeldekontakts an WIN-DIGIPET weiter. Dort dient die Information dazu, nach
Erreichen des Referenzpunktes die Ebene 1 anzusteuern.
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6.8

6.9

Der Schaltplan — Die BCD Code / Start Anzeige

Um den Status der 4 Bits 1 - 4 und das
Ausl6sen des Startsignals Bit 0
lberwachen zu koénnen, habe ich im

Einbau im

Anzeige Steuerbits || o 0

& L Schaltschrank eine Platine mit den funf
_= C_=/D74 Rot-Bit0-G0 H
wa LEDs eingebaut und parallel zu den
o Signalleitungen angeklemmt.

»l
L T

D73 Gelb - Bit4-D
R73 N <
270 Lo

e In der Zeit der Inbetriebnahme hatte sich

=2 S & das als sehr nitzlich erwiesen da man
o i,:”““'”’”‘” . nicht nur das korrekte Auslésen, sondern
B\ =TT auch den Zeitablauf gut Gberwachen
270
kann.

Da diese Information ausschlieRlich
wahrend der Inbetriebnahme interessant ist, wurden die LEDs nicht nach auRen gefiihrt.

Der Schaltplan — Der Referenz-Schalter

AbschlieBend, zur Erklarung des Schaltplans, bleiben noch die Endlagenschalter und die
Lichtschranken Gbrig. Der Endschalter unten ist in meinem Projekt gleichzeitig der
Endschalter fiir den
Referenzpunkt. Das kann in
einem anderen Projekt anders
herum sein je nachdem, wie man

Riickmeldung
Lift-Endlagen

Referenzpunkt den Referenzpunkt festlegt.
Endlage Oben 17
-t (s Beide Endschalter werden mit
Endlage Unten 16 +5V versorgt und der geschaltete
>T T Draht wird auf das SMCI33 an
- +5V

den Eingang 6 geklemmt.
Gleichzeitig fiihrt ein Draht mit
dieser Information an den
Basiswiderstand des Transistors flr das Relais Referenz. Ohne die +5V Spannung erkennt
das SMCI33-USB Modul kein Erreichen des Referenzpunktes.

Das bedeutet, dass der Lift (iber den Punkt hinausfahrt und erst am Ende der
Gewindestange stoppt. Das allerdings sehr lautstark und mit einem sehr unangenehmen
Gerausch. Um das zu verhindern, sollte man bei der Inbetriebnahme in der Nanotec
Software mit der Maus Gber dem Satz stoppen Button verweilen um schnell reagieren zu
kdénnen.

Der Endlagen-Schalter oben ist in dem Sinn keine Referenzschalter, er dient nur der
Abschaltung oben. Er sollte eigentlich niemals erreicht werden denn die letzte Ebene
stoppt den Lift. Danach sollte der Lift in die entgegengesetzte Richtung starten.

Fir den Fall, dass das mal schief geht, haben wir mit dem Schalter oben einen Notfall-
Stop.
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6.10 Der Schaltplan — Die Lichtschranken

Eine weitere sehr

St Meldemad wichtige Uberwachung
muss in der Ein- bzw.
ichtschrank Einfah ' — .
= ol Ausfahrt des Lifts
h —

I PR v installiert werden.

Lichtschranken

Einfahrbereich Frei +15V

@ ®=

Py GND

N
Ausfahrbereich Frei

Q¢

/)
N

Hier kommen
Lichtschranken zum
Einsatz, die den
Zugverkehr in diesen
Bereichen
liberwachen.

151-2

Ein einfahrender Zug
|6st die Lichtschranke
aus. Mittels der
Riickmeldung der
Lichtschranken wird
das Starten des Lok
Lifts gesperrt. Beim Erreichen eines Zielkontaktes in der gewlinschten Ebene wird das
Verfahren des Lok Lifts freigegeben.

Da eine Lichtschranke die Liicken im Zugverband erkennen kénnte, also abfillt, ist es
sinnvoll, die Lichtschranke nicht im rechten Winkel zum Gleis einzurichten, sondern in
einem Winkel =>45°, In der Steuerung werden zwei Merker dazu benutzt um die
Sperrung der Startfunktion zu speichern. Beim Erreichen der Zielebene und dem auslésen
des entsprechenden Zielkontakts (RMK3) der gewiinschten Ebene bzw. bei Ausfahrt des
Sicherheitskontakt werden die Merker zuriickgesetzt und der Start wieder freigegeben.

Die Maximale Zuglénge ist bei der Ausfahrt entscheidend.

Der Riickmelder, welche der Erste in der Entfernung der maximalen Zuglange + 20 cm ist,
muss zum Abschalten der Verriegelung genutzt werden.

So lasst sich erreichen,
dass der Zug nicht nur
den Ausfahrbereich des
Liftes verlassen hat,
sondern auch eine
entsprechende
Sicherheitstrecke
zuriickgelegt hat, bevor
der Lift wieder
freigegeben wird.

Lichtschranken
bendtigen eine
Spannungsversorgung.
Somit ist es sinnvoll, zu dem Komponenten zwei Drahte fir die Versorgungsspannung
vorzusehen. In meinem Fall mussten +15 V und Masse mitgefiihrt werden. Vorsicht bei
der Versorgung mit Masse Uber die Schirmung des Kabels. Bei mir liegt ein Schirm immer
auf Erde oder Schutzleiter und niemals auf Masse denn sie ist ja auch ein Potential. In die
Masse kénnen sich Stérfrequenzen induzieren, die dann zum Stoérfaktor werden.

Aufbau und digitale Steuerung eines Lok Lift Workshop Autor: Torsten Ensslen  06.05.2023 17:35 42



Lok Lift - Aufbau, Steuerung und Programmierung| Version 1.8 |Status: Final

Gerade wenn die digitale Fahrspannung im Spiel ist, sie ist genau genommen eine
Mischung aus Gleich und Wechselspannung, sind Storungen keine Seltenheit, wenn es
beispielsweise um den S88 Bus geht.

= Nur der Empfianger der Einweg-Lichtschranke besitzt einen Auch bei den Lichtschranken
Ausgang. sollte man nicht sparen.
Typ mit PNP-Ausgang In diesem Projekt habe ich den
Farbcodierung des Kabels mit Steckverbinder Lichtsch rankentyp Panasonic
¥ . .
(Braun / 1) +V Reflexions-Lichtschranke
°
8 l CX493P, hellschaltend,
= AZ
K ° 100mA max, +_|_ 12 bis 24v DC dunkelschaltend, Umschalter
1zl
gy H— -T «10% (Hell-EIN/Dunkel-EIN) 12 - 24
S (siehe Hinweis) Last .
0’)‘ » (Blau / 3) OV V/DC e|ngebaut
— © |

Interner Schallkreis“—é’—’Anwenderschaltkreis Zum einen passt die

Spannungsversorgung zu den
15V, die bereits fir die DCC Next Module vorhanden ist. Zum anderen kann man bei
dieser Lichtschranke das Verhalten festlegen, da sie sowohl hellschaltend als auch
dunkelschaltend ist. Wie man in dem Schaltplan zum Ausgang der Lichtschranke sehen
kann, ist es moglich eine Last (Relais) gegen die Masse zu schalten. Hier kann eine
Maluska M4-5H mit zwei Wechslern zum Einsatz kommen.

Allerdings mit Vorwiderstand von 330Q) da wir einen Spannungsteiler benotigen. Das
Relais ist nur fir +5V ausgelegt.

In der Beschaltung des Relais konnte die Leitung fiir das Auslésen des Starts (Bit 0)
unterbrochen werden. Ich habe das allerdings tiber WIN-DIGIPET mit Hilfe von zwei
Merkern gelost.
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7 Der Schaltschrank

Schaut man sich den Aufbau des Schaltschranks an, findet man alle bisher
beschriebenen Komponenten wieder. In der unteren Reihe von links nach rechts das
erste und zweite DCC-Next-Modul, daneben das SMCI33-USB Steuermodul gefolgt von
dem dazugehdrigen 48V Netzteil. Rechts daneben befindet sich der Hauptschalter sowie
der Sicherungsautomat und die Anschlussklemmen.

Die Riickmeldemodule wurde in der zweiten Reihe eingebaut. In den oberen Teilen
erkennt man den 4700uF Elektrolytkondensator sowie die beiden Platinen fir die
Ebenen-Einschaltung und das dritte DCC-Next-Modul. Die beiden Netzteile oben
versorgen den USB Hub (links) und die +5V Klemme (rechts).

Die Spannungsverteilung +5V erkennt man auf der rechten Seite mit der Platine fiir die 4
Bits A — D und der Start LED. Die Fahrspannung ist links erkennbar. Dariiber ist die Platine
mit der Transistorlogik installiert. Rechts oben soll der 15V Transformator auch noch
erwahnt werden.

In der TUr wurden in einer Aluminium Platte die Taster und LEDs eingebaut sowie die
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7-Segment-Anzeige eingepasst. Wie schon erwahnt, sind auf der linken Seite des Lifts die

Aufbau und digitale Steuerung eines Lok Lift Workshop

Wippschalter fur die
Riickmeldung des Erreichens
der Ebenen installiert.

Als Anfangsidee war mal
dariiber nachgedacht worden,
die Schalter durch
unterschiedliche Abstdnde zu
kodieren. Das wurde aber
wieder verworfen denn das
Mal zwischen den Ebenen in
der Nanotec Software NanoPRO
ist entscheidend in welcher
Ebene man sich befindet.

Ganz oben erkennt man den
Endlagenschalter fir oben...

...der untere Schalter meldet die
Ebene 1 zuriick...
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Ca. 5 cm tiefer befindet sich der
Referenzschalter.

Man sieht hier deutlich den Klotz,
der abgerundet daflr sorgt, dass die
Wippen der Schalter gedriickt
werden.

Die Schaltzeiten der Schalter reichen
bei den Bewegungen des Lift vollig
aus.

Eine Blick auf den Motor von oben...
Man erkennt die Trapez-
Gewindestange.

Sie ist in den MalRen
M10 x 2mm x 1300mm bemessen.

Die Firma Nanotec bietet diese
leider nur bis maximal 1000mm
Lange an. Bendtigt man fiir den
Verfahrweg langere Gewinde-
stangen, muss man sich anderweitig
umschauen.

Auch MaRanfertigungen sind
moglich, haben allerdings ihren
Preis.

Da die Gewindestange oben und
unten fixiert werden muss, ist
ratsam dafiir zu sorgen, dass an den
Enden kein Gewinde vorhanden ist.

Die Gewindestange, welche hier verbaut wurde, ist bei dem Unternehmen MDDOLD
Mechatronik gekauft worden.

Die Bezeichnung lautet, laut Rechnung, Trapezgewindespindel RTS TR 10x2 rechts.
Der Zuschnitt von 1300mm war recht glinstig zu haben.
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7.1 Der Schaltplan — Die Schleppkette

Dieser mechanische Teil der Steuerung ist genau genommen aus zwei Ketten aufgebaut.
Die Spannungsversorgungen und die Steuerleitungen sind raumlich voneinander
getrennt. Als Schleppkette wurden zweimal 30 x 60 mm Schleppketten nebeneinander
angeordnet. Ob man nun wahlweise
die Versorgungsspannungen in der
vorderen oder hinteren Kette
verlegt, ist vollkommen egal. Die
Trennung hat noch einen weiteren
Vorteil, man kann besser
eingrenzen, in welcher der Beiden
man suchen soll, wenn es zu
technischen Problemen kommen
sollte.

Wichtig ist, die Ketten mit geniigend
Reserve zu verlegen. Die Kabel
werden in den Ketten mit jeder
Bewegung um 180° nach oben oder
nach unten gebogen.

Zwar sind sie in der Kette geschitzt,
jedoch bedeuten diese Bewegungen
auch, dass die Kabel nicht zu weit an
den Enden der Ketten geknickt
werden sollen. In dieser Kette missen flexible Leitung verlegt werden. Zu starre Kabel
haben zur Folge, dass mehr Kraft aufgebracht werden muss, um die Kette zu bewegen.
Man sollte also bei den Kabeln nicht sparen. Hochflexible Leitungen sorgen dafiir, dass sie
langer halten und dass das Verfahren der Kette den Motor nicht unnétig belastet.

Die Ketten kdnnen (iblicherweise auf einer Seite geéffnet werden, sodass man die Kabel
bequem einfadeln kann. Nach dem Abschluss der Arbeiten sollte man priifen, ob eine
Ader oder eine Leitung an irgendeiner Stelle hangen bleiben kann.

So etwas flihrt schnell zum Abriss eines Kabels und langen Suchaktivitaten, wenn man
den Schaden nicht augenscheinlich sieht.

Man kann die Ketten preisbewusst einkaufen, sollte aber bedenken, dass sie
mechanischen Belastungen ausgesetzt sind, die bei Dauerbetrieb des Lifts groR werden
kdénnen. Zu glinstige Exemplare werden schnell den Dienst quittieren. Da ware viel
Aufwand nétig um die durchgefiihrten Leitungen in eine Ersatzteil zu Uberfiihren.

Von daher ist die Empfehlung, lieber einen Euro mehr auszugeben und etwas

belastungsfahigeres zu erwerben, als sich nach kurzer Zeit Schwierigkeiten mit dieser
Komponente einzuhandeln.
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8

NanoPRO

NanoPRO ist die Konfigurationssoftware, welche es einem ermdoglicht, das SMCI33-USB
Modul zu konfigurieren, sowie die gewtlinschte Konfiguration auszulesen, zu andern und
wieder in das Modul zu schreiben mit dem Ziel, den Motor anhand von Profilen so zu
steuern, dass wir definierte Ebenen erreichen und stoppen.

Um NanoPRO nutzen zu kbnnen, muss es zunachst installiert werden.

Man findet die Software auf der Nanotec Website unter Downloads - Software.
Aktuelle ist die Version 1.70.8.0 verflgbar und das File ist 30MB grof3.

Es ist zudem auch noch ein Handbuch verfiigbar, das sehr nitzliche Informationen zur
Konfiguration und zum Betrieb zur Verfligung stellt.

Nach dem Anschluss des SMCI33-USB Steuermoduls findet man es im Geratemanager
unter dem Namen Nanotec Plug & Drive (COMx). In meinem Fall COM6. Das ist aber
variabel. Es kann COM6 sein, kann auf Ihrem System aber auch COM 1 - 5 oder COM 7 -
256 sein. Es wird in jedem Fall nur einmal erscheinen, wenn ein Modul angeschlossen
wird. Hat man mehr als ein SMCI Modul angeschlossen, wird man es n-mal mit einem
differierenden COM-Port vorfinden. Dann muss man in der NanoPRO Software festlegen,
auf welchem SMCI Modul man arbeiten mochte.

Den COM-Port merkt

& Computerverwaltung — [m] X
Datei  Aktion Ansicht ? man sich, denn er
=250 BE2 XS P
wird in der NanoPRO
& Computerverwaltung (Lokal) ~ & DESKTOP-7NUOG3R | Aktionen
~ [} system v I Anschlisse (COM & LPT) —
@ Aufgabenplanung B Kommunikationsanschluss (COMT) Gerate-Manager = Software als
1] Ereignisanzeige # Nanotec Plug & Drive (COME) Weitere Aktionen 4 H H _
| Freigegebene Ordner W Prolific USB-to-Serial Comm Port (COM18) Kommunlkatlons Port
¥ Lokale Benutzer und G| W USB Serial Port (COM3) H
f(‘il" Leistung F4 USB-SERIAL CH340 (COM20) Verwendet' Es ISt
A Gerdte-Manager F4 USB-SERIAL CH340 (COM4) A3 H
~ =5 Datenspeicher ff USB-SERIAL CH340 (COMS) mOgIIChr NanOPRO
&7 Datentragerverwaltung i Audio, Video und Gamecontroller
2 Dinste und Amwendunger||  + i Audiosingange und.susginge nach dem SMCI
3% Bildverarbeitungsgerite
== 959!
B Computer Modul suchen zu
=1 Drucker .
=2 Druckviarteschlsngen lassen, man kann die
- DVD/CD-ROM-Laufwerke .
& Fimware Verbindung aber
[ Grafikkarten .
feb Human Interface Devices zeitsparender unter
o D =g DE ATA/ATAPI-Controller v
Angabe des

verwendeten COM-
Ports gezielt verbinden und anschlieRend die Konfiguration auslesen. Das Verbinden l&dsst
sich mit wenigen Mausklicks durchfiihren.

Zunéchst 6ffnet man die NanoPRO Software durch einen Doppelklick auf des Icon...

Das Icon misste wie im Bild rechts aussehen.
Ich habe dieses Icon auf den Desktop gezogen
um das Programm schneller starten zu
kénnen und nicht standig im Meni danach
suchen zu missen.

Ist eine Empfehlung, da man zu Beginn der
Konfigurationsarbeiten sehr haufig in diesem
Programm arbeiten wird. Spater kann man das Icon dann wieder vom Desktop entfernen.

Wie gesagt, nach einem Doppelklick startet NanoPRO und man verschafft sich zunéchst
einen Uberblick tiber das Programm.
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‘y NanoPro V 1.70.8.0 / DESKTOP-7NUOG3R — m} X
Datei  Sprache Maotor 1 - Motor  System  Hilfe
Motor: 1, Operating Mode : Operation Modus EI@
Steuerungstyp: SMCI33  Schnitistelle: USE  Versionsdatum: 11-12-2014 Konfiguration in Steuerung schreiben Korfiguration aus Steuerung lesen

Modus Motoreinstellungen  Bremse  Anzeigeneinstellungen  Fehlerkomektur  Eingange  Ausgange  Kommunikation  Statusanzeige CL - Parameter Scope

Com-Schnittstelle Motoradresse
Schnittstelle COME ~ Matoradresse 1 ~
Zeitiberschreitung beim Schreiben | 2000 me

Motoradresse wahlen Motoradresse prifen
Zeitiberschreitung beim Lesen 2000 ms
Baudrate 115200 ps ) Motoradresse andem Motoradresse suchen

Motaor-Kommunikationseinstellungen

Motorbaudrate 115200 bps ~
[ Kommunikations-Prifung mit CRC

Einstellungen speichem

Steuerung suchen

Man erkennt oben zwei Butten Konfiguration in Steuerung schreiben und
Konfiguration aus Steuerung lesen. Links davon werden einem die Information
Steuerungstyp, Schnittstelle und Versionsdatum und die jeweiligen Werte angezeigt.

Darunter befindet sich ein Tab Page Element mit den Reitern

Modus
Motoreinstellung
Bremse
Anzeigeneinstellungen
Fehlerkorrektur
Eingange
Ausgange
Kommunikation
Statusanzeige
CL-Parameter
Scope

Das Programm startet mit dem Reiter, welchen man zuletzt verwendet hat.
Wir wahlen Kommunikation durch einen Linksklick. Dadurch erscheint die Ansicht wie in
der Abbildung oben.

In der Groupbox Com-Schnittstelle wahlt man in der Combobox mit dem Namen
Schnittstelle den COM-Port, den man zuvor im Gerdatemanager zum Nanotec Modul
festgestellt hat und klickt unten auf den Button Steuerung suchen.

Alle anderen Werte kénnen so belassen werden.

Ist das erfolgt, klickt man anschlieBend auf den Button rechte oben Konfiguration aus
Steuerung lesen. Durch einen Statusbar kann man dann erkennen, wie weit das Auslesen
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vorangeschritten ist. Ist die Verbindung zum SMCI33 Modul nicht vorhanden, wird einem
das durch eine Fehlermeldung angezeigt (Kommunikation nicht moglich).

Konfiguration lesen

Nach dem erfolgreichen Lesen der Konfiguration kann man sich daran machen, die
Konfiguration seinem Projekt und Vorhaben anzupassen.
Betrachten wir zunachst die Eingange des SMCI33-USB.

¥ NanoPro W 1.70.8.0 / DESKTOP-THUOG3R - m} X
Datei  Sprache Motor 1 ~ Motor  System  Hilfe
Motor: 1, Operating Mode : Operation Modus E\EI
Steuerungstyp: SMCI33  Schnittstelle: USB  Versionsdatum: 11-12-2014 Korfiguration in Steuerung schreiben Konfiguration aus Steuerung lesen

Modus  Motorsinstellungen  Bremse  Anzeigeneinstellungen  Fehlerkomektur  Eingange  Ausgange Kommunikation Statusanzeige CL - Parameter Scope

Analogeingang Eingange
Untere Spannungsschwelle |-1D ‘ \ T I Stats
Obere Spannungsschwelle |1D ‘ v Engangl O @ @ Start/Reset ~
Totbereich [0 | % Bngang? O @ @ [SatzBt0 “
Softwarefiter [0 | Brgangd () ® @ SazBid v
Zeitkonstante / Hysterese < b < > ms / bit
o] Brngang4 O @® @ |SatzBit2 v
Endschalterverhalten Intem (Indexstrich Encoder) Eingang 5 () ® & SazBil "
Engang6 (O @ @  Edemer Referenzschalter ~
bei Referenzfahrt Frei rickwarts ~
bei Normalbetrieb Deaktivieren v
Endschalterverhatten Extem
Typ Schlieler - Ertprellzeit der Eingange ms
bei Referenzahit Frei rlickwarts > Benutzerdefinierte 1/0s werden nicht direkt von der
bei Normalbetrieb Stop ~ Steuerung interpretiert sondem stehen dem

Anwender als general purpose 1/0 zur Verfligung

[[] Eingang Paling aktivieren

Daten speichem

Die Eingange in der Software NanoPRO reprasentieren die Anschliissen des SMCI33.

Eingang 1 Ist mit dem Ausgang des DCC Next Moduls fiir (Start) BitO beschaltet.
Eingang 2 Ist mit A [2°] beschaltet.

Eingang 3 Ist mit B [2!] beschaltet.

Eingang 4 Ist mit C [2?] beschaltet.

Eingang 5 Ist mit D [2%] beschaltet.

Eingang 6 Ist mit dem Referenzschalter und Endlage oben des Loklifts beschaltet.

Das Endschalterverhalten Extern ist auf SchlieBer und bei Referenzfahrt auf
Frei riickwarts sowie bei Normalbetrieb auf Stop eingestellt.

Die Entprellzeit wurde auf 80 ms festgelegt.
Alle anderen Einstellungen werden so Gibernommen, wie sie werksseitig vorgegeben sind.
Nachdem die Einstellungen vollstdndig gedandert wurden, kann die Konfiguration in das

SMCI33 geschrieben werden. Das erreicht man indem man den Button Konfiguration in
Steuerung schreiben klickt.
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Im nachsten Schritt betrachten wir die Ausgange.

.b NanoPro V 1.70.8.0 / DESKTOP-7NUOG3R

Datei  Sprache Maotor 1 - Motor  System  Hilfe

Motor: 1, Operating Mode : Operation Modus
Steuerungstyp: SMCI33  Schnittstelle: USB  Versionsdatum: 11-12-2014
Modus Motoreinstellungen  Bremse  Anzeigeneinstellungen  Fehlerkomektur  Eingdnge  AuUsgange  Kommunikation Statusanzeige CL - Parameter Scope

Ausgange
T I Status
Asgang1l O @ Berett v Ausgang 1 setzen
Ausgang2 (O @ & |Fahrend “ Ausgang 2 setzen
Ausgangd O @ ® | Fehler w Ausgang 3 setzen

Benutzerdefiniete 1/0s werden nicht direkt von der
Steuerung interpretiert sondem stehen dem
Anwender als general purpose 1/0 zur Verfigung

[] Ausgang Palling aktivieren

Daten speichem

== [

Konfiguration in Steuerung schreiben Korffiguration aus Steuerung lesen

Die Ausgange werden wie in dem Screenshot eingerichtet. Falls sie in einer anderen
Konfiguration vorgefunden werden, sollte man das anpassen. So passen sie zur externen

Beschaltung des Schaltplans.

Betrachten wir als nachstes die Fehlerkorrektur.

|b NanoPro V 1.70.8.0 / DESKTOP-TNUOG3R

Datei  Sprache Motor 1 ~ Motor  System  Hilfe

Motor : 1, Operating Mode : Operation Modus
Steuerungstyp: SMCI33  Schnittstelle: USB  Versionsdatum: 11-12-2014
Modus Motoreinstellungen  Bremse  Anzeigeneinstellungen  Fehlerkomektur  Eingange  Ausgange  Kommunikation Statusanzeige CL - Parameter Scope

Fehlercomektur
Drehgeberiberwachung | Deaktivieren ~
80
2
automatische Fehlerkomektur
Satz fiir Komekturfahrt
Daten speichem

[E=8 Ho

Korfiguration in Steuerung schreiben Konfiguration aus Steuerung lesen
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Die Fehlerkorrektur habe ich deaktiviert.

Es gab Effekte, die dazu fuhrten, dass der Lift sich selbststandig in Bewegung zum
Referenzpunkt setzte und dabei fast Wagen eingeklemmt wurden. Daher nutzte ich diese
Funktion fiir dieses Projekt nicht.

ﬂ) MNanoPro V 1.70.8.0 / DESKTOP-7NUOG3R - ] >
Datei  Sprache Motor 1 * Motor System  Hilfe
Motor: 1, Operating Mode : Operation Modus EI@
Steuerungstyp: SMCI33  Schnittstelle: USB  Versionsdatum: 11-12-2014 Konfiguration in Steuerung schreiben Konfiguration aus Steuerung lesen

Modus Motoreinstelungen  Bremse Anzeigeneinstellungen  Fehlerkomekiur Eingange Ausgange  Kommunikation Statusanzeige CL - Parameter Scope

Anzeigeneinstellungen

Wegstrecke | Millimeter il
Geschwindigket | mm./s ~
Position | Millimeter \’

Vorschubkonstante mm/LJ

Getriebeuntersetzung [ ] A

Positions Poling | 200 ~ | oms

Ich stelle die Anzeigeeinstellungen um und lasse mir die Parameter anzeigen

Wegstrecke — Millimeter
Geschwindigkeit — mm/s
Position — Millimeter

Dadurch kann man am Lok Lift messen, welches Mal von Ebene zu Ebene zurlickgelegt
werden muss und man kann die Strecke in den Profilen eintragen.
Feinjustierung ist natirlich noch nétig. Dazu kommen wir spater.
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ib NanoPro V 1.70.8.0 7 DESKTOP-TNUOG3R - O x
Datei  Sprache Motor 1 = Motor  System  Hilfe
Motor: 1, Operating Mode : Operation Modus EI@
Steuerungstyp: SMCI33  Schnittstelle: USB  Versionsdatum: 11-12-2014 Konfiguration in Steuerung schreiben Konfiguration aus Steuerung lesen

Modus Motoreinstellungen  Bremse Anzeigeneinstellungen  Fehlerkomektur  Eingdnge  Ausgange  Kommunikation Statusanzeige CL - Parameter Scope

Motoreinstellungen Hardware

Schrittmodus | Vollschritt ~ Steuerungs Typ SMCI33 USB ~

Motorschrittwinkel {Schrittweite Vollschritt) | 1,8° /Schritt w
Motor Typ | 5T5918 ~
Phasenstrom & Stom : 1 A Metor Bezeichning T =

Spitzenstrom : 1 A

Anschlussart Seriell ~
Phasenstrom im Stillstand & Stom : D5 A

Spitzenstrom : 0.5 A

Umkehrspiel l:l Schritte

Automatisches Senden des Status-Bytes am Ende einer Faht [[]

Drehgeber-Typ | Kein Drehgeber v
Drehgeber-Auflésung | 500 w
Drehgeber-Drehrichtung umkehren [
Getriebefaktor Quick Stop
Rampe 4230,55 Hz/ms

Zahler Wertebersich: 21,84 bis 4230,35 Hz/ms
Drehzahimodus Regelungstyp

Daten speichem Drehgeber Assistent Positionsregelkreis v

Zundachst steht die Frage im Raum, Halbschritt oder Vollschritt bei der Auswahl zum
Schrittmodus. Das muss jeder fir sich festlegen. Fakt ist, bei Halbschritt wird der Weg zur
nachsten Ebene mit der Halfte der Geschwindigkeit zuriickgelegt. Es dauert also eine
Weile, bis man den Verfahrweg von Ebene 1 zu Ebene 12 zuriicklegt.

Ich habe daher Vollschritt als Schrittmodus festgelegt.

Die zweite Einstellung hangt vom Motor ab, den man verwendet.

Hier sind es 1,8° /Schritt. Den Phasenstrom sollte man nicht veréandern. Gleiches gilt fiir
den Phasenstrom im Stillstand. Einfach auf 25% eingestellt lassen. Der Motor lduft gut
mit diesen Parametern.

Ich habe den Drehgeber-Typ auf kein Drehgeber eingestellt, da er unkontrollierte
Fahrbewegungen in Verbindung mit der Fehlerkorrektur ausloste. Ein Zug wurde dabei
eingeklemmt.

Den Steuerungs Typ kann man so Glbernehmen. Das SCMI33 USB ist ja tatsachlich das
Steuermodul. Den Motor Typ stellt man gemall dem gekauften Motor ein.

Es ist zu empfehlen, die Parameter fiir den Motor Typ korrekt einzustellen.

Nanotec bietet fur die Motoren eindeutige Bezeichner an, die in der NanoPRO Software
zu finden sind. Man sollte exakt diese Bezeichnung verwenden da sich die Einstellungen
fur die Ansteuerung (Phasenstrom / Phasenstrom im Stillstand) automatisch anpassen.

Wenn diese Werte nicht passen, dann dreht der Motor entweder nicht oder lauft sehr
zah. Er fiel auf, dass auch die Kraft des Motors abnimmt, wenn man diese Parameter zu

sehr aus dem Ruder laufen lasst.

Wahlt man den korrekten Motor aus, dann funktioniert der Antrieb Fehlerfrei.
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AW NanoPro V 1.70.8.0 / DESKTOP-TNUOG3R - [m] x
Datei  Sprache Motor 1 * Motor  System  Hilfe
Motar: 1, Operating Mode : Operation Modus [o &=
Steuerungstyp: SMCI33 Schnittstelle: USB Versionsdatum: 11-12-2014 Korfliguration in Steuenung schreiben Korffiguration aus Steuenung lesen
Modus Motoreinstelungen  Bremse igeneinstellungen  Fehlerkomsh Einga Ausgange Kommunikation Statusanzeige CL -Parameter Scope
Parameter fir exteme EBremse ) i
Zet ta 1 ms

Zeit tb 1 ms : I | !
. X Start -

Zeittc :1 ms

Bremse ! geschiossen
Die exteme Bremss kann uber 3 Parameter konfigurien werden:

camendunanananeas gaslinet
b : . = Zeit
ta.tb.tc [ 1 [

Diie Parameter definieren Zeiten {ms). Der Wertebereich ist
jeweils 0 - 65535,

Einschaltvorgang:

Wenn die Steuerung eingeschaltet wird, ist die Bremse aktiv
und der Motor nicht bestromt.

Diann wird der Motorstrom eingeschaltet und ta ms gewartet.
Dann wird die Bremse gelast und tb ms gewartet.

Nach Ablauf von th werden Fahrbefehle angenommen.

tc definiert die Zet zwischen Aktivierung der Bremse und
Ausschalten des Motorsstroms

Daten speichem

An den Daten auf der Seite Bremse dandert man nichts.

AW NanoPro V 1.70.8.0 / DESKTOP-TMUOG3R - O X
Datei  Sprache Motor 1 T Motor  System  Hilfe

Motor: 1, Operating Mode : Operation Modus E@

Steuerungstyp: SMCI33  Schnittstelle: USB  Versionsdatum: 11-12-2014 Konfiguration in Steuerung schreiben Konfiguration aus Steuerung lesen

Modus  Motoreinstellungen  Bremse  Anzeigeneinstellungen  Fehlerkomekiur Eingdnge Ausgange  Kommunikation Statusanzeige CL - Parameter Scope

Fahrprofile
Operationsmodus Exteme Referenzfahrt ~ Motaordrehzahl Bmm/s
. Extemne Referenzfahrt, Links. Beschleunigun: 50 Hz/ms

02. Posttionsmodus - Absalut, 19, Richtung Links v _g < .
03. Posttionsmodus - Absolut, 62,5 Beschleunigungszsit 12ms
04. Positionsmodus - Absolut, 107, Startgeschwindighedt |2 | mm/s Schiittmodus Vollschritt
05. Posttionsmodus - Absolut, 151,
06. Posttionsmodus - Absalut, 135, Sollgeschwindigkeit |5 | mm./s Phasenstrom 50%
07. Posttionsmodus - Absolut. 239, E
08. Postionsmodus - Absolut, 284, Rampe |5’D | Hz/ms EeimEhlesEng
?3 ;ngﬁinnsmn:us-ﬁsn:u{l i%z . |0 | o Ausgangsdrehzahl 5mm/s

'ositionsmodus - Absolut, . srampe z/ms . = o
11. Positionsmodus - Absolut, 416, SRRl L3
12. Posttionsmodus - Absolut, 459, Pause |ﬂ | ms
13. Posttionsmodus - Absolut, 503,
14. Posttionsmodus - Relativ, 2. Li Durchgange |1 | Satz testen
15. Posttionsmodus - Relativ. 2. Li =
16. Postionsmodus - Relativ, 2, Li olgesatz MNummer Typ ~
17. Positionsmodus - Relativ, 2, Li Stz stoppen
18. Positionsmodus - Relativ, 2, Li Rampertyp Trapez Rampe ~
19. Posttionsmodus - Relativ, 2, Li Quick Stop
20. Posttionsmodus - Relativ, 2, Li
21. Postionsmodus - Relativ. 2. Li Daten speichem
22 Posttionsmodus - Relativ, 2, Li
23. Posttionsmodus - Relativ, 2, Li ¥

Daten auslesen
561 mm
Status abfragen
Zahlerstand riicksetzen
Externe Referenzfahrt
Zahlerstand lesen

Auslieferungszustand

Zum Abschluss der Einstellungen in der NanoPRO Software kommen wir nun zu den
Fahrprofilen. Ich habe eine Tabelle fiir die 13 Profile auf der ndchsten Seite erstellt.

13 Profile bendétigen wir flir 12 Ebenen da das erste Profil das Profil fiir die Referenzfahrt
dient und durch das Anlegen einer +5V Spannung am Eingang 1 ausgeldst wird.
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Operationsmodus StellgréRRe |Richtung|V Start| V Soll |Rampe| Bremsrampe | Pause [Durchgange
01.Referenzfahrt Links 2 5 50 0 0 1
02.Positionsmodus - Absolut 19 - 2 5 50 0 - -
03.Positionsmodus - Absolut 62,0 - 2 5 50 0 - -
04.Positionsmodus - Absolut| 107,5 - 2 5 50 0 - -
05.Positionsmodus - Absolut| 151,0 - 2 5 50 0 - -
06.Positionsmodus - Absolut| 195,5 - 2 5 50 0 - -
07.Positionsmodus - Absolut| 239,0 - 2 5 50 0 - -
08.Positionsmodus - Absolut| 284,5 - 2 5 50 0 - -
09.Positionsmodus - Absolut| 327,0 - 2 5 50 0 - -
10.Positionsmodus - Absolut| 416,5 - 2 5 50 0 - -
11.Positionsmodus - Absolut| 459,0 - 2 5 50 0 - -
12.Positionsmodus - Absolut| 503,5 - 2 5 50 0 - -

Betrachtet man die Tabelle, dann ist nur das Profil fur die Referenzfahrt mit einer
Drehrichtung versehen. Die librigen Profile besitzen die Drehrichtung nicht, da das
SMCI33 selbst festlegt, ob es links oder rechts drehen lassen muss um die Position zu
erreichen. Es hdangt davon ab von welcher absoluten Position man kommt und ob die
neue Position positiv oder negativ berechnet wurde.

W NanoPro ¥ 1.70.8.0 / DESKTOP-TNUOG3R - O >
Datei  Sprache Motor 1 v Motor  System  Hilfe
Motar: 1, Operating Mode : Operation Modus EI@
Steuerungstyp: SMCI33  Schnittstelle: USB  Versionsdatum: 11-12-2014 Konfiguration in Steuerung schreiben Konfiguration aus Steuerung lesen
Modus  Motoreinstellungen  Bremse  Anzeigeneinstellungen  Fehlerkomskiur  Eingdnge  Ausgange  Kommunikation Statusanzeige CL - Parameter Scope
Fahrprofile
Operationsmodus Positionsmodus - Absolut ~ Motordrehzahl 5mm/s
01. Extemne Referenzfahrt. Links, . A - Beschleunigung 50 Hz/ms
02 Positionsmodus - Absolut. 19. Stelgro e ‘15 | B .
03. Posttionsmodus - Absolut, 62,5 o Beschleunigungszeit 12ms
04. Positionsmodus - Absalut, 107, Statgeschwindighet |2 | mms Schrittmodus Vollachritt
05. Positionsmodus - Absolut, 151,
06. Positionsmodus - Absolut, 195, Sollgeschwindigket ‘5 | mmys FPhasenstrom 50%
07. Posttionsmodus - Absolut, 239, Getrisbeunterset 11
08. Posttionsmodus - Absolut, 284, Rampe ‘ED | Hz/ms fIEbeunteEetang ’
(9. Posttionsmodus - Absolut, 327, B ‘I} | Ht Ausgangsdrehzahl 5mm/s
10. Posttionsmodus - Absolut, 371, SERSAINIES BaE - .
11. Positionsmodus - Absolut, 416, S B
12. Positionsmodus - Absolut, 459, Folgesatz Nummer Typ bl
13. Positionsmodus - Absolut, 503,
14. Posttionsmodus - Relativ, 2, U Rampentyp Trapez Rampe ™ Satz testen
15. Posttionsmodus - Relativ, 2. Li
16. Posttionsmodus - Relativ, 2, Li
17 Postionsmodus - Relativ, 2. Li SERCID =
18. Positionsmodus - Relativ, 2, Li
19. Posttionsmodus - Relativ, 2, Li Quick Stop
20. Positionsmodus - Relativ, 2, Li
21. Posttionsmodus - Relativ. 2. L Daten speichem
22. Posttionsmodus - Relativ, 2, Li
23. Positionsmodus - Relativ, 2, Li ¥
Daten auslesen
561 mm
5 [mmis]
Status abfragen
Zahlerstand riicksetzen
Zahlerstand lesen 2 [mms] )
0,04 18,96 18 [mm]
Auslieferungszustand 12 3798 3808 [ms]

Vom Referenzpunkt zur ersten Ebene sind in meinem Projekt 19 mm zurtickzulegen.
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Vom Referenzpunkt zur zweiten Ebene 2 sind 62,5 mm zuriickzulegen, usw.
Das Profil 03 ist dafiir eingerichtet worden.

ib NanoPro V 1.70.8.0 / DESKTOP-TNUOG3R - O >

Datei  Sprache Motor 1 ~ Motor  System  Hilfe

Motor : 1, Operating Mode : Operation Modus
Steuerungstyp: SMCI33  Schnittstelle: USB  Versionsdatum: 11-12-2014 Korfiguration in Steuerung schreiben Korfiguration aus Steuerung lesen

Modus  Motoreinstellungen  Bremse  Anzeigeneinstellungen  Fehlerkomektur  Eingange  Ausgange  Kommunikation Statusanzeige CL - Parameter Scope

Fahrprofile

Operationsmodus Positionsmodus - Absolut ~ Motordrehzahl 2mm/s
01. Edeme Referenzfahtt, Links. - . Beschleunigung 50 Hz/ms
(2. Positionsmodus - Absolut, 15, StellgriBe ‘52-5 | mm i
03. Positionsmodus - Absolat, 62,5 Beschleunigungszeit 12ms
04. Posttionsmodus - Absolut, 107, Stargeschwindigket |2 | mme Sehrittmodus Vollschitt
05. Posttionsmodus - Absolut, 151,
06. Postionsmodus - Absolut. 195, Sollgeschwincigket |5 | mmrs Phasenstrom 50%
07. Posttionsmodus - Absolut, 239, 2 2
0B, Postionsmadus - Absokit, 264, Rampe [50 | Hasms TmEneshng 18
09. Positionsmodus - Absohut, 327, 7 ‘D | i Ausgangsdrehzahl 2mm/s
10. Posttionsmodus - Absolut, 371, Temsrampe z/ms = .
11. Posttionsmodus - Absolut, 416, EENTEOrY =
12. Posttionsmodus - Absolut, 459, Folgesatz Nummer Typ 4
13. Posttionsmodus - Absolut, 503,
14. Positionsmodus - Relativ, 2, Li Rampentyp Trapez Rampe ~ Satz testen
15. Positionsmodus - Relativ, 2, Li
16. Positionsmodus - Relativ, 2, Li e
17. Posttionsmodus - Relativ, 2, Li e
18. Positionsmodus - Relativ, 2, Li 5
19. Posttionsmodus - Relativ, 2. Li Quick Stop
20. Posttionsmodus - Relativ, 2, Li
21. Positionsmodus - Relativ, 2, Li Daten speichem
22. Positionsmodus - Relativ, 2, Li
23. Positionsmodus - Relativ, 2, Li ¥

Daten auslesen

5,61 mm

5 [mmys] ; i

Status abfragen
Zahlerstand ricksetzen
Zahlerstand lezen 2 [mmig]
0,04 62,46 62,5 [mm]
Auslieferungszustand 12 12436 12508 [ms]

Vom Referenzpunkt zur Ebene 12 sind 503 mm zurlickzulegen.
Das Profil 13 ist dafiir zustandig.

¥ NanoPro ¥ 1.70.8.0 / DESKTOP-THUOG3R - O X
Datei  Sprache Motor 1 * Motor System  Hilfe
Motor: 1, Operating Mode : Operation Modus E@
Steuerungstyp: SMCI33 Schnittstelle: USB  Versionsdatum: 11-12-2014 Konfiguration in Steuerung schreiben Konfiguration aus Steuerung lesen

Modus  Motoreinstellungen  Bremse  Anzeigeneinstellungen  Fehlerkomektur  Eingdnge Ausginge  Kommunikation Statusanzeige CL - Paramester Scope

Fahrprofile
Operationsmodus Positionsmodus - Absolut w Motordrehzahl 2mm/s
01. Exteme Referenzfahrt, Links, : & Beschleunigung 50 Hz/ms
02. Posttionsmodus - Absolut, 19, Stellgrafie ‘SI}B ‘ mm
03. Positionsmodus - Absolut, 62.5 . i Beschleunigungszet 12ms
04. Postionsmadus - Absalut, 107, Startgeschwindigket |2 | mm/s Schrittmadus Vollschritt
05. Positionsmodus - Absolut, 151,
06. Positionsmodus - Absolut, 155, Sallgeschwindigkeit ‘5 ‘ mm/s Phasenstrom 50%
07. Positionsmodus - Absolut, 239, N E
08. Posttionsmodus - Absolut, 284, Rampe ‘SD ‘ Hz/ms SElnEmamg U
09. Positionsmodus - Absolut, 327, T ‘D ‘ o Ausgangsdrehzahl 2mm/s
10. Posttionsmodus - Absolut, 371, SRR EE lz/ms o - -
11. Posttionsmodus - Absolut, 416, SRR L3
12. Positionsmodus - Absolut, 459, Folgesatz Nummer Typ ~
13. Positionsmodus - Absolut, 503,
14. Posttionsmodus - Relativ, 2, Li Rampentyp Trapez Rampe ~ Satz testen
15. Posttionsmodus - Relativ, 2, Li
16. Posttionsmodus - Relativ, 2. Li
17. Posttionsmodus - Relativ, 2, Li EEREiI
18. Positionsmodus - Relativ, 2, Li
19. Positionsmodus - Relativ, 2, Li Quick Step
20. Posttionsmodus - Relativ, 2, Li
21. Posttionsmodus - Relativ, 2, Li Daten speichem
22. Posttionsmodus - Relativ, 2, Li
23. Positionsmodus - Relativ, 2, Li ¥
Daten auslesen
561 mm
5 [mmis] 1
Status abfragen
Zahlerstand riicksetzen
Zahlerstand lesen 2 [mmis] 1
0,04 502,96 503 [mm]
Auslieferungszustand 12 100596 100608 [ms]

Hat man alle Profile eingerichtet und die korrekten Verfahrwege den Profilen zugeordnet,
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9.1

dann steht der ersten Inbetriebnahme nichts mehr im Weg.

Ich habe die Wege zu den einzelnen Ebenen mehrfach geprift. Das lasst sich aus der
NanoPRO Software sehr einfach durchfiihren. Man aktiviert das Profil, welches man
prifen mochte und klickt danach auf den Button Satz testen. Die Software sendet dann
an das SMCI33 die Anweisungen, mit der StellgréBe den Weg zu fahren.

Passt die Position noch nicht, dann zieht man etwas Wegstrecke ab oder addiert sie
hinzu, je nachdem ob man zu hoch oder zu tief zum Halten kommt.

Danach fahrt man zunachst wieder den Referenzpunkt an und beginnt nochmals die
gewlinschte Ebene anzufahren, indem man auf Satz testen klickt.

Ist das zur Zufriedenheit verlaufen, dann geht man zum nachsten Profil und stellt eine
StellgréRe ein. Ganz wichtig Konfiguration in Steuerung schreiben bei Anderungen nicht
vergessen!

Diesen Prozess muss man dann mehrfach durchlaufen, bis die Mal3e alle passen.

Mit dem Button Satz stoppen bzw. Quick Stop halt das SMCI33 die Drehbewegung an.
Ich habe diese Funktion bendtigt, als der Lift liber seinen Referenzpunkt aufgrund eines
falsch verdrahteten Referenzschalter gefahren ist.

In den Profilen sieht man sehr schon die Anlauf- und Bremsrampe fiir den Motor.
Diese Rampe lasst sich nach Belieben anpassen. Ich habe allerdings an diesen Werten
nichts verandert, da der Motor korrekt anlief und auch punktgenau zum Stehen kam.

Auf den einzelnen Seiten findet man den Button Daten speichern.
Wie kdnnte es anders sein, damit lassen sich die vorgenommenen Einstellungen
festschreiben.

WIN-DIGIPET — Die Software-Steuerung

Vorgaben

Als Vorgabe zur Steuerung aus WIN-DIGIPET haben wir den Wunsch gesetzt, dass wir mit
einem Mausklick die Ebenen-Button auswahlen kénnen, welche Ebene angefahren
werden soll und der Start danach automatisch gesetzt wird. Unnétig zu sagen, dass
immer nur eine Ebene angefahren werden kann und der Lift danach bis zum Erreichen
der gewlinschten Ebene fiir das Eingeben einer neuen Ebene gesperrt sein muss.

Das weicht zwar von der manuellen Bedienung des Lifts ab, denn hier muss man zunachst
eine Ebene wahlen und danach die Starttaste driicken, hat aber einen ganz grof3en
Vorteil, in der Fahrtenautomatik muss man nur den Button fiir die Ebene auslosen,
danach ist keine weitere Aktion mehr nétig. Die Sicherheitsverrieglungen verhindern,
dass man danach bis zum Erreichen der gewiinschten Ebene keine weitere Aktionen
auslosen kann.

Solange der Lift fahrt, wird keine Eingabe angenommen, war eine zweite Vorgabe.
Das wird durch das Auswerten des Riickmelders fir moglich.

Die dritte Vorgabe war, dass beim Erreichen des Referenzpunktes der Lift zeitverzogert in
die Ebene 1 fahrt. Damit erreicht man, dass man nach dem Einschalten immer eine
definierte Ebene angesteuert und WIN-DIGIPET nach dem Start die Ebene 1 aktiv
vorfindet. So lasst sich ein definierter Status herstellen.
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9.2

Die Vierte und letzte Vorgabe ist, dass die Lichtschranken das starten des Lift nicht
zulassen, bis ein definierter Riickmelder, je nach Fahrtrichtung, nach dem Verlassen des
Lifts durch einen Zug erreicht sind. So wird sichergestellt, dass der Zug die Ebene und den
Sicherheitsbereich hinter dem Zug vollstandig verlassen hat bzw. vollsténdig eingefahren
ist und der Lift freigegeben werden darf.

Gleisbild

Um Platz zu sparen, sind die Button fiir die Positionen nicht untereinander, sondern in
einer Reihe angeordnet.

Das kann jeder
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Die Taster l6sen die Steuerungsfunktion auf dem SMCI33 nicht direkt aus. Die Funktion ist
vielmehr der Bedienung des Steuerpults nachempfunden. Es wird eine Ebenentaste
gedriickt, gefolgt vom Driicken der Starttaste.

Da es aber die Vorgabe gibt, dass in der

WIN-DIGIPET Steuerung nur eine Taste zum Auslosen der Ebenen Ansteuerung geben
soll, wird die Starttaste, zeitverzogert nach dem setzen der A — D Buttons, automatisiert
gesetzt.

Dafiir ist der Button GO vorhanden.

Er ist nicht direkt mit dem Starttaster verknlpft denn nur wenn die Bedingungen
zutreffen, dass der Lift aktuelle nicht fahrt und keine Fehler des SMCI33 vorliegt, wird GO
auch ausgelost.

Die Ebenen kénnen auch im belegten Zustand angesteuert werden, denn es kann
vorkommen, dass ein Zug durch einen anderen ersetzt wird.
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Unterhalb der Startbutton mit der Uberschrift BCD Logik — SMCI33-USB sind auf der
linken Seite die Buttons fiir A — D angelegt. Darunter befindet sich der GO Button.
Daneben findet man die Riickmelder fiir Bereit, , Fehler, Lichtschranke Einfahrt
und Lichtschranke Ausfahrt. Sie reprasentieren die Rlickmeldekontakte, die tber die
zugeordneten Relais der Elektronik die digitale Masse auf die Eingange der
Rickmeldemodule schalten.

Reset erklart sich von selbst und setzt alle Einstellungen zurlick.
Die , LED” Referenz ist der RMK, welcher durch die Elektronik die Position des Lifts im
Referenzbereich zurlickgibt.

Zielebene

— — Unterhalb der Uberschrift Zielebene befinden sich die zwei LED-7-
| | | Segment Anzeigen, welche die voreingestellte Zielebene anzeigen.

_I I_I Die Zahl, die dort angezeigt wird, reprasentiert die Ebene, die als

— — nachstes angefahren wird.

Unterhalb der Uberschrift Zug Ebene sind nunmehr die Gleise 1 -12 angesiedelt.

Die Ziige werden aus dem Riickmeldebereich, RMK 284 mit der Anschlussnummer 9,

einfahren und Uber die Einfahrt Lichtschranke (rechts unten) Gber drei RMKs [Ebene 1 =

RMK 385, RMK 386 und Ziel RMK 387] erfasst.

Jede Ebene besitzt drei Riickmeldekontakte. Die Langen betragen dabei ca. 30 cm, 190
c¢m und nochmals 30 cm.
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Meter hinter der Ausfahrt des Lift erreicht wird. Somit hat der Zug, er kann nur maximal
240 cm lang sein, eher kirzer, den Lift mit ausreichend Sicherheitsabstand verlassen.

Symbaolauswahl (Sym_A)
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Das Erstellen der Ansicht
fur einen Lok Lift ist mit
der aktuellen Version von
Win-Digipet 2021
unkompliziert geworden.

Vordefinierte Templates
sind bereits in dieser
Version vorhanden und
kénnen mit einigen
Mausklicks so erganzt
werden, wie man es
benotigt.

Mit etwas Ubung lassen
sich hier jedwede
Lokliftkonfigurationen

erstellen, die notwendig sind, um den personlichen Lok Lift zu generieren. Entscheidend
ist, dass man die Gleisenden Rechts und Links mit den adressierbaren Elementen
abschlielt denn in den Fahrstrafen werden diese Adressen zum Verfahren des Lift in die
gewlinschte Position mit eingebunden. Wie das erfolgt, wird im Kapitel 9.9 gezeigt und

erklart.
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9.3 Adressierung
Da nicht alle Adresse in der

Stop-Schalter

Bezeichnung

Adressierung

Digitalsystern
Booster
Digitalformat
Adressierung uber

Adresse

Bemerkungen

%1 Schaltung | G Grundstellung | & Ubemvachung EC
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@I Steuerung eine reale
Steuerfunktion besitzen, kdnnen

[1.EsUECes 2

ET L) { einige von ihnen in WIN-DIGIPET

|Ke|ne Zuordnung oder direkte Ansteusrung

|Mntnrn\a ﬂ ﬂ

als virtuelle Magnetartikel
definiert werden.

|1 Adresse

o 4,

[~ Wirueller Magnetartikel
[ Manuelle Bedienung sperren

[ Alle Adressen anzeigen

tmnen @ Zentralen-Verkniipfung

-

Dazu setzt man in der
Magnetartikel-Erfassung im
Reiter Optionen den Haken bei
Virtueller Magnetartikel. Das hat
zur Folge, das WIN-DIGIPET beim

auslosen dieser Adresse diese
nicht in der Modellbahn-
Steuerung auslost.

Somit werden die Adressen nur
innerhalb von WIN-DIGIPET fir
den Stellwerkswarter zum
Auswerten und Schalten genutzt.

OK
| e |

A In der Modellbahnsteuerung

kénnen diese Adressen fir

andere Funktionen genutzt werden. Man sollte allerdings bedenken, dass hier Verwirrung
entstehen kann, wenn Adressen in WIN-DIGIPET virtuell und auf der Anlage aktiv genutzt

werden.

Positionswahl

Die ,,LEDs” besitzen in meinem Projekt die DCC
Adressen 620 — 631 und sind mit meiner
Modellbahnsteuerung verkniipft, da sie die
Ausgdnge des DCC-Next-Moduls fiir die LEDs im
Steuerpult schalten. So wird erreicht, dass die
Einschaltung der LED fiir die gewdhlte Ebene in
der WIN-DIGIPET Steuerung bis zum Steuerpult

gelangt und dort die physische LED zu leuchten beginnt.

Die Button 1 — 12 sowie der Start Button sind virtuelle Magnetartikel da sie nur innerhalb
von WIN-DIGIPET genutzt werden.
Hier wurde die Motorola Adresse 514 fiir den Start Button und 501 — 512 fiir die Ebenen
Button vergeben.

BCD Logik - SMCI33-USB

STOF

[eR=e N b
0eeo

Bereit %Reset

Lift fahrt Referenz
Fehler

Lichtschranke Einfahrt

Lichtschranke Ausfahrt

Die Button A — D sowie der GO Button bendtigen
wiederum DCC Adressen, die mit der
Modellbahnsteuerung verkniipft sind.

Der GO Button besitzt die DCC Adresse 500, was
beim Auslésen dazu fiihrt, dass der Ausgang des
DCC-Next-Moduls geschaltet wird, der ebenfalls
mit dieser Adresse programmiert wurden. Beim

Auslosen dieses Button schaltet man so den Start Eingang des SMCI33-USB Moduls und
setzt den Lift in Richtung Referenzpunkt in Bewegung, wenn kein Button A — D zuvor
ausgelost wurde. Die Button A — D besitzen die DCC Adressen 520 — 523. Der Reset
Button ist wiederum eine virtueller Magnetartikel.
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Die LEDs der 7-Segment Anzeige besitzen eine DCC

Zielebene Adresse, welche liber die Steuerung die
— — dazugehorigen Ausgange des DCC-Next-Modul ein
I I I I bzw. ausschaltet. Die Adresse DCC 600 beginnt bei
— — der linken 7-Segment Anzeige fiir ,a“ und reicht bis
I I I I 606 fiir das Segment ,,g“.
| |

Die zweite Anzeige beginnt bei DCC 610 und reicht
bis 616. Die Punkte sind zwar verdrahtet aber nicht
aktiv geschaltet. Sie werden nicht benétigt.

o — Im Streckenteil gibt es nur noch zwei

O|Lichtschranke Lichtschranke . . .

l Ausfahrt Einfahrt J Merker, die als virtuelle Magnetartikel
[bL eingerichtet sind.

Da sie nur im Stellwerkwarter den Start

verhindern, solange die Zlige ein- bzw.
ausfahren und auf der Anlage keine weitere Funktion ausldsen. Ich habe als Protokoll
Motorola festgelegt. Weitere Adressen werden fiir die Steuerung nicht benétigt.

9.4 Rickmeldung

Wie bereits beschrieben, werden vier weitere Riickmeldemodule bendtigt.

Die Berechnungen zu dieser Anzahl ergibt sich aus dem Projektplan des entsprechenden
Lok Lifts. Jeder muss fiir sich durchkalkulieren, wieviel RMKs er bendétigt. Es empfiehlt
sich aber, drei RMKs fir die Gleise der einzelnen Ebenen zu verwenden und zwar
unabhingig ob man, wie in diesem Projekt, nur ein Gleis/Ebene aufbaut oder auch drei
Gleise/Ebene erstellen mdchte.

Dazu kommen dann noch die RMKs fiir den Status des SMCI33-USB Moduls mit den drei
Ausgdngen sowie in diesem Projekt der RMK fiir den Referenzpunkt und die beiden RMKs
der Lichtschranken.

Die Riickmeldemodule wurden an das letzte Riickmeldemodul am Strang 3
angeschlossen. Das ist moglich, wenn man ein Riickmeldesystem mit drei Strangen
verwendet. Der pCON S88 Master oder das LDT HSI-88-USB sind hier zwei bekannte
Rickmeldeinterfaces, die mehr als einen Strang unterstiitzen. Das ist aber nicht zwingend
notwendig.

Man muss dazu sagen, die Ausgange des SMCI33-USB muss man nicht vollstandig
auswerten. Lok reicht eigentlich vollig aus, um in WIN-DIGIPET die Kontrolle
Uber die Auslosung der Start Funktion zu behalten.

Wer aber etwas mehr Sicherheit in die Steuerung bringen méchte, der wird, wie ich, den
Wunsch haben, die anderen Status ebenfalls auszuwerten. Und zwei weitere Riickmelder
sind ohnehin lbrig, wenn man 54 RMKs bendétigt aber 64 zur Verfligung stehen.

9.5 Status — Bereit
Dieser Riickmelder ist aktiv, wenn der Motor steht und auf neue Befehle wartet.
Er ist aber auch aktiv, wenn die Steuerung erkennt, dass der Referenzpunkt-Schalter

ausgelost hat. Gleichzeitig wird beim Erreichen der Riickmelder fir Lok Lift fahrt
leuchten, da der Lok Lift noch keine absolute Position erreicht hat.
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9.6

9.7

9.8

Somit kann man Uber das Auslésen der RMKs fiir Bereit AND den Zustand fir
Referenzpunkt erreicht auswerten.

Status — Lift Fahrt

Dieser Riickmelder ist aktiv, wenn der Motor den letzten Befehl bearbeitet.

Anders ausgedriickt, solange das SMCI33-USB noch nicht erkannt hat, dass die StellgroRRe
fiir das gewahlte absolute Profil noch nicht erreicht ist, wird der Ausgang fir Lift fahrt
aktiv sein.

Status — Fehler

Schaut man sich die Wahrheitstabelle fiir das SMCI33-USB fiir die Fehlermeldung an,
dann gibt es dort nur zwei Satze.

,Fehler® | ,Bereit“ | ,,Fahrend“ | Zustand

1 X X Motor kann nicht fahren.
Fehler muss zuerst behoben werden.
0 1 Motor bearbeitet letzten Befehl.
Motor steht und wartet auf neuen Befehl.
0 0 0 Fehler (Drehliberwachung) oder Endschalter
(Normalbetrieb).
1 1 Referenzpunkt (Null-Position) erreicht.

Motor kann nicht fahren. Fehler muss zuerst behoben werden. Das sagt zunachst nicht
viel aus. Es gibt nun zwei Mdoglichkeiten, zum einen hat das System bereits funktioniert
und dieser Status wird angezeigt, zum anderen hat es noch keinen sicheren
Betriebszustand gegeben.

Im ersten Fall ist die Fehlerdiagnose nicht ganz so schwer.
e Das Verbindungskabel zwischen Steuerung und Motor muss liberprift werden.
e Die Spannungsversorgung muss kontrolliert werden.
e Der Motor selbst kann einen Wicklungsschaden haben.

Im zweiten Fall kann auch ein Fehler beim Aufbau dazu kommen.
e Die Verbindung zwischen dem Motor und dem SMCI33 ist fehlerhaft.
e Die Spannungsversorgung wurde nicht korrekt aufgebaut.
e Die Briicken zwischen den Spulen wurden bei Reihenschaltung vergessen.
e Der Motor kann einen Spulenschaden aufweisen.

Letzteres ist bei einem neuen Motor eher unwahrscheinlich aber eben nicht unméglich.

Status — Referenz

Der Betriebsstatus Referenzpunkt (Null-Position) erreicht, wird durch die beiden
Ausgénge fir Bereit AND signalisiert. Dabei fahrt der Lift den Referenzpunkt
an bis der Referenzschalter den Punkt als erreicht meldet. Der Lift fahrt aber soweit
wieder nach oben, bis der Schalter gedffnet hat. Das bedeutet, er bleibt in dem
Referenzpunkt nicht stehen, sondern etwas oberhalb. Damit ist der Referenzschalter nur
sehr kurz aktiv. Um trotzdem den Referenzpunkt auswerten zu kénnen, wurde ein
weiterer Schalter etwas unterhalb des Referenzschalter positioniert, der Ausgelost bleibt,
bis der Lok Lift die Ebene 1 anfdhrt. Dieser Zusatzschalter 16st den Riickmelder fir
Referenz aus. So lasst sich der Wunsch erfullen, das WIN-DIGIPET den Lift nach dem
Erreichen des Referenzpunkts die Ebene 1 ansteuert.
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9.9 FahrstraRen

9.9.1 Einfahrt

Insgesamt werden fur den Lok Lift in der Variante mit 12 Ebenen 25 FahrstralRen
bendtigt, wenn man die FahrstralRen fiir die Zubringer nicht mitrechnet.

12 FahrstraRen bilden die Einfahrt und 12 FahrstraRen die Ausfahrt ab.

Eine FahrstraRe stellt eine Durchfahrt dar und ist ausschlie8lich mit den Riickmeldern der
Ebene 1 realisiert worden. Es war der Wunsch, die librigen 11 Ebenen nicht mit
Durchgangsfahrstralien abzubilden.

P FahrstraBen-Editor

EahrstraBen  Optionen
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Anhand der Ebene 1 soll, beispielhaft, der Aufbau der FahrstraBen gezeigt werden.
Die Ubrigen 11 Einfahrt-FahrstraBen arbeiten nach einem identischen Prinzip.
/ 0

E

2 sw e 336 o So s5 C
[ -

o
= ]

)
=
£ 386 £ 385 e au 3a e
- -

ki

)
=
’ Fua “33 2 m s So 33 St
- -

4

4

3ol
),
43 @ 0 [550 @ |83 353 88 3 e 35 [-.]
S O TR b2

4

4

20 W42

mLichtschranke Lichtschranke m

Ausfahrt Einfahrt

DIEIS|

Der Fahrzeug-Anzeiger fir die Einfahrt wird durch den RMK 285 reprasentiert.

Die Adresse 751/752 stellt die Adresse der Ebene 1 in der FahrstralRe dar. Wird die
FahrstralRe ausgelost, wird mittels Stellwerkwarter der Button fiir die Ebene 1 betatigt und
somit der Lok Lift in die Ebene 1 gefahren.
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Der RMK 369 verhindert im Profil, dass der Zug sofort startet. Solange der Lift nicht die
Ebene 1 erreicht hat, der Endschalter fir die Ebene 1 setzt den RMK 369, darf die
FahrstralRe fiir die Ebene 1 nicht ausgeldst werden. In Kombination mit dem Profil fiir die
FS der Ebene 1 wird der Zug nach dem Erreichen der richtigen Ebene gestartet (Dazu im
folgenden Kapitel mehr).

Die Rickmeldekontakte 385, 386 sowie 387 bilden die Fahrstrecke der Ebene 1 ab.

Das bedeutet, dass der RMK 387 der Zielkontakt der FahrstraRe ist und sie beim Erreichen
auflost. Es ist hier aufgrund der Lange der Gleisabschnitte nicht moglich zwei Ziige in einer
Ebene abzustellen da der Start und Endkontakt jeweils nur 200mm lang sind.

Der RMK 386 dient zur Reduzierung der Geschwindigkeit und zur Vorbereitung des Anhalte
Vorgangs.

Damit ware die FahrstraRe fur die Einfahrt bereits beschrieben.

9.9.2 Ausfahrt
Fir die Ausfahrt muss selbstverstandlich die Ebene 1 bzw. die entsprechende Ebene an

den Ausfahrtgleisen anliegen. Somit muss auch bei der Ausfahrt eine Adresse zum
Anfahren der entsprechenden Ebene vorhanden sein.
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Die Adresse 752 fahrt den Lok Lift genau wie die Adresse 751 in die Ebene 1.
Erst dann wird die Fahrstralle aufgrund des Profils fir die Ausfahrt der
Ebene 1 durchgefiihrt.

Hat der Lok Lift den Endschalter fiir die Ebene 1 erreicht, wird der RMK 369 ausgeldst und
die FahrstraRe gestartet. Freigegeben wird sie durch einen RMK 286, der das Ende der
Ausfahrt aus dem Lok Lift markiert. Dieser RMK 286 setzt auch den
Lichtschranken-Merker zuriick, was das Anfahren andere Ebenen des Lok Lifts ermdglicht.

Der RMK 286 gibt die FahrstraRe fir die Ausfahrt frei. Allerdings ist dieser RMK hier im

Bild nicht zu sehen. Hier sollte ein RMK verwendet werden, der mindestens 3 Meter
hinter der Ausfahrt liegt.
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9.10 FahrstraBen Sequenzen

P& FahrstraBen-Sequenz-Editor

Datei Optionen
BN G XD 2 M4 ¥ 32 | 100Signal 147 Gleis 1 Nord=Lok Lift Ha
FSSAD: [ 43| FSS-Tes: [ST47RTNLLET (Einfart 01) Start [0111 | Ziet[0387 | {5 B Fs

Beschreibung[Signal 147 Gleis 1 Nord>Lok Lift Ebene 1 &F ¥ Mehiach [~ Nicht wenden #| | ~|

AUSWEICH-WEGE

ER
(o0

02 |LL-HaltLLE1

02 03 04 05 il

I

03

04

17

18

19

e

|4] 4| Datensatz: 43 - S147GTNLLET [Einfahet O1) B |

9.10.1 Einfahrt

"t
art

5

eschumburg [Sgna 147 G | o Lok Ll Ebare 1 A4F

[—!—W'ﬁ@oa—ql

&

Datei Ggtionen

BaFdd X D i B X2 J 100 e 147 s o ool Lin Ha
50 [T | FssTu FGIOLLE Eraai | swfom | el & 0] [ s

5 Metdoch [ Nehiwerden | 9] | w|

\

AUSWEICH WEGE
[0 0 o5 Tot = I3
02 LLHabLLET =
g
a
| i
W[4 ooz 3 STATGIALED Eriata 1) ¥ 9] "
=4

R R |

@ BlLichtschranke Lichtschranke [ @D

Ausfahrt Einfahrt

SlEIE

9.10.2 Ausfahrt

Um die Einfahrt in den Lok Lift flr eine
Fahrtenautomatik vorzubereiten, sind
fir alle 12 Einfahrten FahrstralRen-
Sequenzen erstellt worden, die von
einem definierten Fahrzeug-Anzeiger
eine FS zum Haltepunkt vor dem Lok
Lift fihren. Die zweite FS lasst den Zug
dann in die jeweilige Ebene im Lok Lift
fahren.

i G e ——00—5) |

Detei Qptionen
BT X O W L §) s o e

#5510 [ 43 | PSS Tot TATTOLLE Rt 01] | St (0111 | 2eif0387 i 0| [ | Fs
Suschvstung Sl 197 G N Lo LN Eoarm 137  Meisch [ Nichiwenden | 9] | v]

AUSWEICH WEBE
03 Tou 16 I3

m [nz
o e
i

o

0
o
3
(3
o7
(o]
]
il

| =i
(W[4 o &1 ST E i 3 W] o
=
< prelero () §] :mea
@[@lLichtschranke Lichtschranke [@@
Ausfahrt Einfahrt
S0

\

Fir die Ausfahrt ist dieses Vorgehen nicht notwendig, da die Ausfahrt FS am nachsten
Fahrzeug-Anzeiger vor dem Bahnhof endet und dann der Zug wieder in die Ablaufe auf
der Gesamt-Anlage Gibernommen wird.

9.11 Profile

Damit der Zug nicht in den Lok Lift einféhrt, bevor die vorgewahlte Ebene ihre korrekte
Position erreicht hat, miissen Profile sowohl fir die Einfahrt als auch fiir die Ausfahrt
erstellt werden. Wahrend es bei der Einfahrt um das Verfahren der gewahlten Ebene zum
Einfahrt Fahrzeug-Anzeiger geht, muss bei der Ausfahrt gewartet werden, bis der Lok Lift
die gewiinschte Ebene zum Ausfahrt Punkt bewegt hat.

Die Zugbewegung wird in beiden Fallen davon abhadngig gemacht, dass der Lift nicht
fahrt, die Steuerung Bereit meldet und kein Fehler aufgetreten ist. Zusatzlich wird in allen
Profilen eine Zeitverzogerung von 4 Sekunden eingebaut. Das wirkt etwas realistischer in
Bezug auf das Abfahren des Zuges.
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Einfahrt
Kaakizrernase besrbsiien Die Profile sind alle nach
e % [ den gleichen Kriterien
AL el = aufgebaut.

Magnetarkel 265

558 Wbl 0826 ST=1

Der Endschalter fiir die entsprechende Ebene muss ausgeldst sein, in diesem Fall der
RMK 369. Der Lok Lift darf nicht mehr fahren und es darf kein Fehler in der Steuerung
vorliegen. Somit miissen die RMK fiir Bereit (425) besetzt und fir Lift Fahrend (426) und
Fehler (427) frei sein. Das wird in den ersten drei Zeilen des Profils festgelegt. Solange der
Lok Lift noch fahrt, wiirde das Auslosen des RMK 369 fiir die Ebene 1 nur bedeuten, dass
der Lift an diesem Kontakt nicht anhalt. Erst die Kombination aus RMK 369 besetzt AND
RMK 425 besetzt AND 426 frei AND 427

— b frei bedeutet, dass der Lift in der Ebene 1
El—‘ E03002 jeted ] 5-!3
B angehalten hat.
O,
o S SR S |
e i) Ist das der Fall, steht der Zug noch 4
‘ | S | SE— .
= Sekunden auf dem Fahrten-Anzeiger,
bevor er sich mit 60 Km/h in Bewegung
setzt.
L e o b Wird der Kontakt 386 erreicht, wird die
\ / Geschwindigkeit auf 40 Km/h reduziert.

Nach 120cm wird die Geschwindigkeit
nochmals halbiert.
Das dient dazu, den Bremsweg im Zielkontakt zu verkirzen.

Beim Erreichen des Zielkontakts 387 wird nach 10cm der Stopp-Befehl ausgeldst.
Das fuihrt bei den meisten Loks bei einer Geschwindigkeit von 20 Km/h zu einem sanften
Anhalten. Abruptes stehenbleiben wurde bei keiner Lok beobachtet.

Ausfahrt

Im Profil der Ausfahrt ist

Kontaktereignisse bearbeiten

D&~ % @ X 2o mT
’ ot [0 O ebenfalls der RMK 369 '
: - P8 CE oomees maRgebend denn um die
Okm/h Verz. +00 = mm| o | stor|[E
Eiwe m lem] - | sl FahrstraRe zur Ausfahrt
EI4ZC'KB 20.0cm B0 km/h Yerz +00 :gi ..
[Bolozzs  znocn  nkoynvers-t0 b aus der Ebene 1 auslésen
04z4B 00.0s 426
e 1 Sover 17 E zu kdnnen, muss der
et =] ) Ebenen-Schalter 1
P [l ™ B geschlossen sein.
FZ-DB Verzigenung +-
""" = B|
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Ist die Ebene 1 in Position zur Ausfahrt

=
J o T e O e L L angekommen, wartet der Zug noch 4
; (o et i 05=2 | - Sekunden, bevor er mit 30 Km/h
T — = Ta—t) beschleunigt wird.
0,
e = —03—1) Beim Erreichen des RMK 423 wird die
(_._,T,_E_,—,iu Geschwindigkeit auf 50 km/h erhéht.
= Nach 20cm Strecke kommen 10 Km/h
| — ni=ty und nach weitere 20cm nochmals 20
@ Blichtschranke Lichtschrarke IO Km/h dazu, sodass der Zug nun mit 80
L N g T J Km/h aus dem Lok Lift ausfahrt.

Beim Erreichen des Kontakts 424 wird die
Bremsung gemaR den Werten des intelligenten Fahrten Anzeigers vorgenommen, sodass
der Zug 10cm vor der Weiche zu stehen kommt und dieser RMK 286 den Merker fiir die
Ausfahrt-Lichtschranke zuriicksetzt.

Die hier gesetzten Werte funktionieren mit dem Lok Lift, welcher in diesem Projekt
entstanden ist. Man muss aber sagen, dass es mit dem Konfigurieren der Werte nicht
ganz trivial war. Es waren sehr viele Fahrversuche nétig um mit diesen Werten einen
guten Ablauf zu erreichen.

Teilweise wurden die Bremsdaten der Decoder nochmals an dieses Projekt angepasst.
Lokomotiven mit langen Anhalte Zeiten blieben immer wieder zu spat stehen oder
durchfuhren den Lok Lift um mehrere 10cm.

Ich habe mich dann dafiir entschieden, die Bremszeiten auf einheitliches MaR
einzustellen und den Bremsvorgang in den Profilen einzustellen.
Das hat ein gutes Bild beim Bremsen und Anhalten ergeben.

9.12 Stellwerkswarter
Zundchst gibt es hier eine Tabelle zu den verwendeten RMKs sowie Adressen und ihren
Funktionen.
Name Wert Funktion Bemerkung
RMK 425 Bereit LED Grun
RMK 426 Lift Fahrend LED Gelb
RMK 427 Fehler LED Rot
RMK 428 Referenz LED Griin | Referenzpunkt ist erreicht
RMK 429 Lichtschranke aktiv LED ROT | Einfahrt
RMK 430 Lichtschranke aktiv LED ROT | Ausfahrt
RMK 369 - 380 Positionsmeldung Ebenen E01 —E12
Adresse 520-523 BCD Codierung A — D BCD Code Ansteuerung DCC-Next
Adresse 500 GO Ansteuerung DCC-Next fir Start
Adresse 501-512 Positionsanwahl Ansteuerung DCC-Next flr Position
Adresse 620 - 631 LED Ebenen1-12 Ansteuerung DCC-Next Ebenen LEDs
Adresse 600 - 616 7-Segment AnzeigenAnsteuerung DCC-Next 7-Segment LEDs

Mit diesen Daten lassen sich die STWs besser verstehen.
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Die gesamte Steuerlogik fiir die Softwaresteuerung wurde mit dem Stellwerkwarter
erstellt, da sich dieses Werkzeug perfekt dafiir eignet. Mit der Version 2021 lassen sich im
Stellwerkwarter ganze Ordner de-/aktivieren. Das war sehr niitzlich um in den Testldufen
Simulationen durchfiihren zu kénnen.

P Stellwerkswarter

Datei Optionen
Oald 9~ G488 4= 3| STWID 374 - Referenzpunkt ereicht

B Stellwerkswarer Bedingungen ‘Wenn Bedingungen zutreffen (Einschalten)

F1-_A Steuerlogik - Lokift & und [ BCD Logik- A Adresse; DCC 0520 S5T-2
5L Feferenz - B Lokl Fesst Adresse: MM 0362 5T-1 BCD Logik - B Adresse: DCC 0521 5T=1
i Peferenzpunkt emeicht £~ B Und-BEREIT - LIFT FAEHRT - REFRENZ BCD Logik - C Adresse: DCC 0522 8T=1
* ) Referenzpunkt eneicht- Start - AMK 425 besetzt BCD Logik - D Adresse: DCC 0523 ST-1
Lo Reset B8 AMK 42 besetzt @ Position 1-LED Adresse: DOC 0620 ST=2
© FisetAuslbsen = RK 428 besetzt

) Position 2- LED Adresse: DCC 0621 ST=1
) Posiion 3-LED Adresse: DCC 0622 ST=1

) Position 4-LED Adresse: DCC 0623 ST=1
- ResstLED -BCD Logk ) Position & - LED Adresse; DOC 0624 5T=1
=% Ehenen-Logik

5 L# Ebene 1 %) Position 6-LED Adresss: DCC 0625 ST=1
i Ene

O Resst Taster
- Reset 7-Segment > 1

1e) ) Position 7-LED Adresse: DCC 0626 ST=1
5] Jaslerﬁ?i:e ! t ) Pasition 8-LED Adresse: DCC 0627 ST=1
5] Sfar:‘v:ach \/Ef\jﬁhn %) Position 9-LED Adresse: DCC 0628 5T=1
%) Position 10 - LED Adresse: DCC 0623 S5T=1
) Taste 1 Reset e N
-7 Ebene ? "} Posiion 11 - LED Adresse: DCC 0630 5T=1
r - -
-4 Taster Ekene 2 ") Position 12 - LED Adresse: DCC 0631 5T=1

- vorwahl 2 Feset
1 Start nach Vorwahl 2
1 Taste 2 Reset

(@ Ebene 3

) TasterEbene 3

B vorwahl 3 Reset

-4 Start nach Yarwahl 3 Einschalt-verzigerung (sec) mnu
-4 Taste 3 Reset

- Ebene 4 Wenn Bedingungen nicht zutreffen (Ausschalten)
) TasterEhene 4

O vorwah! 4 Reset

O Start nach Yonwahl 4

0 Taste 4 Reset

A Ebene 5 |
) TasterEhene &

~4D) Vorwahl 5 Resst Und hier Aktionen. die ausgefiihrt werden.
-5 Start nach Varwah! § wann die Bedingung nicht mehr zutrifft! Ziehen
) Taste & Peset Sie .. einen M kel aus dem Gleisbild
28Ebenat hier hineinl

) TasterEbene &

0 Vorwahl 6 Reset
O Start nach Vorwahl &
) Taste 6 Reset
-’75 Ebene 7
-4 Taster Ekene 7
43 Vomwahl 7 Feset
© Start nach Vorwahl 7
O Taste 7 Reset
@ Ebene B

) TasterEbene &

B vorwahl B Reset
-4 Stan nach Yarwah! 8

4 Taste 8 Reset Augschaltverzd . l .
gerung (sec):
~_A Ehened nu

A Ehene 10 Kammentar
(8 Ehene 11 |
CA Ebene 12
8 Start
) Stan Taster

-4 Vorwahl Start Reset
-8 BCD -Verzigeres Ausschalten
=8 Lichtschranken
-8 Positionsvorwahl 7-Segment Anzeige

Ausfiihrung (nur bei)

‘(D Irnrner j

[DTet  ~|[enhar — ~]| ﬂ

Die Ordner sind entsprechend ihrer Aufgabe benannt.

e Referenz Referenzpunkt und Anfahren Ebene 1
e Reset Definiert auf O setzen
e Ebenen-Logik
Positionsvorwahl Jeweils ein Unterordner fiir je eine Ebene und Start

e 7-Segment Anzeige Die Umsetzung des BCD Codes in 2 Digits
e BCD —Verzogertes

Ausschalten Zeitversetzter Reset der BCD Buttons
e Lichtschranken Die Logik zur Lichtschrankensperrung und Entsperrung
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9.12.1 Stellwerkswarter — Referenz

tellwerkswarter X

Datei Optionen

B Stelwerkswarter
@
8 Referenz
6 Re:

O Reset Taster

O PReset 7-5egment-> 0

© Reset LED - BCD Logik

{# Ebenen-Logik

L Ebene
1 TasterEbene 1
1) vorwahl 1 Reset
-0 Startnach Varwahl 1
D) Taste 1 Reset

{2 Ebene 2
1+ Taster Ebene 2
) Vorwahl 2 Reset
£+ Startnach Vomwahl 2

O Taste 2 Rezet

(@ Ebene 3
) TasterEbenz 3
-0 vorwahi 3 Reset
) Startnach Vanwahl 3
1) Taste 3Reset

(% Ebene 4
i) Taster Ebene 4

tellwerkswirte

Datei Optionen

B Stelbwerkswarter
BB
- Refersnz

{26 Peset

0 ResetAuslisen
O Reset Taster

nent-> 0
0 Reset LED- BCD Logik
{2 Ebenen-Logik
{5 Ebene 1

) TasterEbene 1

6 vorwahl 1 Resst

© Startnach Vorwahl 1

) Taste 1 Reset
{5 Ebene 2

) TasterEbene 2

) Vorwahl 2 Resst

© Startnach Vorwahl 2

) Taste 2 Rezet
£ Ebene 3

) TasterEbene 3

) Vorwahl 3 Resst

© Startnach Vorwahl 3

) Taste 3 Rezet
£ Ebene 4

) TesterEbene 4

Datei Optionen

4 Stellwerkswarter
=8 ]
Lo Referenz
{# Reset
O Resst Auslisen
) Reset Taster
0 Reset -Segment-> 0
$5] Reset LED - BCD Logik
{# Ebenen-Logik
{225 Ebene 1
- TasterEbene 1
) Vorwah! 1 Reset
© Startnach Vorwahl 1
- Taste 1 Reset
{2 Ebene 2
 TasterEbene 2
) Vorwah! 2 Feset
© Startnach Vomwahl 2
-0 Taste 2 Reset
1 Ebene 3
© TasterEbene 3
- Vorwah! 3 Reset
) Startnach Vorwah! 3
) Taste 3 Reset
L Ebene 4
) TasterEbens 4

Stellwerkswarter

Datei Optionen

Aiald 9~ & 89 @ F STWID 386 - Reset Ausidsen

Wenn Bedi autreffen Einschatten).

Und
= RMK A28 besetet

Dl v~ & 68| e 3 STW-D 208 - Reset 7-Segment -> 0

Loklift Fieset Adresse: M 0382 5T=2

EinschaltVerztigerung (sec)

WennB autretfen (Einschalten)

Und
Loklift Fieset Adresse: M 0382 ST=2

Qi 9~ S 8 EE e 3 | STWD 195 - Reset LED - BCD Logik

== 7-Segment1-A Adresse: DCC 0600 5T=2
7-Segment1-B Adresse: DCC 0601 5T=2
7-Segment-1-C Adresse: DCC 0602 ST=2
7-Segment-1-D Adresse: DCC 0603 ST=2
7-Segment1-E Adresse: DCC 0604 5T=2
7-Segment-1-F Adresse: DCC 0605 5T=2
7-Segment-1-G Adresse: DCC 0606 ST=1
7-Segment-2-A Adresse: DCC 0610 ST=2
7-Segment-2-B Adresse: DCC 0611 5T=2
7-Segment-2-C Adresse: DCC 0612 ST=2
7-Segment-2-D Adresee: DCC 0613 5T=2
7-Segment-2-E Adresse: DCC 0614 5T=2
7-Segment-2-F Adresse: DCC 0615 5T=2
7-Segment-2-G Adresse: DCC 0616 5T=1

Einschalt\erzagenng (sec):

Wenn B autretfen (Einschalten)

Bt Stelwerkswrter
Bl
L8 Referenz
7 Resst
O Reset Ausliisen
--ORY o
O Reset 7-Segment-> 1
0 Reset LED-BCD Logik
L% Ebenen-Logik
i Ebene 1
) Taster Ebene 1
) Vorwahl 1 Reset
) Start nach Vorwshl 1
O Taste 1 Resat
{6 Ebene 2
) Taster Ebene 2
O Vorwahl 2 Reset
) Start nach Vorwahl 2
-0 Taste 2 Reset
{5 Ebene 3
) Taster Ebene 3
) vorwahl 3 Reset
 Start nach Vorwahl 3
) Taste 3 Reset
{6 Ebene 4
) TasterEbene 4

Aufbau und digitale Steuerung eines Lok Lift Workshop

Und
Loklitt Reset Adresse: MM 0362 ST=2

Qo v & B e ] STWID 236 - Reset Taster

BCD Logik - A Adresse: DCC 0520 5T=1
BCD Logik-B Adresse: DCC 0621 ST=1
Bl BCD Logik-C Adresse: DCC 0522 ST=1
BCD Logik-D Adresse: DCC 0523 ST=1
5 Position 1 -LED Adresse: DCCIB20 ST=1
9 Position 2-LED Adresse: DCC 0621 8T=1
) Position 3-LED Adresse; DCC 0622 §T-1
£ Position 4-LED Adresse: DCCOE23 ST=1
) Position 5-LED Adresse: DCCI624 ST=1
9 Position 6-LED Adresse: DCC 0625 5T=1
9 Position 7-LED Adresse: DCC 0626 ST-1
) Position 8- LED Adresse: DCCOE27 ST=1
) Position 9-LED Adresse: DCCOE28 ST=1
5 Position 10-LED Adresse: DCC 629 ST=1
9 Position 11-LED Adresse: DCC 0630 5
9 Position 12-LED Adresse: DCC 0631 ST-1

EinschaltVerziigenng (sec)

Wern B wutrsffen Einschalen)

Und
Laklitt Reset Adresse: MM 0362 5T=2

[ LoKift Reset Adresse: MM 0382 ST=1

Autor: Torsten Ensslen

EinschaltVerzigerung (sec).

Wird der
Referenzpunkt
erreicht, soll die
gesamte Logik
gezielt
zurilickgesetzt
werden.

Als erstes wird mit
0,5 Sek.
Verzégerung der
Reset Button auf
Rot gesetzt.

Durch diesen
Vorgang werden
die 7-Segment
Anzeigen auf den
Stand 0 O gestellt.

Die BCD Logik

A — D wird auf Rot
gestellt und die
Aktive LED der 12
Ebenen
ausgeschaltet.

AbschlieRend
wird der Reset-
Button mit 0,5
Sek. Verzogerung
wieder auf Griin
gestellt und der
Reset Vorgang ist
abgeschlossen.
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9.12.2

Wurde ein Reset beim Erreichen der Referenz Position abgeschlossen, wird danach die

Logik aktiv, welche die Position 1 ansteuert.

Stellwerkswarter — Ebene 1 nach Referenz

Diese Funktion war eine festgelegte Funktion, die den Sinn hat, eine definierte Ebene
nach dem Einschalten des Lok Lifts zu erreichen.

Um diese Funktion zu realisieren wurden zwei Dinge durchgefihrt.

Das Auslosen der Ebene 1 auf regularem Weg ist durch den Riickmelder Referenz
gesperrt. Fir das Anfahren der Ebene 1 nach Referenz wurden zwei eigenstdandige STWs
erstellt, welche ausschlieBlich diese Funktion haben und gegen das Ausldsen beim
reguldaren Anfahren der Ebene 1 verriegelt sind. Entweder wird der eine oder der andere
Funktionsstrang abgearbeitet.

P Stellwerkswarter

Datei Optionen
Niad| 9>

08 Stellwerkswarter
= Steuerlogik - Lokiit
Lo Referen:
O Referenzpunkt erreicht
O Referenzpunkt erreicht - Start
{2 Reset
- Reset Auslisen
) Reset Taster
O Resst 7-Segment-> 0
 Reset LED-BCD Logik
L EbenenLogik
{# Ebene 1
O Taster Ebene 1
O vorwshl 1 Reset
O Startnach Vorwahl 1
O Taste 1 Reset
2% Ebene 2
1 Taster Ebene 2
0 Vorwshl 2 Reset
O Startnach Vonwahl 2
) Tacte 2 Resst
@ Ebene 3
) Taster Ebene 3
O Vorwshl 3 Resat

B Stellwerkswarter

Datei Optionen
DadE 9

08 Stellwerkswarter
-~ Steuerlogik - Loklift
-6 Referenz

0 vorwshl 1 Reset
O Startnach Vorwahl 1
O Taste 1 Reset
% Ebene 2

- Taster Ebene 2
0 Vorwshl 2 Reset
O Startnach Vorwahl 2
) Taste 2 Reset

- # Ebene 3
O Taster Ebene 3
O Vorwahl 3 Resat
) Startnach Vorwahl 3
O Taste 3 Reset

& 9% 4= P STWID 374 - Referenzpunkt erreicht

@& und
- [@ Loklift Feset Adresse: b 0382 5T=1
- @& Und-BEREIT-LIFT FAEHRT - REFRENZ

== RMKC 425 besetet
== FMIC426 besetet
== FihK 428 besetzt

S M SE 4= P STWID 378 - Referenzpunkt erreicht - Start

Bedingungen

Wenn Bedingungen zutreffen (Einschaten)

[© BCD Logik-A Adresse: DCC 0520 5T-2
BCD Logik-B Adresse: DCC 0521 5T=1
B0 BCD Logik-CAdresse: DOC 0522 5T=1
@0 BCD Logik- D Adresse: DCC 0523 ST=1
@ Position 1 - LED Adresse: DCC 0620 ST=2
&) Position 2- LED Adresse: DCC 0621 ST=1
% Pasition 3- LED Adresse: DCCOB22 ST=1
) Pasition 4- LED Adresse: DCCOB23 ST=1
) Position 5- LED Adresse: DOC 0624 5T=1
) Position 6- LED Adresse: DOC 0625 ST=1
) Position 7- LED Adresse: DOC 0626 ST=1
) Position 8- LED Adresse: DCC 0627 ST=1
) Position 9- LED Adresse: DCC 0628 5T=1
) Position 10- LED Adresse: DCCOB29 ST=1
&) Position 11 - LED Adresse: DCCOB30 ST=1
) Pasition 12- LED Adresse: DCC0B31 ST=1

‘Wenn zutrefen

[0 Lokift FesetAdresse: MM 0382 ST=1

-~ @ BCD Logik - A Adresse: DCC 0520 5T=2
BCD Logik- B Adresse: DCC 0521 ST=1
BCD Logik - C Adresse: DCC 0522 5T=1
BCD Logik- D Adresse: DCC 0523 ST=1

StartAdresse: DCC 0500 5T=2

EinschaltVerziigenung (sec)

Schaut man sich
die beiden STWs
fur die Funktion
Ebene 1 nach
Referenz an,
dann wird im
ersten STW
ausgewertet, dass
der Referenz-
Punkt erreicht
wurde. Die

g StV Enschaltverzogenng (see) | 25 [{])] Riickmelder
Bereit,

und Referenz sind
aktiv und der
Reset Button ist

O Referenzpunkt erreicht B @& Und-Lichtschranken frei
L Refersnzpunkt sreicht - Stant [@ Spenung - <Stop> durch LS-Ausfahtt Adress: aus.
& Reset = RMK 429 frei
- Peset Auslisen [ Sperung - <Stop> durch LS-Einfahnt Adresse
O Reset Taster = RMK 430 frei
O Resat 7-Segrent-> 0 = & Und -Bereit AND Lift Fahrt AND Referenz
= RAMK 426 besetzt . .
Reset LED-BCD Logik:
e = R 428 besetn Mit einer
= RMK 428 besetzt
{8 Ebene 1 . .
) TasterEbene 1 £ & Und-A=1-B-D=0 ZEItVerZOgerung

von 2,5 Sekunden
wird A gesetzt
und die LED fir
Ebene 1 gesetzt.

Danach kann im zweiten STW ausgewertet werden, ob die Lichtschranken aktiv sind.

Die Riickmelder aus dem ersten STW und die Abfrage, ob A gesetzt und B, C und D nicht
gesetzt sind, 16st dann mit einer Sekunde Verzogerung den Start fiir die Funktion Ebene 1
nach Referenz aus.

Das Timing in dieser Funktion ist relevant.

Dabei muss man bedenken, das WIN-DIGIPET die Funktionen im STW auslésen muss und
zwar sicher. Zeiten kleiner 0,5 Sekunden kénnten unter Umstanden dazu fiihren, dass
Folgefunktionen nicht ausgelost werden.

Dann miissen die Informationen an die Steuerung Gbermittelt werden und abschlieBend
muss das DCC-Next-Modul auslésen und das SMCI33-USB Modul die Flankentriggerung
erkennen. Das ist eine Zeitkette!

Sollte es hier zu Fehlfunktionen kommen, kann man die Steuerzeit in den beiden STWs
gef. um 0,5 Sekunden verlangern. Hier muss man etwas experimentieren.
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9.12.3 Stellwerkswarter — LOGIK Ebene 1 —-12

tellwerkswarter

Datei Optionen
DiaE| 9

“ & M e P STWID 189 - Taster Evene 1

B Steliwerkswarter
=8|
Lo Referenz
A Reset
L& Ebenen-Logik
@ Ebene 1
© TasterEbene 1
O Vorwahl 1 Reset
© Startnach Vorwah! 1
O Taste 1 Reset
{7 Ebene 2
 Taster Enene 2
O Vorahl 2 Reset
) Startnach Vorwah! 2
O Taste 2 Reset
7 Ebene 3
) Taster Ebene 3
O Vorwahl 3 Reset
O Startnach Vorwshl 3
) Taste 3 Reset
# Ebened
© TasterEbene 4
O Vorwahl 4 Reset
© Startnach Vorwahi 4
O Taste 4 Reset
{7 Ebene 5
 Taster Enene §
O Vonwahl 5 Reset
© Startnach Vorwah! 5
) Taste 5 Reset
(7 Ebene b
) Taster Ebene §
O Vorwahl 6 Reset
O Startnach Vorwshl 6
) Taste § Reset
7 Ebene 7
O TasterEbene 7
O Vorwahl 7 Reset
O Startnach Vorwah! 7
 Toste 7 Reset
{# Ebened
© Taster Ebene §
O Vonwahl 8 Reset
O Startnach Vorwah! 8
O Taste § Reset
(A Ebened
@ Ebene 10
A Ebene 11
LA Ebene12
LA Start

O StantTaster

O Vorwahl Start Reset

2 Lichtschranken

© BCD-Ebene 1

@ BCD - Verziigertes Ausschalten

[DTex  wllenhan =]

) Lichtschranke Einfahrt - Merker setzen
 Lichtschranke Ausfahn-Merker setzen
© Lichtschranke Einfahrt- Merker Reset
) Lichtschranke Ausfahrt- Merker Peset
{n Posttionsvarwshl 7-Segment Anzeige

LY

Bedingungen
@

nwahl Ebene 1 Adresse: MM 0501 5
- B Und-LitBersit

= R 426 frei

- RMK 427 frei

=AM 428 frei

Wenn Bedingungen zutreffen (Einschalten)

[ Anwahl Ebene 1 Adresse: Mhi 0501 ST=1
[E@ BCD Logik - AAdresse: DCC 0520 5T-2
BCD Logik - B Adresse: DCC 0521
BCD Logik - CAdresse: DCC 0522 5T=1

BCD Logik - D Adresse: DCC 0523 ST=1

@ Position 1 - LED Adresse: DCC 0620 ST=2
) Position 2 - LED Adresse: DCC 0621 ST=1
1) Position 3- LED Adresss: DCC 0622 ST=1
) Position 4- LED Adresse: DOG 0623 ST=1
1) Position & - LED Adresse: DCC 0624 ST=1
) Position 6 - LED Adresse: DOG 0625 ST=1
1) Position 7 - LED Adresse: DCC 082 ST=1
) Position § - LED Adresse: DCC 0627 ST=1
) Position 8- LED Adresse: DCC 0628 5T=1
) Position 10 - LED Adresse: DCC 0624 8T=1
) Position 11 - LED Adresse: DCC 0630 ST=1
) Position 12 - LED Adresse: DCC 0631 ST=1

Einschalt/erzigerung (sec)

Wenn Bedingungen nicht 2utreffen (Ausschalten)

Und hier Aktionen, die ausgefiihrt werden,
wenn die Bedingung nicht mehr zutrifftl Ziehen
Sie 2.B. einen Magnetartikel aus dem Gleisbild

hier hinein!

Ausfilhrung (nur bei)

[® Immer

ces [ oo [

Kommentar

tellwerkswe

Datei Optionen

[ Stelwerkswarer
ER=Y
L@ Referenz

A Reset

{75 Ebenen-Logik

{# Ebene 1

) Taster Ebene 1
O Vorwahl 1 Reset
O Statnach Vawahl 1
) Taste 1 Reset

{5 Ebene 2

) Taster Ebene 2

0 Vorahl 2 Reset

O Statnach Vorahl 2

) Tasta2 Rasat

£ Ebene 3

D) Taster Ebene 3
O vorwshl 3 Reset
O Statnach Varahl 3

) Taste 3 Reset

{#5 Ebene 4

O Taster Ehene 4

0 Vomahl 4Reset

O Statnach Vorwahl 4

) Taste 4 Resat

{# Ebene 5

Do 9> Qg M e 3f] | STW-ID 288 - Vorwahl 1 Reset

Bedingungen
[OfL

= RMK 428 frei

B Bl Oder-Liftfahr oder SMCI33 meldet Fehler
== R 426 besetzt
- == RMK 427 besetzt

\Wenn Bedingungen zutiefien (Einschalten)

BCD Logik- A Adresse: DCC 0520 ST=1
BCD Logik- B Adresse: DCC 0521
BCD Logik- G Adresse: DOG 0522 5
H BCD Logik-D Adresse: DCC 0523 ST=1

Einschalt-Verzigerng (sec).

L oo [

ohnehin alles zuriicksetzt, darf der RMK fir Referenz frei sein.

B Stelwerkswarter

enn B

liwerkswaérter X

< ¥ 5 <4 3 STW-D 274 - Start nach Vorwahl 1

zutreffen Einschaler)

& Und-BCD Code gesetztund Lok Lift-Bersit- ocler Rete

Aufbau und digitale Steuerung eines Lok Lift Workshop

-8

Lo Referenz

o Reset

@ Ebenen-Logk

p Ebene 1

D) Taster Enene 1

0 vorwahl 1 Reset
0 Startnach Varwah! 1
0 Taste 1 Reset

p Ebene 2

0 Taster Ebene 2

0 vorwahi 2 Reset
0 Startnach Yorwahl 2
0 Taste 2 Reset

p Ebene 3

0 Taster Ebene 3

0 vorwahl 3 Reset
0 Startnach Yorwahl 3
0 Taste 3 Reset

{p Ebene 4

0 Taster Ebene 4

0 vorwahl 4 Reset
0 Startnach Yorwahl 4
0 Taste 4Reset

7 Ebene 5

[@ BCD Logik-A Adresse: DCC520 ST=2 seitminc
B BCD Logk-CAdresse: DCCO522 ST=1 seitminc
B BCDLogk-B Adresse: DCCO521 ST=1 seitminc
B BCDLogk-D Adresse: DCC 0523 ST=1 seit minc

- @ Und- Lok Lift Bersit

= RMK 426 frei
RMK 427 frei
- == RMK 428 frei

Autor: Torsten Ensslen

[E Lokiit Start Taster Adresse: DCC 0514 5T=2

EinschaltVerzigenung (sec)

06.05.2023 17:35

Der STW

Taster Ebene 1
Startet die Anwahl
der Ebene 1.
Dabei wird das

Bit 1 [A] auf griin
gesetzt, die Blaue
LED, Position 1,
wird eingeschaltet
und der Taster fur
die Anwahl der
Ebene 1 wird
wieder
zurlickgesetzt.

Das aber in
Abhangigkeit von
den RMKs

= Frei,
Fehler = Frei
Referenz = Frei

Trifft eine der
Bedingungen nicht
zu, wird der Taster
wieder auf Griin
gesetzt, ohne das
eine Veranderung
durchgefiihrt wird.
Das wird in den
nachsten Grafik
sichtbar.

A — D wird auf ROT
gesetzt, wenn der
Lok Lift fahrt oder
das SMCI33-USB
im Fehler Status
ist.

Da die Referenz

Start nach
Vorwahl 1 |16st den
Start Taster aus,
nachdem die
Bedingungen
gegeben sind.

Ob der Start dann
durchgefihrt wird
entscheidet sich im
STW fiir den

Start Taster.
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P Stellwerkswarter = Si n d d i e
Datei Optionen Bedingu ngen fur

Qad 9™ & M e 3 STW-D 290 - Taste 1 Reset

[ Stelwerkowarier s wem B uiafian den Start in die
|6 w [ Anwahl Ebene 1 Adresse: MM 0501 §T=1
Anwahl Ebene 1 Adresse: MM 0501 ST=2 b H h
t: 22';’?”1 B [ Oder-Liftfahrt oder SMCI33 meldet Fehler E ene 1 nicht
iy = R 425 besetzt

== RMK 427 besetzt
@ %ﬂ:;yﬂm&] == RMK 428 besetzt gegeben, da nn
O vorwah 1 Reset
9 St muss der Start
O Taste 1 Reset

0D Taverbenes Taster sofort wieder
© Vorwahl 2 Reset

© Startnach Vorwahl 2 ZU- ruckgesetzt

O Taste 2 Reset
a5 Ebene 3

B Tosertbenes werden ohne dass

g Vorwahl 3 Resst
St h Ve hl 3 H H

§ otV eine Aktion

i Ehbene 4 . .

v, ausgelost wird.

O Start nach Vorwahl 4

O Taste 4Reset EinschaltVerzégerung (sec)

7 Ebene &

9.12.4 Stellwerkswarter — Start

Um endglltig die Ebenen-Auswahl auszulésen, muss die Adresse 500 fiir Start ausgeldst
werden.

P Stellwerkswarter

Datei  Optionen
Qad 9~ & M8 @ F STWID 210 - Start Taster

G Stellwerkswarter Wenn 2utreffen G |eIChZEItIg Wi rd

g & und Loklift Start Taster Adresse: DOC 0514 5T=1

8 Referanz £}~ @) Und-Starttester ausgelést - Lift Bereit Stor Adresse: DOC 0500 ST=2 de r Button fu r daS

L4 Resst D Lokift Start Taster Adresse; DOC 05145T-2
== RiK 426 besetrt

R B e Auslosen der

) Taster Enene 1 = mi:‘é;:z; K
. g X&"X?QLL CZ,SWEQW - @) Und-Auslsen nut wenn Lichtschranken Frsi Sta rtfu n kt 1on
O Taste 1 Reset [ Sperung- <Stop> durch LS-Ausfahrt Adresse
28 Ebeia? [0 Spemung- <Stops durch LS-Einfahrt Adresse ZU ruckgesetzt

 Taster Ebene 2

® Vorwahl 2 Reset H H

© Statnach Vorushi 2 Enscrarvenogenng e | 05 [4]H] Die Zeit-

) Taste 2 Reset oo e
8 Ebene 3 /enn Bedingungen nicht zutreffen (Ausschalten =
) o verzégerung
8 Ebsne5 | Und hier Aktionen. die ausgefiihrt werden,

wenn die Bedingung nicht mehr zutrifft! Ziehen b 3

&8 EEE"Eg Sie z.B. einen Magnetartikel aus dem Gleisbild etragt 0,5
j oo hier hinein!

6 Ebene i Sekunde.
£8 Ebene 10
A Ebene 11
@ Ebene 12
1@ Start

TR Das Auslésen der
PR GiEe g s musschalrveigenng e | 00 (]} DCC Start-Adresse
28 Positionsvorwah 7-Segment Anzeige Karmrmentar

— 500 kann nur
[ s =l erfolgen, wenn
DTexd  v|lennar x| | _MJ bede
i

Lichtschranken
py—— Merker nicht aktiv
Datei Optionen

Q@ v~ & S < 3] STW-D 349 - Vorwahl Start Reset (Rot) gesetZt Sind~

Bedingungen \Wenn B zutreffen (Einschalien)

P Stellwerkswirter =

€ Stelhwerkswarter
Lo Bteueriogik- Lokift (@ [ LokliftStart Taster Adresse: DOC 0514 5T=1 d d f d
> L@ Peeferenz [ Lokiift Start Taster Adresse: DOC 0514 5T=2 ZU em dar er
6 Reset =~ B} Oder-Resetwenn Liftfahrt oder Fehler

iy - M8 Dt Referenz RMK

o Ebene 1 - = PMK 427 besstrt
0 Taster Ebene 1 - - RMK 426 besetzt

O Vorwahl 1 Feset - Bl Ocler-Resetwenn Lichtschranken nicht Frei n | C ht a kt iv Se| n
0 Startnach Yarwah 1 - Spermung - <Stap> durch LS-Ausfahrt Ad,

Sperrung - <Stop> durch LS-Einfahrt Adr
wmr denn dort wurde

@ Ebene 3

A Ehene 4 B = .
8 Ebenes EinschaltVerzagenng (sec) [os [4 €in ZusatZI ICher

Ehi B
j . Wenn Bedingungen nichi zutrefien (Ausschaften). Start STW erste | |t'
@ Ebene d

Und hier Aktionen. die ausgefiihrt werden, .
e I wonn o Bedingung mcht mohr sutit Zichon der nur dann aktiv
Sie z.B. einen Magnetartikel aus dem Gleisbild
j E:Z:Z Pz hier hinein! .
a5 sein kann, wenn
-0 Start Taster

- Vorwahl Start Reset e — der ReferenZ RMK

@ BCD-Verzdgeres Ausschalten
(@ Lichtschranken

8 Postionsvomehl -Seqment Ancigs aktiv ist. Somit ist
pmdanemanvaer [ 50 [Q) dieser Referenz
Start STW gegen
T = den reguléren Start
STW verriegelt.

OTex v|feman ] | |

Das Riicksetzen des Startbuttons wird ausgeldst, wenn die Lichtschranken den Start
sperren oder der Lift aktuell fahrt bzw. der Status Fehler vorliegt.
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In diesem STW fehlt das Auslosen der Adresse 500. Nur der Button wird zuriickgesetzt. So
kann man auch mehrfach auf den Start Button klicken und am SMCI33 Modul kommt
kein Signal fur das BitO (Start) an.

9.12.5 Stellwerkswarter — BCD Verzogertes Ausschalten

Die Ausgange mit den DCC Adressen 520 — 523 sind, wie bereits mehrfach geschildert so
konfiguriert, dass sie zeitverzdgert ausschalten. Diese Funktion ist in der Steuerung hier
ebenfalls anndahrend nachgebildet. Ich habe hier 4 Sekunden vorgegeben um
sicherzustellen, dass die Adressen in WIN-DIGIPET bereits wieder zuriickgesetzt sind
bevor der Ausgang im DCC-Next-Modul wieder auf NULL gesetzt wird. Das ist wichtig
damit die Ausgange der DCC-Next-Module nicht nochmals schalten, wenn erkannt wird
das sie von WIN-DIGIPET aus immer noch angesteuert werden. Ist die Abfallzeit in den
DCC-Next-Modulen langer als hier im STW.

P Stellwerkswarter = X .
Das Zurlicksetzen
Datei Optionen
DadE 9 3 8% «» 3 STWID250-BCD-Ebene 1 derA_ D Buttons
©e Stellwerksuért Bedinguncien Wenn Bedingungen zutreffen (Einschalten): . . .
) ._: :‘z:‘:mf Lakift & und B0 BCD Logik- A Adiesse: DOC 0520 5T-1 istin den STWs in
@ Referenz ggg tﬂgf‘;'gﬁmm gggg:g?g:i 8 BCD Loghk - B Adresse: DCC 0521 ST-1 d d
L6 Reset 0gik- B /cresse y Bl BCD Logik- C Adresse: DCC 0522 5T=1
£@ Ebenen-ogik g e e T B BCD Logik-D Adresse: DEC 0523 5T+1 em Ordner BCD
{6 BCD - Verzigertes Ausschalien gt~ Y Adresss - s
O — Verzogertes
O BCD-Ebene 2 g
BCD-Ebi 3
e Ausschalten
O BCD-Ebene 5 ..
8 oco-comes realisiert.
) BCD-Ebene 7
g ggg:ggz:z g EinschaltVerzigenng (sec) [as [
) BCD-Ebene 10 ‘Wenn Bedingungen nicht zutreffen (Ausschalten): d f h
) BCD-Ebene 11 Sle Sin ein ac
- Und hier Aktionen. die ausgefiihrt werden.
g géa,if;";;ﬁm I wenn die Bedingung nicht mehr zutrifft! Zichen
Sie z.B. Mi kel dem Gleisbild 1
08 Lihachrankan fo 2. einen Magnetartie aus dem Gisish aufgebaut wie
A Posttionsvorwahl 7-Segment Anzeige
man in der Grafik

links erkennen

kann.
Ausschalt-Verzigerung (sec) mnu

Kommentar

Ausfiihrung (nur bei)
[® mmer |
DTed w|[eomnat < | a|

P Stellwerkswarter

Das gilt auch fir

Datei Optionen

Qo 9o S IM&E e 3 STWD 351 - Start - Ausschaiten daS AuSSCha|ten,
B Stalwerkowarer Bedi Wenn B zutretien (Einschahten) . .
[ i - Lokli 8} Und Start Ach DCC 0500 ST-1
& i‘:u;:é?;ztﬂk“" Start Adresse: DCC 0500 §T=2 O stenacresce nur d as h er dle
L8 Reset H
& Eromrias Zeitauf 2
{5 BCD - Verzfigertes Ausschalten
- BCD-Ebene 1 Sekunden

) BCD-Ebene 2
© BCD-Ebene 3 B
) BCD-Ebene 4 begrenzt |St.
) BCD-Ebene 5
- BCD-Ebene 6
© BCD-Ebene 7

O BCD-Ebene § Einschalterzogerung (sec): H [ H
©5C0-Everes @ Die Riickfallzeit
© BCD-Ebene 10 \Wenn Bedingungen nicht zutreffen (Ausschalten)

-6 BCD-Ebene 11 I
g BCD,EbZ:z 12 | Und hier Aktionen. die ausgefiihrt werden. d es Au Sga n gs fu r
o fiz wenn die Bedingung nicht mehr zutrifftl Ziehen

Sie z.B. einen Magnetartikel aus dem Gleisbild

Hetinh den Start ist am
DCC-Next-Modul
ebenfalls halb so
lang.

L@ Lichts
L8 Positionsvonwahl 7-Segment Anzeige

AusschaltVerigenng ecy | 0.0 4]}

Kommentar

Ausfiiung frur be)
[® immer El
DTex v |[emhat <] | |
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9.12.6 Stellwerkswarter — 7-Segment-Anzeigen

Datei Optionen

Qad 9~ 3 W e«  STWAD 106 - BCD - Ebene 1

zutreien (Einschatten)

Die Ubergabe der
Werte A — D erfolgt

B BCO Logik- C Adresse: DCC 0522 ST=1

(# Ebenen-Logik
P I BCO Logik- D Adresse: DCC 0523 ST=1

(# BED - Verzogeres Ausschalten
(# Lichtschranksn
s Pasitionsvorwahl 7-Segment Anzeige

0-5-8-5-6-5-§

Ebene 2
) BCD-Ebene 3
0 BCO-Ebene 4
) BCD-Ebene §
0 BCO-Ebene b
) BCD-Ebene 7
0 BCO-Ebene
) BCD-Ebene 9
) BCO-Ebene 10
O BCO-Ebene 11
O BCD-Evene 12

Austiihrung {rur bei)

Badinqungen Wenn
Steliwerkswartsr
o @& Und

% Referenz @ BCD Logik- A Adresse: DCC 0620 ST=2

08 Reset  BCD Logik- B Adresse: DCC 0521 ST=1

[® o

0T <][eman <] | _n_[

- 7-Segment1-A Adresse. DCC 0600 ST=2
1 7-Secment1-B Adresse: DCC D601 ST=2
l 7-Segment-1-C Adresse: DCC 0602 ST-2
= 7-Segment1-D Adresse: DCC 0603 ST=2
I 7-Segment1-E Adresse: DCC 0804 ST=2
1 7-Segment1-F Adresse: DOCUG0S ST=2
= 7-Segment1-G Adresse: DCC DBOB ST=1
B 7-Segment2-A Adrassa: DEC 0610 ST=1
I 7-segment2-B Adresser DCC 0611 ST=2
l 7-Segment-2-C Adresse: DCC 0612 ST-2
8 7-Segment-2-D Adresse: DCC 0613 5T=1
Il 7-Segment2-E Adresse: DCC 0614 ST=1
I 7-Segment2-F Adresse: DCC 0615 ST=1
= 7-Segment-2-G Adresse: DCCDB16 ST=1

Einschalt'Verzégening (sec):

Wenn

gemal der Dar-
stellung der Zahlen.

Fur Ebene 1 wird eine
0 1 angezeigt, flr die
Ebene 2 dann 0 2
usw.

Und hier Aktionen, die ausgefiihit werden,

wenn die Bedinqung nicht mehr zutriffd Ziehen

Sie £.B. einen Magnetartikel aus dem Gleishild
hier hinein!

AusschaltVerzgening (s=c)

Kommentar

Hier missen zu den
BCD Werten einfach
nur die passenden
Segmente der
Anzeigen aktiviert
werden.

Datei Optionen
D@ 9~ 3 ¥EF 4w A STWID 197 - BCD - Ebene 2

[t Stelwerkswarter Bedingungen

Man sieht, wie die
Digits gemal der

@& und
@ EBCOLogik- A Adresse: DCC 0520 5T=1
[@ BCOLogik- B Adresse DCC 0521 ST=2
@ EBCOLogik-CAdresse: DCC 0522 5T=1

nen-| ik
L# Ebenen-Logi @0 BCO Logik- D Adresse; DCC 0523 ST=1

Ca BCO - Venbyenes Ausschalten

& LA Lichtschranken

& Ln Posiionsvorwshl 7-Segment Anzeige
B85 1

OfF 2
© BCD-Ebene 3
© BCD-Ebane 4
© BCD-Ebene 5
© BCD-Ebane 6
© BCD-Ebene 7
© BCD-Ebane
© BCD-Ebene
© BCD-Ebena 10
© BCD-Ebene 11
© BCD-Ebena 12

Aushibrung (nur bei)

[ immer

=] A

”TD-Tm ] [ertha

= 7-Segment1-A Adresse: DCC 0600 5T=2

I 7-Segment1-B Adresse: DCC DEO1 ST=2
I 7-Segment1-C Adresse DCC D502 5T=2
== 7-Segment-1-D Adresse: DCC 0603 ST=2
I 7-Segment-1-E Adresse: DCC D04 ST=2
1

= 7.Segment2-A Adresse; DCC 0610 5T-2
I 7-Segment2-8 Adresse; DCC DB ST=2
I 7-Segment2-C Adresse; DCC ORI 2 5T=1
= 7-Segment-2-0 Adresse: DCC 0613 5T=2
I 7-Segment-2-€ Adresse: DCC OB145T=2
I 7-Segment-2-F Adresse: DOC 0615 ST=1
= 7-Segmant2-G Adresse: DCC 0616 5T=2

EinschaltVerzagenng (sec)

Con [0

Wenn Bedingungen nicht zutrefien (Ausschalten):

Zahlenwerte gedndert
werden.

Das flihrt man bis zur
Zahl 12 fort.

Und hier Aktionen. die ausgefihrt warden,

wenn die Bedingung nicht mehr zulrifil Ziehen

Sie z B einen Magnetartikel aus dem Gleisbild
hier hinain!

AusschalvVerziganing (sec)

Karmmertar
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9.12.7 Stellwerkswarter — Lichtschrankenlogik

Bei den Lichtschranken ist lediglich die Reset Funktion nach Einfahrt in den Lok Lift etwas
komplizierter. Die Ausfahrt ist einfach zu |6sen und das Auslosen der Merker durch die
Lichtschranken ist ebenfalls sehr einfach gehalten.

P Stellwerkswarter
Datei Optionen
DaE -

“ & 9% < = 3] STWHD 380 - Lichischranke Einfahrt - Merker setzen

Wenn zutretien

[0 Stellwerkswarter
= Ln Steverlogik - Lokift
L8 Referenz
8 Reset
8 Ebenen-logik
L8 BCD - Verzigertes Ausschalten
&8 Lichischranken
Lichtschranke Einfaf - Merker setzen
) Lichtschranke Austahrt - Merker setzen
1 Lichtschranke Eirfahrt - Merker Reset
O Lichtschranke Ausfahrt- Merker Reset
£@ Posiionsvorwahl 7-Segment Anzeige

[DTex =]femhat <] | |

& Und
= R 420 hesetzt

Ausfiiirung (nur bei)

Spermung - <Stap> durch LS-Einfahrt Adresse: M

Einschaltverzigenng (sec)

‘Wenn Bedingungen nicht zutretlen (Ausschaen):

Und hier Aktionen, die ausgefiihrt werden,

wenn die Bedingung nicht mehr zutifft Ziehen

Sie z.B. einen Magnetartikel aus dem Gleishild
hier hinein!

AusschaltVerzigerung (sec)

Kommentar

[® immer =

P Stellwerkswirter
Datei Optionen
= N

4 48 6% 4« W | STW-ID 383 - Lichischranke Einfahrt - Merker Reset

04 Stelwerkswarter
£ Ls Steueriogik- Lokiit
L5 Referenz
5 Reset
6 Ebenen-Logik
£ BCD -Verzigeres Ausschalten
&8 Lichtschranken
Lichtschranke Einfahri- Merker setzen
0 Lichtschranke Ausfahrt - Merker seteen
1O Lichtschranke Einfahit-Merker Reset
1 Lichtschianke Ausfaht - Merker Reset
L8 Posttionsvorwah| 7-Segment Anzeige

DTen < ][evhah <] | |

Bedinguncien

Wenn zuiretien (Einschalen)

[ [8] Und-Auswertung - Ebene 1-RMEK 387 erreicht
@ Position 1-LED Adresse: DCCD620 ST=2
== RMK 369 hesetzt
== RMIC3E7 besetet
= RMK 285 frei

@& Und - Auswertung - Ebene 2- RMK 330 eneicht
@ Position 2-LED Adresse: DCC 0621 ST=2

= RMK 370 besetzt
= P390 besett
= PMK 285 frei
& Und - Auswertung - Ebene 3 - RMK 333 eneicht
@ Fosition 3-LED Adresse: DCCD622 ST=2
= RMK371 besetzt
= RMK 393 besetzt
= Rk 285 frei
8} Und-Auswertung - Ebene 4- RMK 336 emeicht
@ Position 4-LED Adresse: DCCD623 ST=2
= RMK 372 besetet
= RMC396 hesetet
= RMK 285 frei
@& Und - Auswertung - Ebene § - RMK 339 eneicht
@ FPosition 5-LED Adresse: DOCD624 ST=2
= RMK 373 hesetzt
= R399 hesetzt
= PMK 285 frei
& Und - Auswertung - Ebene 6 - MK 403 erreicht
@ Position 6-LED Adresse: DCC D625 ST=2
== RMK 374 besetat
= RMIKC403 hesetzt
= RMK 285 frei
@& Und - Auswertung - Ebene 7 - RMK 406 eneicht
| @ Position 7-LED Adresse: DCC D626 ST=2
= RMK 375 besetat
= RMK 406 hesetzt
= PMK 285 frei
& Und - Auswertung - Ebene & - RMK 409 eneicht
@& Und - Auswertung - Ebene 9- RMK 412 eneicht
- @& Und - Auswertung - Ebene 10 - RMK 415 enrsicht
@& Und-Auswertung - Ebene 11 - RMK 419 enreicht
@&} Und - Auswertung - Ebene 12 - RMK 422 enreicht

Austihrung (nur bei)

[E Spenung - <Stop> durch LS-Einfahit Adresse: M

Einschalt Verzigerung (sec)

[ o0 Y

\Werin Bedingungen nicht zutreffen (Ausschalten);

Und hier Aktionen, die ausgefiihn werden,

wenn die Bedingung nicht mehr zutrifftl Zichen

Sie z.B. einen Magnetartikel aus dem Gleisbild
hier hinein!

AusschaltVerzégenung (sec).

[ o0 [4Y

Kommentar

[® mmer ~l

Der
Riickmeldekontakt
429 (Einfahrt
Lichtschranke) setzt
den Merker fir die
Lichtschranke.

Er bleibt gesetzt, bis
er gezielt zurlick-
gesetzt wird.

Dabei muss
allerdings bewertet
werden, welcher
Riickmelder
abgefragt werden
muss.

Um das auswerten
zu konnen, ist die
LED der gewahlten
Ebene und der
Ruckmelder fiur das
Erreichen der Ebene
entscheidend.

Stimmen diese
beiden Parameter
Uberein, dann
wurde die gewahlte
Ebene erreicht.

Dann kann das
Erreichen des
letzten RMKs in der
Ebene ausgewertet
werden und die
Logik weil3, dass der
Zug in die Ebene
eingefahren ist.
Danach kann die
Lichtschranke fir
die Einfahrt
freigegeben
werden. Somit ist
das Erreichen des

dritten RMKs, nach Auswertung der aktuell am Einfahrtgleis stehenden Ebene, sicher
Uberwacht und das Verfahren des Lok Lifts freigegeben, da sich keine Zug mehr in
Einfahrbereich befinden kann.
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Wiirde der Zug im Einfahrbereich liegen bleiben, wiirde er den letzten RMK (in diesem
Fall 387) nicht erreichen. Der Lichtschranken Merker wiirde nicht auf Griin gesetzt
werden, der Start kann nicht freigegeben werden.

Die gleiche Vorgehensweise wird fiir das Ausfahren genutzt.
Ein Zug fahrt aus und I6st die Lichtschranke fiir die Ausfahrt aus...

[P Stellwerkswarter =
Dstei Optionen Das Auslosen der
Oiald v o & %48 4 B P STWID 381 - Lichtschranke Ausfahrt - Merker setzen . .
e 5 Wem civeton Erscher) Lichtschranke fihrt
= Steverlogik-Lokifl & und K 500, Sperrung - <Stop> durch LS-Ausfahrt Adres se
8 Referenz = esetzt d
oy zum Setzten des
{6 Ebenen-Logik
£ BCD -Verzigertes Ausschalten M e rke rs.
-8 Lichtschranken
O Lichtschranke Einfahr- Merker setzen
[ichtschianke Ausfafin- Merker setzen
O Lichtschranke Einfahit - Merker Reset
) Lichtschranke Ausfahrt- Merker Resst H - k H
28 Postons o 7Searen Arzote Somit ist keine Start

EinschaltVerzigenung (sec) deS I_Ok Llfts

‘Wenn Bedingungen nicht zutreflen (Ausschalten).

“ Und hier Aktionen, die ausgefiihrt werden. mogl IChe“'
wenn die Bedingung nicht mehr zutriffi Ziehen
Sie z.B. einen Magnetartikel aus dem Gleishild
hier hinein!
AusschaltVerzigerng (sec)
Kommentar
Ausfiihiung (nur be).
[® mmer ~|
OTen <] [ovhah ] | |
P Stellwerkswarter =
Datei Optionen ...DaS AUfhEben der
Nad 9~ & ¥ @ F  STW-ID 384 - Lichischranke Ausfahrt - Merker Reset . .
B Stallwarkewdrter Bedinqunden \Wenn Bedingungen zutrefien (Einschaften) Sperru ng ist h er
[&-28 & Und [ Sperung-<Stop> durch LS-Ausfaht Adresse:
= RMK 286 besetzt H H
8 reiens doch deutlich
7 2 R jedoch deutlic
6 Ebenen-Logik .
8 BOD - Venageres Ausschalien einfacher da nur das
&8 Lichtschranken
O Lichtschranke Einfahrt- Merker setzen . .
O Lichtschranks Ausfahit-Merker sateen E rreic h en eines
O Lichtschranke Einfahr - Merker Reset
rt-Merker Rese] H 1
28 PosionavoneiT-Seqment Areais einzigen RMKs zur

Ensctaorisgonns 509 Freigabe des Merkers

\Wenn Bedingungen nicht zutrefien (Ausschalten). f . h

| Und hier Aktionen, die ausgefiihrt werden,
wenn die Bedingung nicht mehr zutriffil Ziehen
Sie z.B. einen Magnetartikel aus dem Gleishild
hier hinein

Hat der Zug diesen
RMK erreicht,
befinden sich

Ausschalt\Verzé gerung (sec)

Kommerter zwischen seinem
s = Ende und dem
® Immer - .
Gome - al Ausfahrtbereich des

Lok Lifts bereits 1,5m
Abstand. Die Freigabe fir den Start des Lok Lifts kann also erfolgen und die nachste
Ebene kann angesprochen werden.

£

STW.zip

Alle STWs in der STW.DAT Datei.

Diese Datei wird in das Projektverzeichnis kopiert.

Achtung: Vorher eine Sicherung erstellen, damit nichts liberschrieben wird,
was noch bendtigt wird!
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9.13

10

10.1

ECoS (Il) —CS2 —CS3

Wer eine grafische Modellbahnsteuerung wie beispielsweise die ECoS oder CS2/CS3
benutzt, der kann sich Objekte mit entsprechenden Adressen anlegen, die ihm anzeigen,
was gerade geschaltet wird.

Ich habe lediglich die Adressen fiir A— D und GO auf einem Tab in der ECoS erstellt.
Die LEDs sind optisch im Schaltschrank zu erkennen, das gleiche gilt fiir die 7-Segment-
Anzeigen. Somit braucht man sie in der MBA Steuerung nicht anzeigen lassen.

Lediglich diese 5 Signalzustdande waren interessant zu verfolgen, denn wdhrend der
Inbetriebnahme hat es sich als niitzlich erwiesen, zu wissen, wann die Steuerung diese
Adressen steuert, da es sich um eine zeitabhangige Steuerung handelt.

Man sollte allerdings so wenig wie moglich in die Logik eingreifen. Bringt man den
Prozess durcheinander und steuert zu einem falschen Zeitpunkt trotz der eingerichteten
Sperren den Lift, kann sehr schnell ein Zug eingeklemmt werden. Noch schlimmer waren
Verletzungen der Finger oder der Arme denn der Schrittmotor entwickelt Kraft.

Daher habe ich von der Moglichkeit Gebrauch gemacht, die manuelle Steuerung von
Magnetartikeln zu sperren. Diese Option ldsst sich in der Magnetartikel-Erfassung
einstellen. Aktiviert man diese

Magnetartikel-Erfassung x Option wird man zumindest
’

Stop-Schalter

Ee ey e [ad) gefragt, ob man den Artikel
N o 9w wirklich stellen méchte.

Booster [keine Zuordnung oder direkte Ansteustung ~| [ . )

E— oo <1 @ Man kann daruber streiten, ob
Mot | =] das inkonsequent ist, es dann
Actasse [s01 4[p] doch noch zuzulassen. Die

31 Schaltung (] Grundstellung | #& Uberwachung EC

en ]| @ ZentelerVarknipung Entwickler werden allerdings ihre
[ Wirtueller Magnetarikel Grunde gehabt haben-

[ Manuelle Bedienung sperren

o ressen et Zumindest muss man dann

nochmals zustimmen.

Das gibt einem Zeit zum
Nachdenken, ob das wirklich
sinnvoll ist.

0K
|

Abbrechen

Troubleshooting

Schalter

Schalter sind mechanischer Beanspruchung unterworfen und sind bei der Fehlersuche
immer als erstes zu Uberpriifen. Die Ebenen Schalter miissen korrekt auslésen.
Tun sie das nicht, weild die Steuerlogik nicht, in welcher Ebene der Lift steht.

Aufbau und digitale Steuerung eines Lok Lift Workshop Autor: Torsten Ensslen  06.05.2023 17:35 78



Lok Lift - Aufbau, Steuerung und Programmierung| Version 1.8 |Status: Final

Die Referenzschalter sind besonders wichtig. Lost der Endlagenschalter fiir die Referenz
nicht aus, fahrt der Motor bis zum Anschlag. Das ist eine blode Situation denn nun muss
man zwingend mit der NanoPRO Software den Lift wieder in einen definierten Zustand
versetzen. Aus diesem Fehler gibt es keine andere Méglichkeit herauszukommen.

10.2 DCC-Next

Es gab eine Reihe von Fehlern, die durch den elektronischen Aufbau der DCC-Next-
Module entstanden sind. Hier sei jedem geraten, die Masse des DCC-Next-Moduls so zu
schalten, dass die Schaltkreise zwischen den Ausgangen und der Masse des Moduls als
gliltiges Potential anliegen. Hier sollte auf keinen Fall eine ,fremde” Masse verwendet
werden!

Es gab Effekte, dass die Signalzustande plétzlich wahllos und ohne erkennbares Prinzip
auslésten und zu Steuerfunktionen des Lifts flihrten. Wer das vermeiden mochte, sollte
den Schaltplan ernst nehmen.

Die Arduinos sind robust aber auch nicht unzerstorbar. Die Spannungsgrenzen der DCC-
Next Module sollten eingehalten werden. 1 Volt mehr ist zu verschmerzen, 10 Volt mehr
sorgen fiir das zerstéren der Module. Das gilt auch fiir zu wenig Spannung. Zwischen 9
Volt und 18 Volt ist eine zuverlassiger Betrieb moglich.

Die Module der Firma ArCoMoRa habe ich als Bausatz erworben und zusammengelotet.
Ein erstes Modul war, was den Zustand der Lotungen betrifft, sagen wir mal, nicht
optimal. Die Serie der ,,schwarzen“ Module war dann deutlich besser.

Soweit ich weil3, erhalt man auch nur noch diese neue Serie. Wer mochte, kann auch
Module tber Reichelt erwerben. Man muss aber darauf achten, dass die Software fir die
dann gekauften Module verwendbar ist. Daherkommen nur die in diesem Artikel
beschrieben Auspragungen der Module in Frage.

Versucht man, die DCC-Next-Module mit dem Upload Tool zu befiillen und erhalt eine
Fehlermeldung, dann sollte man das Modul direkt, und ohne weiteren USB-Hub
dazwischen, mit dem PC verbinden. Manche USB-Hubs machen eine, fiir das Upload Tool
wichtige, ldentifikation der CH340 Module unmaéglich.

10.3 SMCI33 — Motor

Die Fehlerquellen zwischen diesen beiden Komponenten beschranken sich beim Aufbau
auf die direkte Verbindung zwischen beiden Komponenten. Hier sollte man besonders
auf die Konfiguration der Spulen und deren Anschlussdrahte achten.

Die Farbliste des Herstellers hilft, hier keine Fehler zu machen.
Man sollte sie in jedem Fall beachten!

Weitere Fehlerquellen kénnen in der Stromversorgung des SMCI33 auftreten.
Hier ist unbedingt der Elko der Firma Nanotec einzusetzen.

Ist die Funktion des SMCI33 mit dem dazugehdrigen Motor einmal gegeben, dann
funktionieren diese beiden Komponenten sehr zuverlassig.
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10.4 Weitere Fehlerquellen
Dieses Kapitel konnte ein Buch fiillen aber man muss sagen, dass es eigentlich wenig
weitere Fehlerquellen gibt. Beim Aufbau lag eine Fehlerquelle mit béser Konsequenz in

einem defekten Trafo der Firma Uhlenbrock, der die Elektronik stark beschadigte.

Die Konsequenz war, dass nur noch Schaltnetzteile verwendet wurden, die nunmehr aber
zuverlassig die Spannungsversorgung sicherstellen.
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11 Konfigurationen

EP DCC-NEXT-COMA4-Steuerung on COMA
MARDEC, the Multifunctional ARduino dc
UNO version 6.1

Mardec startin please wait

Configuration mode of MARDEC #2

Settings of MARDEC #2

Default servo rotation speed: 25 legree
Address offset: No

Servo's remain attached at end of rotation
Startup mode: Normal

Port
Acc. type
Acc. type
Acc.
Acc.
Acc.
Acc.
Acc.
Acc.
Acc.
Acc.
Acc.
Acc.
Acc. type Not
Acc. type S. dy’ Not

Input , Not Inv. : D,

One shot), , Not Inv.,
) Not Inv.
Not
Not
Not
Not
Not
Not
Not
Not
Not
Not

FRRPREHERRPERRERRPO;

Mardec started

Enter commanc

none

@ DCC-Next-2-LED-Start on COMS

MARDEC, the Multifunctional AR
UNO version 7.0

Mardec starting, please wait
Configuration mode of MARDEC #1
of MARDEC #1

Default servo rotation speec
r offset: No
are detached at end of rotation

i3 5 One shot), Not Inv., Time(ms)

One shot), , Not Inv., Time(ms)

One shot), , Not Inv., Time(ms)

5 C shot), , Not Inv., Time(ms)

Input , Not . D,

Input Not
Input , Not
Input , Not
Input Not
Input , Not
Input , Not
Input Not
Input , Not
Input , Not
Input , Not
Input , Not

dec started

Enter commanc

Thi
Third
- /2 none
Th
) /1 none
none

522/0

none
none

H

#P DCC-Next-2-LED-Start on COMS.

MARDEC, the Multifunctional ARduino dcc DECoder
UNO version

Mardec starting, please wait
Configuration mode of MARDEC #1
Settings of MARDEC #1

Default servo rotation speed: 5 m

dress offset: No
Servo's are detached at end of rotation
Startup mede: Last

: DC P One shot), , Not Inv
One shot),
One shot),
5 (5. One shot)
Input , Not Inv - Second
Input , Not Inv i Second
Input , Not Second
Input , Not . Second
Input , Not Inv : Second
Input , Not i ), Second
Input , Not Inv., Second
Input , Not " Second
Input , Not ), Second
Input , Not Inv Second
Input , Not Second
22, Input , Not : D, Second

Mardec started

Enter command

Aufbau und digitale Steuerung eines Lok Lift Workshop

: none

none
none
522/0.0 s d /2 none
none

none
none

none
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12 Eigene Fotos

Der Schaltschrank in der gesamten Ansicht...
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http://www.ldt-infocenter.com/dokuwiki/doku.php?id=de:lightatnight
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https://www.arcomora.com/dccnext/
https://www.arcomora.com/download/
https://www.arcomora.com/mardec/

http://www.mbc-minden.de/

https://www.joy-button.com/1-Zippy-mini-Mikrotaster-3-polig-Rolle-10-
11.html?language=de

https://www.reichelt.de/dil-miniatur-signalrelais-m4s-5v-2wechsler-1a-m4-05h-
p79428.htmI?PROVID=2788&gclid=EAlalQobChMIwsG lbgp9QIV6AYLCh1nXwIGEAQYAS
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https://de.nanotec.com/

https://de.nanotec.com/produkte/2257-nanopro
https://de.nanotec.com/produkte/1036-smci33-1
https://de.nanotec.com/produkte/1243-st5918s3008-12-schrittmotor-mit-hohlwelle-
nema-23

https://de.nanotec.com/downloads/handbuecherdatenblaetter

https://www.maerklin.de/de/produkte/details/article/60216

http://www.mbc-minden.de/

https://de.elv.com/
https://de.elv.com/elv-labor-schaltnetzteil-modul-spm1505-komplettbausatz-151472

https://www.voelkner.de/products/37892/Panasonic-Reflexions-Lichtschranke-CX493P-
CX493P-hellschaltend-dunkelschaltend-Umschalter-Hell-EIN-Dunkel-EIN-12-24-V-
DC.html?offer=c27c5aa783937f0c9616bc8b1dfad2c8

https://www.dold-mechatronik.de/

https://www.cnc-discount.com/
https://www.cnc-discount.com/fuehrungen/gruen/cnc-set-wagen-lang/cnc-set-gruen-

wagen-lang/58
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