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Der WeichenChef
Servo 3.0 MCAN
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Vielen Dank fiur den Erwerb eines
WeichenChefs Servo 3.0 vom CAN-
digital-Bahn-Projekt.

Diese Anleitung soll Ihnen bei der Inbetriebnahme des
Moduls helfen. Sollten dennoch Fragen bleiben, schauen
Sie sich bitte auf unserer Webseite auf www.can-digital-
bahn.com um. Fur weitere Fragen steht IThnen dort auch
unser Forum zur Verfigung.
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Technische Daten

Ausgange 4x 5V Servos max. 1A

Eingange 4x 3-pol. Klemmen (programmierbar)
Strombedarf des Moduls am CAN-Bus 12 Volt DC / max. 0,5A

Externe Spannungsversorgung nicht erforderlich

Digitalsystem MCAN (CAN-ext./DCC/MM)
DimensionB x T x H 95 mm x 85 mm x 30 mm

o

s -
ﬁ‘ Auf keinen Fall diirfen gekreuzte Netzwerkkabel, also sogenannte

Wichtig:

Eine Verbindung der Eingangsklemmen mit dem Gleispotenzial
(Gleisspannung) der Gleise (auch der Masse) ist nicht erlaubt und kann
das Modul und alle anderen Busteilnehmer zerstdren!!!

Der WeichenChef Servo 3.0 benétigt neben dem Anschluss an den CAN-Bus keine
zusatzliche Spannungsversorgung.

Eine Verbindung der Eingangsklemmen mit dem Potenzial (Spannung) der Gleise
(auch der Masse) ist nicht erlaubt und kann das Modul zerstoren!

Der WeichenChef Servo 3.0 sollte keinesfalls in der N&he von starken
Warmequellen, wie z.B. Heizkdrpern oder Orten mit direkter Sonneneinstrahlung,
platziert werden.

Der Artikel findet ausschlief3lich Verwendung fiir die in der Anleitung
beschriebenen Einsatzmdglichkeiten. Bei einer zweckentfremdeten Verwendung
des Moduls kann dieses beschadigt werden und es erlischt die Garantie und
Gewahrleistung. Wir mdchten an dieser Stelle ausdrucklich darauf hinweisen, dass
der Artikel nur fir den Anschluss mit anderen MCAN-Geréten geeignet ist.

"Crossover-Kabel" in einem System-Aufbau verwendet werden!
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Einsatzgebiet und Funktion des Moduls

Das Modul ist dazu gedacht, mit Modellbau-Servos diverser Hersteller Weichen aller
Spurgréfien zu stellen.

Als kleine Besonderheit bringt dieses Modul einen vierten Anschluss fiir die Servos aus der
Robotik mit. Dieser Anschluss dient der Erkennung der tatséchlich erreichten Position und
kann mit dem Modul fir eine "echte Stellungsrickmeldung" verwendet werden.

Fur den Betrieb des Moduls wird keine zusatzliche Spannungsversorgung benétigt, das
Modul ist betriebsbereit, sobald es an den System-Bus gesteckt wurde.

Besondere Zusatzfunktionen:

Der Automatikbetrieb:

Mit einer fiinften Magnetadresse kann diese Funktion aktiviert werden. Dabei ist es dann
moglich, alle gespeicherten Positionen der Servos mit einer vorher tber das Service-Tool
festgelegten Riickmeldeadresse anzusteuern. Wird diese Riickmeldeadresse ausgelost,
erkennt dies das Modul und verhalt sich genauso, als wenn die Magnetadresse fur diesen
Schaltvorgang aufgerufen worden ware.

Somit sind kleine Automatiken auch ohne einen PC, nur zusammen mit einem
Rickmeldemodul des CAN-digital-Bahn Projektes, mdglich.

Ein Beispiel dazu findet man im Pressearchiv unter der Uberschrift "Es geht auch
ohne" aus der "Digitalen Modellbahn" Ausgabe 3/2012.

Externe Eingénge:

Das Modul bringt weiter vier 3-polige Schraubklemmen als Funktionseingédnge mit.

Der Funktionsumfang dieser Klemmen kann zu jedem Servo getrennt eingestellt werden. So
ist zum Beispiel eine manuelle Bedienung der Servos vor Ort Uber zwei Tasten moglich. Die
Klemmen kdnnen aber auch zur Erfassung von Endlagenschaltern fiir die Erzeugung von
Lagemeldungen genutzt werden. In dieser Funktionsart erzeugt das Modul dann eine
Stellungsbestatigung, entsprechend der durch die Eingange erfassten mechanischen Stellung.
Naturlich wird in der Zeit, wo die Weiche uml&uft (sich bewegt) und keine definierte Stellung
innehat, eine Stormeldung auf den Bus gesendet und die Anzeige der Weiche blinkt in allen
Bediengeraten (MS2, CS, SwitchMonitor oder PC). Es sind somit keine zuséatzlichen
Ruckmeldemodule oder andere externe Module oder gar externe Software erforderlich, um
ein vorbildliches langsames Schalten mit Stérmeldung einer sich bewegenden Weiche zu
realisieren.

Wer den Aufwand einer Hardwareerkennung der Schaltstellung Uber Endschalter oder einem
Robotik-Servo scheut, kann auf die virtuelle Stellungsmeldung des Moduls zurtickgreifen.
Dabei wird aufgrund der Ansteuerung eine "berechnete Stellungsmeldung" erzeugt. Wird die
komplexe CdB-Stellungsmeldung im Service-Tool ausgewahlt, wird, sobald der Servo sich zu
bewegen beginnt, zusatzlich eine klare Stérmeldung auf dem CAN-Bus abgesetzt und die
Stellungsanzeige der entsprechenden Magnetadresse blinkt im 500-ms-Takt in allen
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Anzeigegeraten. Wird die Endstellung nach Ablauf der Stellzeit angesteuert, erfolgt mit einer
Sekunde Verspétung ein Loschen der Stormeldung und eine Bestéatigung, dass die angewahlte
Stellung erreicht wurde.

Herzstiickpolarisation :

Zusétzlich ist das Modul auch in der Lage, Relais zur Herzstlickpolarisation anzusteuern.
Hierfur ist als Zubehdr ein RelaisChef oder, bei groReren Relais, ein WeichenChef Magnet
erforderlich, der vom WeichenChef Servo uber eine frei zu vergebende CAN-Schaltadresse
angesteuert wird. Die Schaltbefehle gehen dabei nicht in das Gleissignal und benétigen kaum
mehr als ein paar ms, bis das Relais geschaltet hat. Die Erzeugung des Umschaltimpulses
erfolgt dabei immer in der Mitte des festgelegten Stellwegs des Servos.

Service-Tool:

Das ganze kann komfortabel tGiber ein Service-Tool eingestellt werden.

So kénnen die Positionen der Servos mit einer Auflésung von 0,5us eingestellt werden. Durch
diese hohe Aufldsung eines Standardstellwegs von 1000us in 2000 Schritten ist auch ein sehr
feiner und gleichzeitig langsamer und dennoch ruckelfreier Bewegungsablauf des Servos
méglich, denn auch die Anderungsgeschwindigkeit der Stellposition betragt minimal 10ms.
Das bedeutet, dass die Position in der hochsten Auflosung alle 10ms um 0,5ps verschoben
werden kann. Durch die Kombination dieser zwei Werte lassen sich fir beinah alle Servos
passende Einstellungen fur einen ruhigen Lauf finden... allerdings muss die Mechanik des
Servos das auch hergeben.

Vorzugsweise sollten nur digitale Servos verwendet werden. Diese entwickeln im Gegensatz
zu analogen Servos auch bei kleinsten Stellungsdnderungen immer die gleiche Kraft an der
Welle, was letztendlich auch zu einem ruhigeren Lauf unter Last fuhrt.

Fir die Nutzung des speziellen Servo-Feedbackanschlusses muss der Servo diesen
bereitstellen, passende Servos findet man in der Robotik rund um das Thema Arduino.

Als Beispiel sei hier das Model FT90M-FB von Feetech genannt.
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AnschlieBen des WeichenChefs Servo 3.0

Der Anschluss des Moduls ist denkbar bequem. Das Modul wird mit einfachen
Netzwerkkabeln (Patchkabeln) an den System-Bus angeschlossen. Eine separate
Spannungsversorgung fur den Betrieb des Moduls ist nicht erforderlich, das Modul wird nur
aus dem Bus mit Energie versorgt.

o
/"

-
Auf keinen Fall diirfen gekreuzte Netzwerkkabel, also sogenannte
"Crossover-Kabel" in einem System-Aufbau verwendet werden!

Sollte die Spannung auf dem Bus bei Einsatz vieler WeichenChefs Servo (oder anderer
Module) einmal zu klein werden, wird dies von dem Modul durch eine Meldung im Tool und
Uber eine LED angezeigt. Diese Stormeldung schaltet zuséatzlich auch die
Spannungsversorgung der Servos ab. Dem Mangel kann abgeholfen werden, indem der
Systemaufbau um eine weitere Einspeisung erweitert wird, z.B. durch das Einfligen eines
EnergyPunkts, der auch zuséatzlich als Verteiler genutzt werden kann.

,‘MQ -y . i . .
g Die Bus-Spannung darf den Wert von 12 Volt DC nicht tbersteigen, dies
[Sai zerstdrt das Modul!

Die Servos werden direkt ans Modul angesteckt. Auf dem Gehause befindet sich eine
Markierung fur die Ausrichtung der kleinen Servo-Stecker. Das dunkle Kabel des Servos muss
so herum ausgerichtet sein, wie es die Bedruckung zeigt. Die Kabelfarben variieren von
Hersteller zu Hersteller, es gibt aber immer ein dunkelstes Kabel, an dem man sich orientieren
kann. Hat der Servo einen Feedback Ausgang, ist dieses Kabel in der Regel orange und
einzeln aus dem Servo heraus gefuhrt. Dieses Kabel wird dann auf den vierten Pfostenstecker
mit der griinen Markierung gesteckt.
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Die Kabel zu den Servos sollten eine Lange von 30cm mdglichst nicht tbersteigen, auch wenn
man bei einigen Anbietern Verlangerungsldsungen findet, die mehr erlauben.

Bei Servos mit Feedback sollten die Kabel, besonders das Feedbackkabel, so kurz wie méglich
sein und man sollte auf eine Verlangerung der Original-Kabel verzichten.

System-Bus

Servo-Anschluss
Links | Grun | — | Feedback

Mitte | Braun = — |
Mitte | Rot — +
Rechts | Grau = — | Impuls
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Ein Anschluss von Tasten oder Endschaltern an den Schraubklemmen erfordert keine
zuséatzliche Spannungsversorgung. Sie werden einfach mit ihren zwei Anschliissen einmal in
der Mitte und einmal an einer der &ufReren Klemmen angeschlossen.

Klemme Mdchte man hier elektronische Sensoren fiir die
Endlagen einsetzen, muss zwingend eine galvanische
Trennung zwischen dem Sensor und dem
Moduleingang eingesetzt werden.

Hierfir eignen sich am besten Optokoppler oder

e} © ©
(Z,* Relais.

Aulen
Abhangig von
den Einstellung

Mitte immer
+5V des Moduls
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Herzstlckpolarisation

Eine Herzstlickpolarisation erfordert zusétzlich einen RelaisChef oder einen WeichenChef
Magnet, an dem ein entsprechendes Relais angeschlossen wird.

Der WeichenChef Servo kann lediglich den Schaltbefehl zum Umschalten des Relais erzeugen,
aber nicht selbst ein externes Relais ansteuern.

Der Einsatz eines gleissignalgebundenen Decoders der Bauart K84 ist an dieser Stelle nicht
mdglich, da dies eine nicht vorhersehbare Laufzeit des Schaltbefehls beinhaltet.

Im CAN-Bus selbst betragt die Laufzeit des Schaltbefehls etwa 0,5 bis 1ms, womit
sichergestellt werden kann, dass die Umschaltung auch wirklich in der Mittelstellung erfolgt.
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Feedbackanschluss

Der Feedbackanschluss dient der Ermittlung der realen Stellung bei Robotik-Servos. Es ist
dazu keine zusétzliche Mechanik oder ein sonstiger Aufwand nétig. Die entsprechenden
Servos bringen diesen Anschluss fertig verdrahtet bereits mit. Es muss dann nur noch
lediglich das Kabel auf den vierten Pfostenstecker aufgesteckt werden.

Andersherum heiB3t dies, dass, um eine echte Stellungsriickmeldung vom Servo zu erhalten,
heute nur noch die richtige Auswahl des Servos und keine aufwendige Mechanik mehr
erforderlich ist. FUr den Betrieb wird dazu lediglich das meist orange Kabel des Servos als
viertes auf die Stiftleisten gesteckt.

S - Zu beachten ist dabei lediglich, dass man die Betriebsspannung nach dem
ﬁ Bewegungsvorgang nicht deaktivieren darf. Diese Einstellung wird, soweit
moglich, auch durch das Service-Tool unterdriickt, denn ohne eine
- Betriebsspannung fiir einen solchen Servo féllt auch dessen
Feedbackfunktion aus.

Bastler kdnnen natirlich auch den Feedbackanschluss fuir eigene Losungen verwenden. Dabei
ist lediglich zu beachten, dass die Versorgung aus dem Anschluss des dazugehérigen Servos
erfolgen muss. Eine Fremdspannung darf hierfur nicht verwendet werden!
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Automatikfunktion

Die Automatikfunktion ermdglicht das Ansteuern der hinterlegten Magnetadressen am
Modul Gber Riickmeldeereignisse im CAN-Bus, ohne die Verwendung eines PCs. So sind
bereits ganz einfache automatische Ablaufe auch ohne einen PC auf der Modellbahn méglich.
Die Ruckmeldeereignisse kénnen dabei aus einer Central Station 2/3 oder aber von jedem
Rickmeldefahigen CAN-digital-Bahn-Modul, wie zum Beispiel alle Arten von GleisReportern
und StromSniffern kommen.

Fur die Aktivierung der Automatikfunktion verfiigt das Modul Uber eine zusétzliche finfte
Magnetadresse. Die Voreinstellung daftr ist die Magnetadresse 5 im MM-Format. Hier sollte
man darauf achten, diese Adresse entweder nicht fir andere Zwecke auf der Modellbahn-
Anlage zu verwenden oder sie im Modul so zu andern, dass es nicht versehentlich zu
Geisterschaltungen der Servos kommt, die durch die Riickmelder ausgeldst werden.

W cAN-d = o

TN
BOMESE [(com? | reload o1

Module suchen scan Bitte wahlen |1 | aktuelle Moduladresse Hardware des Moduls 00 . 03

Firmware des Moduls 01 . 04
Die Busspannung am Modul betragt 11.8 Volt

[ Adressen

| [ speichem

(Ausgang C 7 e 3 ] [ [Ensteliungen fir Servo| | 13 [on |
|Magnetadresse 1 2 £ a: 52 [1050 | [ Posmon | [ 2000 |

[Mm v] \un v‘ MM ~| MM MM o 100 [ Ze ’f

--------\A--n-t\ [ Schiugoge |
\Podmn Position Position Position
[ Enstellungen
|Spannung aus [ oFr [ oFr [J oFr [ oFr l—l"“‘“ ‘Posttion 2000.0 i
‘M |virtuell | [Schater Cc | [keine | [keine ]

Oon ON
== s Oon [ Stellbereich anpassen
[ Relaissteuerung Geschwindigkeit einstellen |
|Relais schalten Oon O on Oon O on » -
Anderungsgeschwindigkeit $ 2] x10ms

|CAN-Relaisadresse 0: 0: 03 0- [ i} Bl B OT
[ RMKs far ] (GroBe der Positionsanderung je Zeit | il = [l : | x05ms
[servo I 1 2 ] [ 3 4 @ O

© Einstellngenspeichem | Modd-RESET

Verwendung:

Jeder Magnetadresse im Modul kénnen zwei beliebige Riickmeldeadressen zugeordnet
werden. Dabei missen die Riickmeldungen mit der Geratekennung 0 (Grundeinstellung aller
Melder und auch der CS) im CAN-Bus ubertragen werden. Dazu wir eine Riickmeldeadresse
fir das Schalten der Magentadresse auf rot und eine zum Schalten auf griin verwendet.

Das Modul verhalt sich mit allen anderen getétigten Einstellungen genau so, als wenn die
entsprechende Magnetadresse Uber einen Schaltbefehl aufgerufen wurde. Es werden alle
moglichen Stérungsmeldungen erzeugt und nattrlich wird auch die nach dem Ausfiihren des
Stellbefehls erreichte Stellung an alle Busteilnehmer weitergegeben, womit auch im
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Automatikbetrieb sicher gestellt ist, dass alle Bedienstellen immer den aktuellen Stand der
Dinge anzeigen.

Die Aktivierung dieser Automatikfunktion erfolgt Giber die flinfte Magnetadresse des Moduls,
die ebenfalls vollig frei vergeben werden kann. Die Voreinstellung fur diese Magnetadresse ist
die Adresse 5im MM Format.

Wird nun diese Adresse fur die Automatikfunktion auf griin geschaltet, kdnnen die
Anschlisse des Moduls zuséatzlich auch tber die programmierten Riickmeldeadressen
gesteuert werden.

Die Automatikfunktion ist grundséatzlich nach dem Einschalten der Betriebsspannung
deaktiviert.

- Achtung:
Es kann zu Geisterschaltungen fuihren, wenn man versehentlich die
Magnetadresse fur die Automatikfunktion auf griin schaltet!

Um dies zu unterbinden, sollte man die Adresse fir die Automatikfunktion entweder so
legen, dass man sie nicht benutzen kann oder die Adresse 5 MM nicht verwenden.
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Service-Tool

Fur die Inbetriebnahme des Moduls ist eine CC-Schnitte oder ein CAN-erlesen zusammen mit
dem Service-Tool erforderlich, da die Einstellmdglichkeiten sehr umfangreich sind und die
bekannte "Lern-Taste" der CAN-Module aus Platzgriinden fur die Feedbackfunktion entfallen
musste.

Service-Tool starten

Hat man das Service-Tool gestartet und den richtigen COM-Port gewahlt, sucht das Tool
bereits einmal nach passenden WeichenChefs Servo im Bus und zeigt dann die Einstellungen
des Moduls mit der kleinsten ID automatisch an. Das Ganze dauert nur wenige Sekunden.

Hinweis:

Mit dem hier beschriebenen Service-Tool ist ein Einstellen der alten
WeichenChefs Servo nicht méglich!

Das Tool unterstitzt nur die WeichenChefs Servo 3 ab der Firmware 1.4.

Dass die Verbindung zur Schnittstelle erfolgreich besteht, zeigt das Tool mit einem griin
hinterlegten GOMIPOFE an. War die CC-Schnitte oder der CAN-erlesen beim Start des
Programms noch nicht an den PC angesteckt, kann man mit einem Klick auf "reload" nach
dem COM-Port suchen lassen und sobald er gefunden wurde, wird er in die

eingetragen und kann dann somit auch nachtraglich ausgewahit

werden.

W cAN-digital WeichenCy

Wil
T PEY .

= exn-digital- B in

Module suchen scan Bitte wahlen |1 | aktuelle Moduladresse Hardware des Moduls 00 . 03

Firmware des Moduls 01 . 04
Die Busspannung am Modul betragt 11.8 Volt

A [ Position und Geschwindigkeit speichem I
Ausgang | 2000 [ 3| [ (s [ [Bnstellungenfir Servo) | 12 ann |
[Magnetadresse | g 2z 3k 4z 52 [ 1050 [ Position ] [ 2000 |
[Mm | (MM | [Mm | [Mm ML [ 100 = [
(= |- . S Ao 10 Schrttgroie 10
Position | Position Position Position Position
|Spanmungaus | [ OFF [ orFF O oFF O oFF [ aktuelle Postion | 20000+ W Ty
| [virtuetl ] [Schalter Cc | [keine | [keine ] ]
[blinken erzeugen | (] ON 4 on
exteme Tasten ] Oon Oon CJon [ Stellbereich anpassen
e [ Geschwindigkeit einstellen I
sde Qo Oov  Dow Do P osoonmmcmiiet | [: Wl x10ms
CAN-Relaisadresse: 03 0: 0: 0: E [ Test
T |GréBe der Positionsandenung je Zeit | [l [l : x 0.5ms
Servo. 1 ] 2 3 4 @ O
Rickmeldeadresse 15 2 3 4 5 G 7 8
. CEinstelungenspeichem | Modd-RESET
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Mdochte man den Port fir eine andere Software freigeben, muss man das Tool nicht beenden,
es reicht aus, lediglich auf die Schaltflache "trennen" zu klicken und der Port wird fir ein
anderes Programm freigegeben. Der Anschluss wird dann rot hinterlegt. Mit einem erneuten

klick auf "verbinden" wird das Tool wieder mit dem Port verbunden und kann daraufhin
wieder benutzt werden.

Lauft bereits das Service-Tool und man hat ein neues Servo-Modul und steckt dieses das erste
Mal an den Bus, wird das vom Tool automatisch sofort erkannt und es erscheint in dem
Bildschirm ein , wo dem neuen Modul eine Modul-ID zugeteilt werden
muss. Ehe das nicht passiert ist, kann nichts anderes mit dem Tool gemacht werden. Wenn
man gleich mehrere Module neu angesteckt hat, dann muss dieser VVorgang entsprechend oft
wiederholt werden, bis alle Module eine ID bekommen haben. Welches Modul man dabei

dann gerade programmiert, ist daran erkennbar, dass es mit den vier Servo-Info-LEDs
abwechselnd blinkt.

[COM Port| m Mw,ww , 3
| ENDE | nnen CAN_d.gltaL‘_o

neue Modul-D 0 ‘

Hardware des Moduls ~ xx . xx

Module suchen Bitte wahlen aktuelle Moduladresse

Firmware des Moduls ~ xx . xx
Busspannung
Adressen Position und Geschwindigkeit speichem ]
Ausgang | [ | 3 [ s e | Brstelngentfar Servo| | 12 Tanm |
Magnetadresse S 2 3 a: 51 1500.0 | [ Postion | [ 15000 |
— — 3 | I T o m L0 |
HE N N B AT | menn ! e 1500.0
Position Position Position Positio |
s hatsich in Modul mit der Adrese 0 gemeldet.Bite vergeben s |l
[Spaumgas | [loFF Dore  [CloFF [ OFf hierzu erst eine neue Adresse im Bereich 1- 565 O e
.02 astatursteuerung
] v a Z ] \
blinken erzeugen Con Oon Jon Jon o
exteme Tasten Oon Oon CJoN ] oN LI Stellbereich anpassen
Relaisstevenung Geschwindigkeit einstellen ]
is schalten ON oN OoN
L C = Lo L Anderungsgeschwindigkeit N N x0ms
CAN-Relaisadresse (15 0: 0 0: [ Test
RMKs fiir Automatikbetrieb GroBe der Positionsanderung je Zeit | [l = [l | x 0.5ms
Servo 1 7 3 4
= o a
Rickmeldeadresse 103203 303 40 503 60 705 | 80
B

Mit einem Klick auf die Schaltflache "scan" sucht das Tool den Bus nach allen WeichenChefs
Servo 3 ab. Die gefundenen Module werden dann in die Auswahl eingetragen. Dieser ganze
Vorgang wird durch die Auswahl des COM-Ports bereits einmal automatisch ausgeldst und
in der Auswahl wird das Modul mit der kleinsten ID eingetragen und dessen Einstellungen

ausgelesen.

Dabei blinkt das Modul, mit dem sich das Tool verbunden hat, mit den vier Servo-Info-LEDs.
Es wird die Hard- und Firmware des Moduls ausgelesen.
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Busspannungsiuberwachung

Die Anzeige der Busspannung wird alle halbe Sekunde aktualisiert. Gemessen wird dabei die
Versorgungsspannung des Mikrocontrollers.

Dabei sollte die Spannung nicht unter 9 Volt sinken, dann wechselt der Hintergrund der
Spannungsanzeige auf rot und man sollte in den Systemaufbau an passender Stelle einen
EnergyPunkt einfligen.

Zum Beispiel 1&sst ein blockierter Servo vom Typ FT90M-FB die Busspannung etwa um 0,4
Volt abfallen, was man in der Anzeige dann verfolgen kann.

Magnetadressen

Auf der linken Seite oben kénnen die Magnetadressen fir die vier Servos eingestellt werden.
Der funfte Block ist fur die Automatikadresse.

L") ‘CAN-digital-Bahn WeichenChef Servo 002 - =} X
an
BOMBSE cow’ .|| retoad LT
e | Deas saita 'Ba i) =
CAN -d Igl 'o“e ~Chef
- A =]
Module suchen scan Bitte wahlen |1 V‘ aktuelle Moduladresse Hardware des Moduls 00 . 03
Firmware des Moduls 01 .04
Die Busspannung am Modul betragt 11.8 Volt
[ ] [ Position und Geschwindigkeit speichem ]
|Ausgang | 3 ] [T D | Einstellungen fur Servo| | 15 [
i : 32 i [ Postn ]
i 7 | T N | L o Zet [w ]
ICAN =
e - (o [ schmgose |
Possen| [MPosinl] (Mo
[ | [ Posi ]
Oorr  OorF  [lorF O orr 150003 [ Tastatursteuerung
[Stellungsmeldung | [keine | [keine | [keine | [keine -] v
T Don O on Cllon O on [ Stellbereich anpassen
[ i ] [ einstellen
_ mm mm Ewm EE el T
— Anderungsgeschwindigkeit o 2 x10ms
7] ] [ . O e
I RMKs fir Automatikbetrich ] = | x05ms
-»
fservo I =[5 e _—
T [2E [ 3] [T (s e [ 7RI [TE
.~ Einstelungenspeichem | ModuRESET

Als Datenformate, die sich nur durch den Adressraum im CAN unterscheiden, gibt es bei
diesem Modul nun derer drei zur Auswahl: Das sind die bekannten Formate DCC, MM und
neu ist nun das Format CAN.

Hinter dem CAN-Format verbirgt sich praktisch der gesamte Adressraum des CAN nach der
Marklin-MCAN-Beschreibung, also etwas mehr als 65000 Adressen. Der Vorteil, wenn man
sich fur diesen Bereich entscheidet (weil das Steuerungsprogramm dies auch unterstitzt) ist,
dass diese Befehle als Schaltbefehle von allen Méarklin-Gleisprozessoren im Adressbereich von
1 bis 1000 ignoriert werden, womit das Gleissignal nicht mit den Schaltbefehlen belastet wird,
auch wenn sich ein Gleisprozessor mit im Systemaufbau befindet. Kleiner Nachteil ist, dass
dieser Adressraum nur bei einigen Steuerungsprogrammen zur Verfligung steht, so zum
Beispiel bei Win-Digipet. Ein klarer Nachteil ist, dass man diese Adressen zur Zeit von keinem
Handgerét aus bedienen kann.
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Neu ist, dass die WeichenChefs Servo das bis jetzt nicht sehr verbreitete Format DCC-
extended beherrschen. Diese "extended" Méglichkeit steht natiirlich auch im ganzen CAN-
Adressraum zur Verfliigung. Dieses DCC-Format muss man nicht extra auswahlen, denn die
Adressen sind weiterhin dieselben, nur kennen diese Adressen mehr als die bis jetzt immer
genutzten zwei Zustande, rot und griin. Im DCC-extended-Betrieb sind nun bis zu 256
Stellungen mdoglich. Die Adresse Ubergibt durch den "extended-Wert" die Position gleich mit.
Dies ist zum Beispiel bei Wasserkranen sehr von Vorteil, da man so praktisch den ganzen
Schwenkbereich mit nur einer Adresse ohne eine gesonderte Einstellung erreichen kann und
damit auch jede Lokomotive mit Wasser versorgen kann, egal wie sie vor dem Wasserkran
steht.

Wer DCC-extended noch nicht kennt, sollte sich bei Interesse zuerst einmal etwas in das
Thema einlesen, das Ganze dann mit einem einfachen Servo und dem Modul auf dem
Schreibtisch ausprobieren und sich alles in aller Ruhe anschauen.

Positionen

Hier werden, wenn sie in den Einstellungen aktiviert wurden, die absoluten
Positionsmeldungen der Servos angezeigt.

o can

BOMBSE com’ | reload

e o n-d ig itatpoa‘em

Module suchen | scan | Bitte wahlen |1 + | aktuelle Moduladresse Hardware des Moduls 00 . 03
Firmware des Moduls 01 . 04
Die Busspannung am Modul betragt 11.8 Volt

Adressen Position speichem
Ausgang | 1] 2 s [ s [ [Bnsteliungen fr Servo] | 1 o |
Magnetadresse 1 2 3z 4z 5k [ 1500 | [ Postion | [1s500 |
MM | [Mm | [Mm <] [mm RICT [ | [ Zeit ] [40 ]
Test (o] [ 0] [ Schtigrote \ [0 ]
[Position  Posiion | Fehler ! Position Fehler
|\ Einstellungen Position einstellen
[Spannungaus | [ oFF O orr O oFF  akduelle Postion | 15000 [ Tastatursteuerung
Stellungsmeldung virtuell v‘ analog | |virtuell | [Schatter Cc ]
blinken erzeugen Oon Oon Con Con
e [ ov Con Clon [ Stellbereich anpassen
[ i it einstellen ]
[Relais schalten | [ ON Oon O on M on - - .
[CANRclaisadresse | 43 0: 0: 23 L __JJ Bl BRLly [ Test
e o |GroBe der Positionsandenung je Zet | [l il x05ms
[Servo. 1 2 3 4 » @ O
Rickmeldeadresse. B [ A [ 5B eE [ 7E EE
.~ Einstelligenspeichem | Modd-RESET
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Extrafunktionen

Die meisten Einstellungen erklaren sich schon aus den Uberschriften selbst.
Der Bereich unter der Uberschrift "Eifistellungen” verwaltet die Extrafunktionen des Moduls
zu den Servos.

8 can

'COM Port \COM? v| | reload Bam -HNM,”nw'/f' . 3
ENDE trennen - - ‘ ®
= 2xn-digital;P4a

Module suchen | scan  Bitto wahlen |1 | aktuelle Moduladresse Hardware des Moduls 00 . 03
Firmware des Moduls 01 . 04
Die Bus‘annung ‘am Modul betragt 11.8 Volt

Adressen ] Position und Geschwindigkeit speichem ]
| I > ] (B el e Do |
13 23 3% 42 53 W‘ [—}w \ 1500
R R L m Cw
s [ 0] [ schmgdte | [0
[Posion | Position Position Position Position
] Position einstellen |
Spaungas | OFF Oorr  Dorr O orr aktuelle Position 150002) [ Tastatursteuerung
[ | [keine | |keine | [vituetl | [Schalter Cc ]
binken erzeugen | “on Oon
exteme Tasten Con M oNn [ oN [ stelibereich anpassen
[ B i einstellen ]
Relais schalt O on Con CJoNn CJon e —= g
lc‘“‘w——f“l 0: 0: 0: - [ W ) xoms
[ RMKs far Automatikbetrieb | Grofie der Positionsanderung je Zeit | [l il : x05ms
[Servo. Il 1 Il 2 B 4 I » @ O
Rickmeldeadresse 1 215 33 43 55 6 7 8
. Einstellungenspeichem | ModdRESET

Spannung aus

Mit einem Haken in dem Késtchen fir "Spannung aus" kann man auswéhlen, ob der Servo
nach dem ersten Bewegen weiterhin mit Spannung versorgt oder ob seine Betriebsspannung
nach dem Erreichen der angeforderten Stellung abgeschaltet werden soll. Die Abschaltung der
Spannung erfolgt eine Sekunde nach dem Senden der letzten Stellungsanderung.

Kleiner Hinweis: Man muss beim Einstellen der Geschwindigkeit darauf achten, dass der
Servo auch mechanisch in der Lage ist, diesen Anderungen zu folgen. Erreicht der Servo die
gewahlte Position nicht, ist die Anderungsgeschwindigkeit fiir die Position im Modul zu
schnell gewéhlt. Dazu aber auch noch mehr beim Thema Geschwindigkeit.

A - Hinweis:
Verwendet man Robotik-Servos mit einem Feedbackausgang, darf die
Betriebsspannung nach der Bewegung nicht abgeschaltet werden, da
v

dies auch zum Verlust der Positionserkennung fuhrt.
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Stellungsmeldungen

Hier kann man sehr einfach auswaéhlen, welche Lagemeldungen zu einem Servo erzeugt
werden soll.

Die Auswahl kann fiir jeden Servo frei eingestellt werden. Zur Auswabhl steht hier "Schalter",
"Schalter CdB", "analog" oder "virtuell". Voreingestellt ist "keine" Funktion. Dann werden
keine Stellungsmeldungen erzeugt und nur die Schaltanforderung zu einem Stellbefehl der
Zentrale bestatigt.

8! CAN-digital-Bahn WeichenChef Servo 002

BOMEEE [com” || reload Bam o ! 5
| ENDE | tennen D aas ] H ( b o
CAN-d .g ltaL-role m :‘7",‘/'

Module suchen scan Bitte wahlen |1 | aktuelle Moduladresse Hardware des Moduls 00 . 03
Firmware des Moduls 01 . 04

%

Die Busspannung am Modul betragt 11.8 Volt

Adressen | [ speichem |
Ausgang [ [ = = [ Lo [Enstellungen far Servo] | 13 e
Magnetadresse LS 3 3 e Bt [ Posn |
[Mm ] [um ] [um ] [um [o ] L

Test | - - - - [ Automati] o | Schiitiprsls ] 1
]

Position Position Position Position
now | Lloer O orr aktuelle Position 150003/ [ Tastatursteuerung
Stellungsmeldung | keine v | [keine < v
blinken erzeugen G
exteme Tasten [Jon anaiog COon [ Stellbereich anpassen
virtuell
“rerarssrevering ] [ Geschwindigkeit einstellen ]

—\A o don Do Do [Andenngsgeschwingigket | [l -/ Jll: x10ms
CAN-Relaisadresse 0: B 0: B [ Test

RMKs far : ] - | x05ms
Servo 1 2 3 -»

Il ] [ 4 3 =

Schalter:

Diese Funktion ist zu wéhlen, wenn man die Stellungen der Servos mit Endschaltern real
uberwachen méchte. Die Endschalter schalten aber nicht den Servo ab, sie erzeugen nur die
Meldungen, dass das Ziel (rot oder gruin) erreicht wurde! Wirden die Endschalter den Servo
auch abschalten, kénnte es zu Problemen kommen, wenn der Schalter nur ganz knapp
erreicht wiirde, was dann zu unnétigen Stérmeldungen fuhren kénnte.

Ist keiner der Endschalter angefahren, kann das Modul eine blinkende Stellungsanzeige fir
die dem Servo zugeordnete Magnetadresse in allen Bediengeraten erzeugen, wenn der Haken
bei "blinken erzeugen" gesetzt ist.
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Schalter CdB:
Diese Funktion entspricht der vorher beschriebenen, nur

dass zusatzlich noch zu Beginn des Bewegungsablaufs e =
eine eindeutige Stérmeldung fur den Servo Uber den oo 3w
Bus gesendet wird. e g &
Diese Storungsmeldung wird beim Erreichen der Ao
geforderten Endlage dann durch eine eindeutige £0 soehro| & Grrcihes |4 Qb | B Oienm|
Lagemeldung wieder aufgehoben. S (R =

& WekenthelSkngaickaiaes

CgRiickmeidekontakte).. [
Diese Informationen verarbeiten bereits einige
Steuerungsprogramme, so dass man sie zum Verriegeln
der Fahrstrassen bei Bewegung eines Servos benutzen
kann. Z.B. ist dafiir bei Win-Digipet schlicht nur in der
Magnetartikel-Erfassung die Uberwachung als
WeichenChef auszuwéhlen. L= |

analog:

Diese Auswahl entspricht dem Meldungsverhalten beim vorher beschriebenen "Schalter CdB".
Allerdings wird hier, die reale Position aus dem analogen Feedbacksignal, welches der Servo
liefern muss, errechnet.

Diese Auswabhl ist bei der Verwendung von Robotik-Servos zu wahlen.

virtuell:

Auch diese Auswahl entspricht dem Meldungsverhalten der vorher beschriebenen "Schalter
CdB". Hier kann auf Endschalter oder ein Feedbacksignal verzichtet werden.

Das Modul errechnet aus den an den Servo zuletzt gesendeten Stellungen die entsprechenden
Meldungen. So wird auch hier eine Storung fiir die Adresse gesendet, sobald der Servo
angesteuert wird und er sich bewegt. Diese Stérung wird mit einer absoluten
Positionsmeldung am Ende der Bewegung aufgehoben, allerdings werden diese Meldungen
nur aus der errechneten Stellung des Servos ermittelt und sie missen nicht der realen Stellung
des Servos entsprechen. Wenn sich zum Beispiel der Stecker des Servos geldst hat, stimmen
diese Meldungen nicht mit der realen Stellung tberein.

blinken erzeugen

Ist hier der Haken gesetzt, wird, solange keine reale oder virtuelle Endlage erreicht ist, ein
Blinken im 0,5 Sekunden-Takt in allen Stellungsanzeigen von Bediengeraten und auch im
Steuerungsprogramm erzeugt. Es visualisiert, dass sich der Servo bewegt und noch nicht die
geforderte Stellung erreicht hat.
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externe Tasten

Tasten:

Wahlt man diese Funktion aus, kann man mit zwei Tasten (Schlielern) die Servos zwischen
den zwei eingestellten Zielpositionen steuern. Das ist zum Beispiel fir ein Stellen der Weiche
vor Ort sehr interessant. Naturlich werden diese Stellbefehle so im Modul verarbeitet, als
wenn die entsprechende Magnetadresse geschaltet worden wére. Das bedeutet, es werden
auch beim Handbetrieb tGber die Tasten alle eingestellten Stellungsmeldungen ausgefiihrt,
womit auch im Handbetrieb immer alle Anzeigen der am Bus befindlichen Bediengerate
aktuell gehalten werden.

S - Schalter durfen hier nicht verwendet werden, da sie zu einer standigen

Wiederholung der Stellanforderung fihren und man dann den Servo nicht
mehr Gber Magnetadressen bedienen kann.
v
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Relais schalten

Diese Zeile ermdglicht es, Relais in Abhangigkeit der Servostellung umzuschalten. Diese
Umschaltung erfolgt immer in der Mitte zwischen den zwei festgelegten Endlagen. Dabei
werden immer CAN-Adressen geschaltet, damit diese Schaltbefehle unverziglich den
Empfénger erreichen kénnen und das Gleissignal nicht unnétig belastet wird. So eignet sich
der RelaisChef sehr gut als Erganzung zum WeichenChef Servo fir die
Herzstlickumschaltung. Wer aber lieber gréRere Relais verwenden mdchte, kann natirlich

auch einen WeichenChef Magnet benutzen und damit dann jedes beliebige Relais seiner Wahl

ansteuern.
85 CAN-digital-Bahn WeichenChef Servo 00! =
vl
BOMIBSE [cow? .| retoad PEY
women | Danss saita -Ba M >
<aN-digl AT
—v
Module suchen | scan | Bitte wahlen |1 ~ | aktuelle Moduladresse Hardware des Moduls 00 . 03
Firmware des Moduls 01 . 04
Die Busspannung am Modul betragt 11.8 Volt
[ Adressen Position und Geschwindigkeit speichem
|Ausgang ] 1] 200 3 [a 5 e Einstellungen fir Servo| 13 [ gun |
1 2 3 43 52 1500 [ Position 1500
MM | [Mm | [Mm | [mm RIS w0 | [ Zeit 40
L . N S S | Acoma L il L
Position Position Position Position Position
[ Position einstellen
Spannung aus | OorF [ oFf [ oFr [ oFr il Pasiion] 1500.0 2 [] Tastatursteuerung
Stellungsmeldung keine ~ | |keine ~ | |keine | |keine ~ ]
blinken erzeugen
[ri\ Oon Oon CTlon O [] Stellbereich anpassen
[ i einstellen I
. ] B BRULS
Andenungsgeschwindigkeit 2 s
CAN-Relaisadresse 4 0: 0: 2 O Test
i —— GroBe der Positionsanderung je Zeit | [Jll:| Jll : x05ms
[servo [ 1 2 3 ] 4 » @ Q
Rickmeldeadresse 1 2] [ R IAE [ sE e [ 7 IR

Die Funktion ist aktiv, sobald in dem Adressfeld eine Magnetadresse gréfler Null eingetragen
wird. Die Eingabemdglichkeit einer Adresse wird durch Setzen des Hakens Uber der Adresse
freigegeben. Ein Entfernen des Hakens Iéscht die eingetragene Adresse.

RMKs fiir Automatikbetrieb

Die Funktion wird in der Rubrik "Automatikfunktion" ab der Seite 11 erkléart.
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Servo Grundlagen

Die rechte Seite des Tools dient ausschlieB8lich dem Einstellen der Bewegungsablédufe der
Servos. Naturlich kann man alle Einstellungen véllig frei fuir jeden Servo anders wéhlen. Auch
sind die Bewegungsrichtungen voneinander unabhéngig.

Welchen Servo man bearbeitet, wéhlt und sieht man in der obersten Zeile der rechten Seite.

W CAN-digital-Bahn WeichenChef Servo 002

BOMESE (comr -

~ exn-digital:

Module suchen | scan | Bitte wahlen |1 | aktuelle Moduladresse

Die Busspannung am Modul betragt 11.8 Volt

Byl

Hardware des Moduls 00 . 03
Firmware des Moduls 01 . 04

= [m] X
v

3

i

-Chef

[ Adwssen \ u ;
| Ausgang [ [ [ 3] (e (s e [Bnatellungen fir Sevo] 3 -
[re—— 1 3 % sl ss o [ew [ — 50
[Mm | [Mm | M M I 0 Oz 40
o .- — w0 [— 0
[Postion | NENSSNSRNN ~ rFehicr  NENSSNSEEN  Fehicr
[ Einstellungen ] Position einstellen
O orr O orFr O orr akiuelle Position 109003 [ Tastatursteuerung
[ g | [vituell | [analog | [vintuel | [Schalter Cc - | ]
[blinken erzeugen | [J ON Oon Oon Oon
Oon [ on O on [ Stellbereich anpassen
[ Relaissteuenung Geschwindigkeit einstellen ]
[Relais schaiten | [ ON Jon Oon M on — = .
D e B 5= s (oo B W] x0ms
[ RMKs far i I Wl x05ms
fsevo I =[5 s - —
Rickmeldeadresse 11 aLs 33 4 5% 63 5 83
.~ Einstellungenspeichem | ModiRESET

In den drei Zeilen darunter werden die aktuell im Modu
gespeicherten Werte angezeigt. Links die Werte fiir den
Werte flir den griinen Bewegungsablauf.

| zu dem gewéhlten Servo
roten Bewegungsablauf, rechts die

Um die Positionseinstellungen vielleicht etwas besser zu verstehen, folgt hier kurz eine kleine

Einfihrung in die Servotechnik:

Die Ansteuerung von Servos erfolgt Giber
eine PWM. Diese ist eine sich in einer
festen Zeit wiederholende
Rechteckflanke. Dabei gibt die Zeit, die
die Flanke eingeschaltet ist, die Position

uv)

des Servos an. Der meist genutzte
Bereich fur die Position geht dabei von
1000us bis 2000us. Die Mitte/Neutral
wird mit 1500us beschrieben. Die
Wiederholung muss alle 15 bis 25ms erfolgen.

t=15-

Neutral rechts Links Varianz
right left variation
5
0 J_I H
L T
t=1520 ps =920 ps t=2120 ps

25ms
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Die absoluten Werte fur die &uReren Positionen kann man dem Datenblatt eines Servos
entnehmen. Das Tool unterstiitzt eine Feinjustierung des Bewegungsbereichs an jedem
beliebigen Servo, so dass auch groRte Bewegungswege, wie z.B. von Servo-Seilwinden mit
mehreren Umdrehungen oder Robotik-Servos mit einem Bewegungsbereich von bis zu 270
Grad sehr genau angesteuert werden kénnen.

Die Auflésung, mit der die Flanke der PWM erzeugt werden kann, liegt beim WeichenChef
Servo 3.0 nun bei 0,5 us. Das bedeutet, dass der WeichenChef einem Servo auf dem Weg von
1000 bis 2000us praktisch 2000 unterschiedliche Werte als Positionen/Stellungen senden kann!

B8 CAN-digital-Bahn WeichenChef Serv

BOMRSE com7 | reload Bam P hwvm”"‘” i 5
EETEE remen | Daas - ® - » %
exn-digital;P5a e

~Chef
-~

X

o

Module suchen | scan Bitte wahlen [l | aktuelle Moduladresse Hardware des Moduls 00 . 03

Firmware des Moduls 01 . 04
Die Busspannung am Modul betragt 11.8 Volt

Adressen ]

Ausgang [ 2 [ 3 = 5 [ | Einstellungen fir Servo| | 3% [ grin |
o i 2 3 EE [ =
[Mm | [mm | [Mm | [Mm v 40 Zeit 40
L I N S B Aok 10 Schritigrofe 10
Position | Position | Fehler | Posiion Fehler
] #effion cinsclen \
Spannung aus O orFr [ oFr [ oFf 1810.0 % [ eetetee
Stellungsmeldung [virtuelt | [analog [vituen | [Schater Cc | ]
blinken erzeugen CJon Con Oon Oon
EEeTEES| Con Con Oon 1000 3 [ Stelibereich anpassen 2000 2
: o e ‘
e Irsntagies | 2 W 10
CAN-Relaisadresse. a: 0: 0: 2% [ Test
e , | Posersindennaie 7ot | [ - x05ms
Servo [ 1 [ 2 ] [ 3 4 » @ a
[Rockmeldeadresse || 12 23| 33| 43 | s5: | 62| 73| 8:
. Einstellungenspeichem | ModuRESET

VergrofRert man den gewulinschten Stellbereich, vergroRert sich auch die Anzahl der
Stellungen entsprechend der Zeit *2. Der maximale Stellweg des WeichenChefs Servo geht
von 500us bis 3000us, was insgesamt 5000 Positionen entspricht.
Die Eingabe dieser Werte fur den Stellbereich kann man durch einen Klick auf den Haken
"Stellbereich anpassen" erreichen.
,ﬂ,‘rf“"”“’ 4 Achtung: Wird ein Servo im Positionsbereich tGbersteuert, kann ihn das
ﬁ mechanisch zerstoren!

Die Grundposition des WeichenChefs Servo bei Auslieferung und nach einem Modulreset ist
immer die neutrale Stellung fur den Servo, also 1500ms.

Positionen einstellen

Die aktuelle Position des Servos wird in der Mitte angezeigt, sie muss nicht mit einem der
Endlagen Ubereinstimmen.
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L

g0
BOMESE com? .| reload L LT 4
vennen | Daas - -ta -Ba “ 8 7
CAN_d .gl ro“e -Chef
= —
Module suchen | scan Bitte wahlen [l | aktuelle Moduladresse Hardware des Moduls 00 . 03

Firmware des Moduls
Die Busspannung am Modul betragt 11.8 Volt

?

Ausgang [ ez =3 = 5 =] Einstellungen fir Servo| | 3 [ grin |
Magnetadresse S 2 3k 4z 5 [ Posion
[Mm | [Mm | [Mm | [Mm RICC 40 Zeit 40
L I S B Aok 10 Schrittgrofe 10
Position | Position | Fehler | Posiion Fehler
] [ Position eirf llen |
b T Oorr O orr O orr akduelle Postion 181002 [ Tastatursteuerung
Stellungsmeldung [virtuell | [analog [vituen | [Schater Cc | ]
blinken erzeugen Con Oon JoNn Oon
= s Con Oon 1000 3 [ Stelibereich anpassen 2000 2
] [ it einstellen ]
R I T
Anderungsgeschwindi = 2 x10ms
CAN-Relaisadresse. a: 0: 0: 2% = . [ Test
s ; ‘ Posersindennaie 7ot | [ - x05ms
Servo [ 1 2 ] [ 3 4 » @ a
|Rickmeldeadresse | 1 2 3z 4 5 6 7 8
. Einstellungenspeichem | ModuRESET

Durch ein einfaches Verschieben des Scrollbalkens kann man nun den Servo bewegen und in
die gewuinschte Position fahren, um diese dann zu speichern.

o - Achtung: Dabei folgt der Servo mit maximaler Geschwindigkeit der Eingabe

. am PC. Schiebt man den Regler also schnell, &ndert sich auch die Position des
Servos entsprechend schnell.

Da es mit dem Schieber nicht so wirklich einfach ist, die letzte gewiinschte Feinjustierung zu
erreichen, kann man mit dem Zahlenfeld in der Mitte die Position zusatzlich in 0,5us-
Schritten fein einstellen. Gespeichert wird die Position mit einem Klick auf die rote oder griine
Schaltflache am oberen Ende des Fensters fur die entsprechende Richtung.

Geschwindigkeit einstellen

Im untersten Teil kann man die Geschwindigkeit, mit der sich der Servo bewegen soll,
einstellen. Allerdings, das sollte jedem klar sein, hédngt die maximale Geschwindigkeit
ausschlieBlich von der Mechanik des Servos ab. Das Modul kann in weniger als einer halben
Sekunde von einer Endlage zur anderen springen. Dem kann jedoch keine Mechanik
zeitgleich folgen! Dies sollte man bei der Einstellung von schnellen Bewegungen beachten.
Schaltet man nun die Magnetadresse des Servos, bewegt sich auch die Stellungsanzeige des
Servos entsprechend der Ansteuerung der Position des Serovs im Modul. Die Anzeige wird
dabei aus dem Modul gesteuert, es handelt sich nicht um eine reine Animation im Tool! Dies
kann man dazu nutzen, um zu erkennen, ob der Servo mechanisch dem Steuersignal des
WeichenChefs Servos folgen kann. Ist die Anzeige bereits an der gewahlten Position
angekommen aber der Servo bewegt sich noch, sollte man die Geschwindigkeit der
Ansteuerung den mechanischen Mdéglichkeiten des Servos anpassen.
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Diese Testmdglichkeit sollte man erst einmal auf dem Schreibtisch trocken probieren, ohne
eine Mechanik am Servo zu montieren.

Die Geschwindigkeit kann je Schaltrichtung unterschiedlich eingestellt werden. In der
Auswahl wird die Einstellmdglichkeit fur die rote Richtung vorgeladen.

, Hohe Werte bei der Positionsanderung je Zeit kdnnen den Servo an seine
PaY - Grenzen bringen und zu sehr ruckartigen Bewegungen fiihren. Hier sollte
ﬁ‘ man immer mit kleinen Werten beginnen, da sonst die Mechanik, die bewegt
L werden soll, beschadigt werden kdnnte.

al-Bahn Weicher 2 a X
g
EOMSH [coM || rcload LAY <

Module suchen | scan Bitte wahlen [l | aktuelle Moduladresse Hardware des Moduls 00 . 03
Firmware des Moduls 01 . 04

L

Die Busspannung am Modul betragt 11.8 Volt

Adressen ]

[ it speichem |
Ausgang { 1 [ 2 [ 3 [ 4 s [ Enstellungen fir Servo| 32 [ grin |
Magnetadresse 2 2= 3 4z Sk [ Poston |
[Mm | [Mm | [Mm | [Mm RICC 40 Zeit 40
L I S B Aok 10 Schittgrote 10
Position | Position | Fehler | Posiion Fehler
] [ Position einstellen |
Spanmung am 0 oFF 0 oFF 0 oFF i Postin 181002 [ Tastatursteuerung
Stellungsmeldung [virtuell | [analog [vituen | [Schater Cc | ]
[blinken ezeugen | [ ON Con CJon Con
rr——— N Con Oon 1000 3 [ Stelibereich anpassen 2000 2
| [ it cinstellen |
[Relais schalten | 1 ON Con Oon M oN - = .
CAN-Relaisadresse %= 0: 0: 22 E—e— W mesDTal
T ; | Posersindennaie 7ot | [ - x05ms
Servo [ 1 2 ] [ 3 4 » @ a
[Rockmeldeadresse || 12 23| 33| 43 | s5: | 62| 73| 8: \
. Einstellungenspeichem | ModuRESET

Das Einstellen der Geschwindigkeit ist einfach, sie erfolgt tiber den senkrechten Schieber.
Mdochte man die Einstellungsanderungen live am Servo verfolgen, muss der Haken bei "Test"
gesetzt werden. Nun bewegt sich der Servo standig zwischen den im Modul abgespeicherten
Endlagen hin und her. Zusétzlich kann man die reale Stellungsansteuerung der Position auf
dem Monitor anhand des wagerechten Schiebers fur die aktuelle Position verfolgen.

Sollte der Servo die mechanischen Endlagen anders als die Anzeige nicht erreichen, wurde
eine zu hohe Anderungsgeschwindigkeit fiir die Positionsansteuerung gewabhit.

Naturlich ist auch hier eine Feineinstellung tGber die Zahlenfelder neben dem Schieber
moglich.

Der Schieber verandert die "Anderungsgeschwindigkeit". Das ist die Zeit in der die Position
um den in dem zweiten Feld eingegebenen Wert geindert wird. Je ofter diese Anderung
erfolgt, desto schneller bewegt sich der Servo. Je kleiner der Wert ist, um den die Position
dabei gedndert wird, desto ruhiger bewegt sich der Servo.
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Eine langsame Bewegung bekommt man am besten mit sehr kleinen Werten bei der
Anderungsgeschwindigkeit realisiert. Die Feineinstellungen erreicht man dann tiber das
Verandern der Zeit.

Wahrend der Test-Modus aktiviert ist, kann man nichts anderes machen, um sicherzustellen,
dass er auch wieder richtig beendet wird.

Nach dem Entfernen des Hakens lauft der Servo dann noch, bis er die in die letzte Richtung
festgelegte Endposition erreicht hat.

Tastatursteuerung

Wl cAN-digital-Bahn WeichenChef Servo 00:

BOMBSE (coM7 .|| reload Bam MMM,mww . ;,?
ENDE trennen -2 . %
e 2xn-digital;P4a

Module suchen scan Bitte wahlen |1 | aktuelle Moduladresse Hardware des Moduls 00 . 03

Firmware des Moduls 01 . 04
Die Busspannung am Modul betragt 11.8 Volt

[ Adressen ] Position und Geschwindigkeit speichem
|Ausgang | I ) T | S L S D gnn |
Magnetadresse 12 23 3% 42 53 1500 Position 1500
(T — T —— o m w
Test |- e [ 0| [ e | 0
B foor | NSNS | Foer
[ ] Position einstellen
O orr i U ore aktuelle Position 17403  © Tastatursteverung ||
Stellungsmeldung \mua vHa.uog VJ virtuell | [Schalter Cc ]
blinken erzeugen Oon Oon CJon Con
CJon Con Jon [ Stellbereich anpassen
Relais schalten M on Oon [JoN M on o | = .
Anderungsgeschwindigkeit % :] x10
Z] Blmeawns - E =l
[ RMK fir Atomatikbetrieb ] [GrBie der Posiionsanderungje Zet | [l > Il x05ms
[Servo. Il 1 Il 2 3 4 I » @ O
Rickmeldeadresse 1 B (3R EE] [ 6 7 8
. Einstellungenspeichem | Modd-RESET

Da man meist den PC nicht mit an die Weiche/Servo nehmen kann, braucht es aber dennoch
eine Moglichkeit, den Servo leicht vor Ort einstellen zu kénnen.

Setzt man hier den Haken, springt der Cursor in das Feld und muss dort auch bleiben, denn
nur dann kann man die Tastaturfunktion verwenden. Dabei erfolgt die Steuerung der Servos
mit der Tastatur Uber "Shortcuts” die fur die jeweilige Aktion stehen.

mogliche Shortcuts:

"1 bis 4" wahlt den zu steuernden Servo aus.
"v'" oder "z" steht flir Vorwarts oder Zuriick
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mit jeder Betdtigung der Taste fiir den Buchstaben bewegt sich der Servo um 0,5us vorwiérts.
Halt man die Taste gedruckt, wird die Eingabe automatisch wiederholt und langsam
schneller, entsprechend schneller bewegt sich dann der Servo entweder vor oder zurtick.

"m" steht fir Mitte und stellt den Servo, egal wo er sich befindet, mit der maximalen
mechanischen Geschwindigkeit wieder in die Mittelstellung.

"r" oder "g" steht flir das Abspeichern der aktuellen Position als "r"=rot und "g" = grun.

"R" oder "G" (Shift-Taste!) I6st einen Schaltbefehl zum Testen der angelernten Stellung aus.

»
o -

) Achtung: Es muss dabei auch die Schreibweise, also Klein- oder
ﬁ‘ GroRbuchstaben beachtet werden.
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LEDs

Das Modul verfligt Gber 11 LEDs.

Service-LEDs

Die zwei LEDs in der Mitte:
Diese zwei LEDs dienen der Anzeige des Betriebszustands des Moduls.
Sie sollten die einzigen sein, die nach dem Einschalten sofort leuchten.

grune LED:

Leuchtet die griine LED konstant, ist die Betriebsspannung wéhrend der ganzen Zeit grof3er 9
Volt gewesen und alles ist in Ordnung.

Blinkt diese LED, war die Betriebsspannung fiir mehr als 4 Sekunden wahrend der aktuellen
Betriebszeit auf unter 9 Volt gesunken.

P Achtung
”ﬁ\‘ Eine Unterspannungsmeldung fiihrt dazu, dass alle Servoanschlisse
- deaktiviert werden.

Dies ist ein Zeichen, dass die Busspannung auf Dauer zu klein ist und man diese mit dem
Tool kontrollieren sollte. Allerdings ist die Messung der Spannung fiir das Tool nur eine
Momentaufnahme. Die Stormeldung hingegen rechnet die gesamte Zeit zusammen, in der die
Spannung unter 9 Volt in der aktuellen Spielzeit war.

So sollte man die Spannungsanzeige im Tool einmal im Betrieb beobachten, denn diese wird
alle 0,5 Sekunden aktualisiert. Auf diese Weise kann ein klemmender Servo oder ein
Kurzschluss an den Anschliissen des Servos zu einer stérungsbedingten Uberlastung fiihren.

Tritt diese Meldung auch ohne eine Stérung immer wieder auf, schafft hier der EnergyPunkt
Abhilfe. Dieses Modul stellt eine weitere Spannungseinspeisung fur den CAN-Bus bereit.

gelbe LED:

Sie wechselt den Status (an/aus) bei jedem Empfang einer zu diesem Modul gehdrenden
Magnetadresse. Somit geht diese LED aus, sobald das erste Mal ein Servo angesprochen
wurde. Sie dient dem Erkennen, ob die CAN-Bus-Verbindung besteht, auch wenn kein Servo
angeschlossen ist.

rechte einzelne griine LED:

Sie leuchtet, sobald 5 Volt fiir die Servos als Betriebsspannung zur Verfligung stehen. Erlischt
diese LEDs, wird es vermutlich zu einem Kurzschluss an einem der Servoanschliisse
gekommen sein. Diese Spannungserzeugung ist kurzschlussfest, weswegen nicht zwingend
das ganze Modul in Stérung gehen muss.
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Servo-LEDs

Die weiteren acht LEDs sind immer rechts und links neben den Servosteckern angeordnet und
zeigen den Zustand zum Servo an.

Die rechte LED leuchtet immer dann, wenn der Servo seine Betriebsspannung eingeschaltet
bekommt. Die LED ist parallel zum Servo geschaltet. Leuchtet sie, wenn kein Servo
angeschlossen ist, erlischt aber, wenn man einen ansteckt, ist das ein Zeichen, das der Servo
den Anschluss Uberlastet und dieser abschaltet. Der Servo kdnnte defekt sein.

Die linke LED leuchtet, sobald an dem Servoanschluss eine Stérung aufgetreten ist. Eine
solche Stérung kann nur durch ein Abschalten der Spannung behoben werden.

Blinkmuster

Programmiermodus
Blinken die vier linken LEDs gleichzeitig abwechselnd, ist das Service-Tool mit diesem Modul
verbunden.
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RESET des Modul

Software RESET

Um einen solchen Reset auszuldsen, muss man lediglich einmal auf die Schaltflache im
Service-Tool klicken und die daraufhin erscheinende Meldung bestatigen. Diese Meldung soll
verhindern, dass man versehentlich mit nur einem Klick die Einstellungen 16scht.

Wl CAN-digital-Bahn WeichenChef S - o

|_EnDE | trennen - __2 . 9 7
exn-digital;P%a e

Module suchen | scan Bitte wahlen |1 | aktuelle Moduladresse Hardware des Moduls 00 . 03
Firmware des Moduls 01 .04
Die Busspannung am Modul betragt 11.8 Volt

[ Adressen | Z indigicit speichem
|Bnstellungen firr Servo| 1%
|Ausgang 1] 2 ] 3 | [T s | L gnn |
Magnetadresse 15 23 33 4 5% | 1500 [ Position | 1500
MM | [Mm | [Mm | [Mm RIS 0 | Zeit [ 40 |
Lo— I ‘ ~lgrate [0 |
Position B ehler W Fehier| -
[ \ @ e s enennen m s e foseen ]
Spannung aus. O oFF [ oFF [ oFF o 100,02 Tastatursteuerung | |
[ virtuell | [analog | |virtuelt | [Schalter Cc
blinken erzeugen Con Con Con Con = L3t
] U o Cha Oon L1 Stenpereich anpassen
[ Relaissteuerung Geschwindigkeit einstellen ]
B B BT -
———————— /Anderungsgeschwindigkeit B 2 x10ms
CAN-Relaisadresse 4z 0: 0: 2 . O Test
\ FTE R \ W xo0sms
»
[servo I o [ 5| e 3 ©
Rickmeldeadresse 1 2 3 4z [ 5 6 7 8

Hardware RESET

Um einen solchen Reset auszuldsen, muss das Gehause gedffnet werden und mit einem
Schraubendreher oder Pinzette eine elektrische Briicke Gber das Reset-Pad gelegt werden, ehe
man das Modul mit Spannung versorgt. Nach dem Anstecken des Moduls an den Bus blinkt
die gelbe LED auf dem Modul. Die Verbindung muss dann solange gehalten werden, bis die
LED konstant leuchtet. Das zeigt an, dass die Werkseinstellungen erfolgreich neu geladen
wurden. Bricht man vorher ab, startet das Modul noch mit den alten Einstellungen.
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Funktionen der Stellungsmeldungen mit Win-Digipet

Win-Digipet unterstiitzt die Zusatzfunktionen der CdB-Stellungsmeldung des WeichenChefs

Servo direkt im Programm. Um diese zu nutzen,

muss lediglich nach dem ganz normalen

Anlegen einer Weiche in Win-Digipet noch im Reiter "Uberwachung" der Radioknopf fiir den
WeichenChef am unteren Bildrand gesetzt werden.

|
‘Weiche

- Adressierung
| Digtalsysten [3. Makin Central Station 2 K| x| 3%
| Booster [eine Zuordnung oder dekte Ansteuerung | 2|
| Digitalformat [Motorola ~|
Adresse [0 [4]y]
%1 Schaltung | ¢ Grundstellung | ¢4 Uberwachung | 8% Optionen

Gemeldete Stellung

=2

| Keine Stellungsibberwachung

i  Endstellung erreicht nach: msec

| via Riickmeldekontakt(e] fiir:

Das ist alles, schon werden Zugfahrten
gesperrt, solange sich der Servo bewegt und
keine eindeutige Stellungsmeldung an das
Programm geliefert wurde.

Wahrend des Umlaufens der Weiche

| | @ Gerade  Kontakinummer o 4] {7
|| @) Abzweig  Kontakinummer 0 EE] rF
i

@ WeichenChef Stellungsriickmeldung
|

0K
Abbrechen

I Digitalsysteme B58  RickmeldeModue | <> Helmo Lesegerte

1.KEIN

2 CAN-Digial CC-Schnitte 500000 Baud

COM 4 (USB Serial Por)
3. RocoFleischm. Z21 IP192.168.0.111
4 KEIN

5. KEIN

6. KEIN

7.KEIN

8 KEIN

9. KEIN

10.KEIN

11.KEIN

12 KEIN

2.Digitalsystem
Digitalsystem-Typ: | CAN-Digital CC-Schnitte b

Com-Port: [COM4 (USB Serial Port)

Einlesednterval [ 100 [{[)]

Port 21105

| Baudite: [500000  +]

Sendepause: | 0 : :
r aller Le gl P
r der o

I~ Betiieh ohne Gleishox

I~ Nur bestimmte Protokoll’ bindungsaufbau freischaten: [ ~ P

S0 Hardware | gi  Programmeinstel [E Exteme Software

Speichern & Schiieen

kann dann die Stellungsanzeige der
Weiche blinken. Dazu muss lediglich in
der Systemsteuerung der Haken fiir die
Stellungsanzeigen der Magnetartikel
bei Eingabe Uber die Zentrale gesetzt
werden.

Naturlich ist das auch bei einem Betrieb
von Win-Digipet ohne eine Gleisbox
moglich. Alle diese Daten kommen aus
dem Modul und sind véllig
unabhéangig von der Software oder der
Zentrale.
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"Extended"-Befehle

Seit Beginn der digitalen Modellbahn konnte man Signale bis jetzt nur mit einer
Magnetadresse zwischen den Stellungen rot und griin, was digital 0 und 1 entspricht,
wechseln lassen. Um komplexe Signalbilder steuern zu kénnen, mussten bis jetzt mehrere
Magnetadressen benutzt werden. Seit kurzem gibt es nun die ersten Signal-Decoder, die auch
die bereits seit langerem festgelegten Schaltbefehle nach der "erweiterten" Definition
verstehen. So kann einem Schaltbefehl nicht nur der Wert 0 oder 1 angehéngt werden,
sondern ein beliebiger Wert zwischen 0 und 255 (DCC-extended).

Davon sind bis jetzt von Mérklin die ersten vier auch bereits fir das Steuern von Signalen
festgelegt worden. Dies findet man in der Marklin-Dokumentation zum CAN-Bus
beschrieben. Allerdings gibt es von Marklin keinen Decoder, der das kann. Es wird lediglich
dazu genutzt, dem Gleissignalprozessor mit nur einem Befehl zu sagen, dass er eine Anzahl
von Schaltbefehlen im Gleis erzeugen soll.

Im CAN-digital-Bahn-Projekt sind dann noch die drei obersten Werte fiir die absoluten
Stellungsmeldungen zu den Positionen 0 und 1 festgelegt und der Wert OxFF dient der
Stérmeldung.

So sind fur den WeichenChef Servo theoretisch noch mehr als 200 Positionen tber einen CAN
zuweisbar.

Was bedeutet das nun fur den Betrieb?

Sendet man Schaltbefehle mit der Endung 0 oder 1, nimmt der WeichenChef Servo sie so auf,
wie jeder andere Decoder und steuert den Servo zwischen den zwei programmierten
Positionen hin und her.

Erkennt der WeichenChef Servo aber nun einen Wert gréf3er 1 am Ende eines Schaltbefehls,
verarbeitet er das als "extended"-Schaltbefehl und fahrt nun eine der 254 Positionen auf der
Zeitscala von 1000ms an.

Der Wert 254 ergibt sich dabei aus den gesamten 256 moglichen Werten minus der zwei festen
Stellpositionen fir rot/grin.

Die Auflésung im DCC-extended-Betrieb betrégt: 1000ms / 254 = 3,94ms

Durch ein Vergrofiern des Stellbereichs im Tool kann man die Ansteuerung im DCC-ext-
Betrieb nicht verandern. Er ist fest auf den Bereich zwischen 1000 und 2000 ms eingestellt.
Mdochte man Positionen auBerhalb dieses Bereichs anfahren, geht das nur mit absoluten
Positionen und einfachen DCC-Adressen.

Das liest sich nicht nur etwas komplex, es ist es auch. Es bietet aber ganz neue Ansatze fur die
Verwendung von Servos, ohne dass man sie grof programmieren muss.
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Als Beispiel sei hier einmal die

D o [fong Gobld Bl it (aachng/Tet s ke

Verwendung der erweiterten ®ud xuﬂ.:; Bk RS TN O EY T-HORCRE Tk |

Stellbefehle mit Win-Digipet = :

gezeigt. Hier gibt es vordefinierte = T T— 1 —
Symbole, die bis zu 18 B Ee - i
verschiedene Stellungen schalten i :

konnen. Welcher lIgH dabei I b
tibertragen werden soll, kann in "y

dem Programm festgelegt werden. . : il N

So kann man zum Beispiel einen A he L.
Wasserkran mit einer solchen ! R RRuananaRaRaRaES: mnSRRRE! .

Adresse auf 18 Positionen fahren, ™

ohne eine Programmierung im R —
Modul vorzunehmen.

% Dotei Bearbeiten Erfassung Gleisbild Bildschirm-Ausschnitte Uberwachung/Test Fenster  Hilfe

Auf diese Weise kann man in CICIESP TR 47 EGE T =l LN HCNE Y T AOMCME Yoot |

Fahrstrassen den Wasserkran in
unterschiedliche Positionen in
Abhangigkeit zu der Lok mit nur
einer Adresse bewegen.

IEEEEEE
T

{fe] 18 Begife)
Bezeichung

Adessieung

Digialsystem [T CAN-Digtal CC-Schnite: =]

Booster Keine Zuodnung oder drekle Ansteuerng =

Dighsfomat CAN evtonded =1

araaiSopategite [ 18 [4]3]
[ Adesse [ 4
|31 Schahng| &) Gunishn | 4 Ubsmachng | £3 Oporen

Korfguatior [Standard =
lAklw-eﬂ 31 P2 3 v v ] VAU
), 1 B =® =B T

Schatung ~[[3] 2 4 3 [ & [ 5

#
Jf |
oK
Abteechen
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Tipps zur Fehlersuche:

Wenn einmal das Modul nicht so arbeitet, wie man es erwartet, sollte als erstes immer ein
Reset durchgefiihrt werden. Dieser kann per Tool oder auch tber die Taste am Modul
ausgeldst werden.

Als néchstes sollte auf die LEDs geschaut werden, ob diese nicht eine Stérung anzeigen.
Bleiben die LEDs bereits beim Einschalten dunkel, fehlt vermutlich die Betriebsspannung.
Diese sollte dann zuerst gepruft werden. Am einfachsten steckt man dazu ein weiteres Modul,
das auch Uber eine LED verfiigt, hinter das betroffene Modul und schaut, ob dort die LED
leuchtet oder ein Fehler angezeigt wird. Naturlich sollte man auch auf die Module davor
schauen, um zu ermitteln, wo die Spannung vielleicht verloren geht.

Ist bis hierhin noch alles in Ordnung und die LEDs leuchten nach dem Einschalten konstant
wie sie sollen, kann man sehr schnell die weitere Fehlersuche in zwei Bereiche aufteilen: Zum
einen auf den Bus und zum anderen auf die Anschluss-Seite des Moduls zum Servo hin.
Schaltet die Power LED des Servos am Modul ein, kann man sicher sein, dass der Servo eine
Spannung bekommt, denn diese LED liegt an der gleichen Betriebsspannung. Bleibt sie
hingegen dunkel, sollte man den Servo einmal abziehen, ob er nicht vielleicht den Anschluss
{iberlastet. Die Ausgédnge sind kurzschlussfest und schalten bei einer Uberlastung schlicht nur
ab. Ist die Storung beseitigt, schalten sie automatisch wieder ein.

Reagieren auch die LEDs am Modul nicht, kann der CAN-Bus gestort sein, dann sollte man
schauen, ob andere Module noch arbeiten. Auch sollte man einen Blick auf die Service-LED
werfen, diese wechselt bei jedem fir das Modul guiltigen Schaltbefehl den Status, woran man
sehr leicht erkennen kann, ob das Modul Schaltbefehle empfangt.

Passiert da nichts, liegt vermutlich ein Fehler im Modul vor oder der Stecker bzw. das Kabel
zum Modul sind defekt. Nicht selten waren schon neue Netzwerkkabel fehlerhaft, deswegen
als erstes einfach einmal das Kabel austauschen.

Dank der Service-LEDs kann man ohne Messtechnik sehr schnell entscheiden, auf welcher
Seite man den Fehler suchen muss, was einem sicher das Leben erleichtert.
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Anderungen vorbehalten. Keine Haftung fiir Druckfehler und Irrtiimer.
Die jeweils aktuelle Version der Anleitung finden Sie auf der Homepage des CAN-digital-

Bahn-Projekts.

Modellbauartikel, kein Kinderspielzeug! Nicht geeignet fur Kinder unter 14 Jahren!

X Entsorgen Sie das Produkt nicht Gber den (unsortierten) Hausmuill, sondern fiihren Sie
== es der Wiederverwertung zu.

C € Made in Germany
CdB-Elektronik GmbH

Carl-Lensch-Str. 16

25376 Borsfleth
Deutschland
www.can-digital-bahn.com
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