SANnD-4 - Servo Ansteuerungs-Dekoder (4 Servos)

Hier die Eigenschaften des SAnD:

e Flr Motorola (Mérklin) oder DCC

o Digitale Ansteuerung von 4 Servos mit nahezu beliebigen Kurvenformen

» Uber 8 Digital-Adressen kénnen 4 unterschiedliche Kurven abgerufen werden. Dabei ist die
Zuordnung zu den Servos frei konfigurierbar

e Kurven kdnnen einmalig oder wiederholt (“Loop") ablaufen

o Jeder Ablauf kann bis zu 100 Schritte haben. Dabei ist eine Schritt-Breite von 20 ms bis zu 4 s
mdglich, d.h. ein Ablauf kann bis zu 6.6 min dauern.

o erweiterter Einstellbereich fiir den Servo (géngig sind 1 ms .. 2 ms). Die minimale
Impulsbreite kann 0.4 ms, die maximale Impulsbreite 4 ms betragen, wobei ein maximales
Delta von ca. 2 ms mdoglich ist (also z.B. 0.4 ms .. 2.4 ms).

e Konfiguration der Kurvenform und Parameter via PC-Software

e Zusatzlich Ansteuerung von 4 Relais (Umschalter), um das Weichen-Herzstiick der 2-Leiter
Fahrer mit der richtigen Spannung zu versorgen

o Konfigurierbar, ob nach Ablauf die Servo-Spannung und/oder die Servo-Impulse abgeschaltet
werden sollen. Dadurch kann ein stédndiges Nachjustieren (und damit Brummen) des Servos
verhindert werden.

e Anwendungsbeispiel 1: Umlegen von Weichen und Signalen inkl. "Umfassen” (das ist eine
kleine Pause im Ablauf, in der ein Stellwerker den Hebel neu greifen muss)

e Anwendungsbeispiel 2: Ansteuerung von Schranken (inkl. "Nachwippen")

» Anwendungsbeispiel 3: Offnen / SchlieRen von Toren etc.

e Anwendungsbeispiel 4: Ansteuerung von Spielplatz-Wippen etc. ("Loop"-Funktion)

e Einstellen der Servo-Endpositionen durch Justage-Routine mdglich

e Digital-Spannung wird nicht durch Servo-Strom belastet (galvanische Trennung)



e Die Adressen kdnnen beliebig vergeben werden

e Address-Learning Funktion: Nach dem Druck auf die Taste gelangt der Dekoder in den “Lern-
Modus".

o Keine DIP-Schalter notwendig, also auch keine Adress-Tabellen

e Polung der Eingangssignale beliebig, keine Verpolungsmaglichkeit

e Platinen-Grdsse: 67 mm x 62 mm

o Vorbereitet flir Montage auf DIN-Hutschienen (dadurch entféllt das Anschrauben unter der
Anlage)

e Konfigurierbar ab V3.35: Ansteuern von bis zu 2 Servos auch durch Tasten mdglich

Anschluss Relais #1 Relais #3

Fiir den Anschluss an den Servo sind 3- Refalea Relwxia s

Polige Stiftleisten im RM 2.54 ("JR-
Stecker") vorgesehen. Die
Spannungsversorgung kann tber eine
externe DC oder AC-Spannung
vorgenommen werden, der Digital-
Eingang hat eine galvanische Trennung
uber einen Optokoppler.

Digital-Spannung
{(Gleisspannung)
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Anschluss-Beispiel Herzstlick-
Polarisierung

2-Leiter Fahrer haben das Problem,
dass das Herzstiick einer Weiche je
nach Weichenstellung eine andere
Polaritat haben muss. Mit Hilfe der
Relais kann das Herzstiick sehr einfach
mit dem richtigen Pol der Gleis-
Spannung versorgt werden. Hier im
Beispiel fur Relais 1 aufgezeigt:

Die Relais kdnnen fur eine Rickmeldung der Weichenstellung verwendet werden. In dem Beispiel ist

der Kontakt in der einen Weichenstellung
offen, in der anderen geschlossen. Auch eine
2-Polige Riickmeldung ist moglich
(Weichenstellung 1 = Kontakt 1 geschlossen,
Weichenstellung 2 = Kontakt 2 geschlossen).
Der Anschluss an den Riickmelder ist vom
Ruckmelder selber abhéngig. Geeignet sind
alle Riickmelder, die einen Kontakt
offen/geschlossen erfassen kbnnen wie z.B.
Masse-Sensoren. Strom-Sensoren eignen sich
also weniger.

Diese Art der Riickmeldung ist ein
Kompromiss zwischen Betriebssicherheit und
einfacher Verdrahtung. Ein Versagen des
Servos (z.B. Servo Defekt, Kabel ab) wird hier
NICHT erkannt. Hier ist ein Ansetzen "weiter
hinten" in der Wirkungskette nétig, z.B. den
entsprechenden Kontakt durch ein
Mikroschalter ausldsen, der wiederum
mechanisch durch den Servo ausgeldst wird.

Rickmelde-
Modul

{c) 2011 www digital-bahn.de - Sven Brandt

anschluss_rm.dsf
04.04.2011



St Parts Bezeichnung Sl Bezug sl Preis Anmerkung
1 ic i;gs:?;& ” w S§L16F684' (Eii-ri-ZO
SOIC-14
e ey 20
1 ic3 Lrl_el\ill;Z:BAD, Q w ULN 2803 D E‘z'rg"“r’
50IC-18 g ¢
1A ég?ﬂ% o % w SMD 4094 E‘Z‘rg'm
1 Ic6 ;‘5??_1340“’ Ly w SMD 4011 E‘z'rg'l‘r’
ol e grﬁi%l;(),pg||§; Q w 6N 137 E‘Z-rg-“g
e e | e o
w2 o (20
1jet SIFe(i)CohsriChter Q w SMD DF005 E‘z'rgﬂ
5 ;EDl"LED LED . 1206 a» w )Sol:/ID-LED 1206 E{:.rg.ll - RT/ON/GE
4 |RLR4 f"fzdoeéstand 10| EGLhel i('\)AkD 1/4W cE:(:.rg,lo
3 |R20..R22 ?Af;ggsta”d 10k .Q/ w i(l\)/lkD 1/4W E;;.rg.lo
6 |R6.RI11 Y\iiztj()eGrstandlk ,Q/ w il\gf 1/4W Ez:.rg.lo




alternativ zu
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Erganzungs-Stuckliste 1: Relais und Anschluss-Stecker

Die Relais K1..K4 sind nicht fur jeden brauchbar. Wer jedoch 2-Leiter Schienen verwendet und mit
dem Servo eine Weiche umschalten mochte, der kann Herzsttick (und evtl. Weichenzunge) Gber das
Relais umpolen. Auch Riickmeldungen via S88 (oder &hnliches) sind durch das Relais leicht zu
realisieren.

Wer die Relais nicht braucht, kann diese (und auch X1..X4) weglassen. Dafur sollten dann aber
R40..R43 bestiickt werden, da man dann wenigstens die LEDs LED1..LED4 zur Anzeige verwenden
kann. Im Justage-Modus werden diese LEDs daftir bendtigt, den aktiven Servo zu signalisieren. Im
Betrieb kdnnte man Uber die LEDs dann eine aktive Bewegung signalisieren (dies muss dann nur in
der Kurven-Form entsprechend vorgegeben werden).

Qty |Parts Bezeichnung Geh&use |Bezug (Bestellnummer  |Preis Anmerkung
Relais Omron G5V- Reichelt |G5V-1 12V ca. 1.35
112v - Euro Relais

4 |KL-ka “ baugleich
Relais Fujitsu- . ca. 1.30
Takamisawa SY 12V Reichelt|SY 12W K Euro
Stecksystem 3- & . AKL 182-03/ AKL |ca. 0.35 +

4 |X1.X4 . il
polig, RM 3.5 mm & |Reichelt|; oo 03 0.66 Euro

4  |R40..R43 |entfallen

In Circuit Programmierung

Uber den 5-poligen Stecker X20 kann die
bestiickte Dekoder Platine programmiert werden.

Adressen lernen (Address-Learning Funktion)

Durch den Druck auf den Programmier-Taster auf der Platine fangen die LEDs der Ausgange an zu
blinken. Zuerst blinkten diese im 1er Rhythmus, jetzt wird die Adresse fiir den Befehl#1 abgefragt. Als
néchstes (2er Blinken) mochte der Dekoder die Adresse fiir den Befehl#2 wissen, es folgt die Abfrage
fur Befehl#3 bis Befehl#8. Jede Lernphase kann mit der Taste Uibersprungen werden, dann wird die
bereits programmierte Adresse nicht verandert.

Solange die Kurven und die Zuordnung nicht tiber den Manipulator gedndert wurden, ist die Abfolge
der Adressen wie folgt definiert:

Adresse 1 = Servo 1 hin, Adresse 2 = Servo 2 hin, Adresse 3 = Servo 3 hin, Adresse 4 = Servo 4 hin
Adresse 5 = Servo 1 zurlick, Adresse 6 = Servo 2 zurtick, Adresse 7 = Servo 3 zuriick, Adresse 8 =
Servo 4 zurtick




SAND - Servo Ansteuerungs-Dekoder: Konfiguration

Ein Servo hat naturgemaéss eine ganze Menge Einstell-Mdglichkeiten. Fir die verschiedenen
Ansteuerungen mdchte der professionelle Anwender (und wer Servos einsetzen will, den kann man
wohl zu dieser Gruppe zéhlen..) z.B. die Kurvenform anpassen.

Das Einstellen einer Kurve tber CVs oder ahnliches mdchte ich mir lieber gar nicht erst vorstellen
(mussen), dies ist einfach nicht praktikabel. Da bei meinen Projekten ja alles ein bischen anders ist,
habe ich an dieser Stelle auch eine ganz spezielle Mdglichkeit: die Manipulation des HEX-Files,
welches dann in den Dekoder-PIC gebrannt wird. Das geht natdrlich nur, wenn man das HEX-File
dann auch in den PIC Gibertragen werden (sprich "brennen”) kann, aber diese Fahigkeit haben wohl
inzwischen die meisten Anwender meiner Projekte.

Zuné&chst muss das entsprechende HEX-File in den Manipulator geladen werden. Es erscheint jetzt
dieser Blidschirm:

-l
Adresse 01 E,'i R/G | Adresse 05 E - R I ?grin;?:eer‘lﬁjré o Anzahl Punkee [100 jl Zeit zwizchen 2 Punkten = 20 ms
Adiesse 02 W: B/G I Achesse OB E— Fi.-"GI o e e jl Gesamtzeit fr diese Kurve = 1980 mz
Adresze 03 % Fi/G Adresze OF E? R/G e
Adresse 04 % . RiG Adresse 08 %" . R/G I

Adresse 01: IServo 1 jl Start j| Furve 1 jl Fielaiz 1 j

Adresze 02 IServo 2 jl Start j| Furve 1 jl Relaiz 1 j

Adrezze 03 IServo 3 jl Start j| Furve 1 jl Relaiz 1 j

Adresse 04: IServo 4 jl Stark j| Furve 1 jl Fielaiz 1 j

Adrezze 05 IServo 1 jl Start j| Kurve 2 jl Fielais 2 j

Adresse 06 IServo 2 jl Start j| Furve 2 dl Fielais 2 d

Adresse 07 IServo 3 jl Start j| Kurve 2 jl Relaiz 2 = |
Adrezze 08 IServo 4 jl Start j| Kurve 2 jl Fielais 2 j Relais

~Servo 1
I Spannung aus
v Impulse aus
¥ keine Unterbrechung
v keine ‘Wiederholung

] < [Ta00 s | 55| mslmpuls-Zei (Min)
<] < [[2000° > | 53] ms Impus-Zeit ()

¥ keine Unterbrechung
v keine Wiederholung

—Servo 3
I Spannung aus
v Impulse aus

] <] [Ta00 5| s3] mslmpuls-Zeit (Min)

Furktionen Spiegeln Kurve kopieren Kurve Setup
_IS_EI‘\:;U l— Lin 1/4 Sin wetikal wor | von#2 laden laden
pannung aus <<| < [|1.000 > | 2> | mz Impuls-Zeit [Min)
W Impulze aus _I _I _I _I Lag 1/25in | horizontal | won #3 | von #4 speichern speichern
<] <2000 5 55fms ImpulsZeit Ma)

Funktion fiir T aster 5w
’V(" Servo-Bedienung

{* Lemen +Justage

Taster 1 close Iwie Adr.1 vl

Taster 2 close Iwie Adr.2 vl

venwerfen

¥ keine Unterbrechung ﬁl _<| IZDDD _>| ﬁl ms Impuls-Zeit (ax) Taster 1 open IWie Adrh 'l Taster 2 open Iwie AdrB vl i

v keine Wiederhalung Libermehmen
Servo 4

[ Spannung aus <] < |1 000 5| 3] ms ImpulsZeit (Min]

v Impulse aus e =l > : ‘HEX laden || HEX speich | Infa |

[V keine Unterbrechung ﬁl _<| I2,DUU _>| ﬁl e Impuls-Zeit (M 2x]) | m.nlﬂ'ﬁl—nn“ “.lle

v keine Wiederhalung [ Ende o= =

T
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|5and-4 Servo-Dekoder

|L:'I,projekte_mp'l,dekoder'l,make\,hex'l,sand_4_mm_334.hex




Adressen einstellen

Der Dekoder hat (bis zu) 8 Adressen. Die Adressen kdnnen hier eingestellt werden, aber auch spater
"am Gleis" Giber die normale Adress-Lern Routine geandert werden.

Adresze Adresze 05
Adresse 02 Adrezze 06
Adresze 03 Adresse 07
Adresze 04 Adresse 02

Mapping einstellen
Jetzt wird es schon ein bischen komplizierter: das sogenannte "Mapping" definiert, durch welche
Adresse bei bestimmter Servo mit einer bestimmten Kurve gefahren wird.

Es wird zunachst definiert, welcher Servo zu berwenden ist:

Adrezze 07 ISer vl Start j| Kurve 1 ;“ Relais 1
Adresze 02 Start j| Kurve 1 ;“ Relaiz 1
Start j| Furvel  *liRelaiz 1
Adrezze 04: ISerw:u 4 =i Start j| Furve1 = {IRelaiz 1

Adrezse 03:

tdiesse D5 [Servol  wl[stat w|lkuvez =|[Relis2
Adesse DB [Servo2z  wl[stat w|lkuwez =|[Relis2
Adresze 07 ISEWD 3 ;" Start j| Kuve 2 |l Relais 2
Adresze DE: ISEWD 4 ;" Start j| Kuwve 2 = |lRelais 2

~ -

L Lefleflel Lefleflefle

Anschlieffend kann bestimmt werden, was mit diesem Servo zu tun ist, also ob eine Kurve einmalig
oder zyklisch (START LOOP) zu starten ist. Laufende Loops kénnen mit der ABBRUCH-Funktion sofort
gestoppt werden, wahrend ein BEENDEN die Kurve noch beendet und dann die LOOP nicht wieder
startet.

Adrezse 01; ISewu:u 1 ;“ Start || FLlrve 1 ;" Relaiz 1
: e : - .
Adresse 02 Semvo 2 Srar Furve 1 _" Relaiz 1

t
Adiesse 03 [Semo3  wj|Abbuch  fireq w][Relais

- If

Lu:u:up
Beenden
Adresse 04: ISerw:u 4 j Shart j Kurve 1 ;“Helaiﬂ

Adresze D5 ISEWD 1 ;“ Start j| Kurve 2 ;" Relaiz 2
&drezze 06 ISewu:u 2 ;" Start j| kurve 2 ;" Relaiz 2
&drezze 07 ISewu:u 3 ;" Start j| kurve 2 ;" Relais 2
Adresse 08 ISer'w:u 4 ;" Start j| Kurve 2 ;" Relais 2

LedLefleflel Lefledledle]



Jetzt wird noch definiert, welche der 4 Kurven denn nun verwenden ist:

Adiesse 01 [Semol  w|[Stat ¥] Relais1 ]

Adiesse 02 [Servo2 v ][Stan i e IR

Adresze 03 IServn 3 ;“ Start ;I Kurve 3 Felais 1 "I

F.urve 4

Adresze 04 IServnd ;“Start jKurwﬂ * [|Relaiz 1 j

Adresse 0% ISerw:u 1 ;“ Start j| Furee 2 ;" Relais 2 j
Adresse 06 ISerw:u 2 ;“ Start j| Furvee 2 ;" Relais 2 j
Adresse 07 ISerw:u 3 L“ Start j| Kurve 2 L“ Relaiz 2 j
Adresse 08 ISerw:u 4 L“ Start j| Kurve 2 L“ Relais 2 j

Und nun noch, welcher Relais-Ausgang geschaltet werden soll:

Adresze 01: ISEW::-'I ;"Start j|Kuwe1

Adresze 02 ISEWD 2 _:" Start .j' Furve 1 Helais 2

Adresze 03 ISer-.n:- 3 ;"Start j|Kuwe 1 _j Eg:::z ﬁ

Adrezze 04: ISerw:- 4 _:“Start j|Kuwe1 j Felaiz 1 _j

Adiesse 05 [Serol  wf[stat wl[kuve2 =l[Relisz =]
Adresse 0F: ISer-.n:- 2 ;“ Start j| Furee 2 ;“ Relaiz 2 j
Adresse 07 ISer-.n:- 3 ;" Start j| Furee 2 ;" Relaiz 2 j
Adresse 05 |Ser-.n:- 4 ;" Start j| Furee 2 ;" Relaiz 2 j

Ich erklare das am besten mal an ein paar Beispielen: Mal angenommen, Sie wollen Form-Signale (2-
begriffig) stellen, und zwar an allen 4 Servos. Dann brauchen Sie ja im Prinzip 2 Kurven-Formen,
namlich je eine fur "Hoch" und fiir "Runter”. Dadurch kann man dann in der "Hoch"-Kurve auch das
"Umfassen” realisieren. Nun wirde sich dann das folgende Mapping ergeben:

Adresse 1 féhrt Signal 1 hoch, also Kurve 1 an Servo 1
Adresse 2 fahrt Signal 1 runter, also Kurve 2 an Servo 1
Adresse 3 fahrt Signal 2 hoch, also Kurve 1 an Servo 2
Adresse 4 fahrt Signal 2 runter, also Kurve 2 an Servo 2
Adresse 5 féhrt Signal 3 hoch, also Kurve 1 an Servo 3
Adresse 6 fahrt Signal 3 runter, also Kurve 2 an Servo 3
Adresse 7 fahrt Signal 4 hoch, also Kurve 1 an Servo 4
Adresse 8 fahrt Signal 4 runter, also Kurve 2 an Servo 4

konnse folgen? Gut! Dieses Mapping wirde dann hier so aussehen, wobei wir die Einstellungen flr



die Relais ersteinmal ignorieren kénnen:

Adresse 01; IServuﬂ “J IKuwe'I “J IHelais'I _'J

Adresse 02: IServuﬂ j IKuweE j IHelaiSE j

Adresse 03 ISEWDE j IKuwe'I j IHelaiSE j
Adesse 04 [Sevo2  ¥| [Kuwve2 =] |Relsiz4 =]

Adesse 05: [Seva3  ¥| [Kuwvel | |Relsist =]
Adesse 06: [Sevo3  ¥| [Kuve2 =] |Relsisz =]

Adresse OF: ISer-.fc'-'i j IKuwe1 __‘ﬂ IHeIaiSE __‘ﬂ

Adresse 08 ISer-.fc'-'i "I IHeIaisd "I

3

Servo-Parameter einstellen
Es gibt noch ein paar Parameter, die Servo-Spezifisch sind:

Servo ]

[T Spannung aus <] ;Hmnn > | 2| ms Impuls-Zeit [Min]

¥ Impulze aus

[ kene Unterbrechung 6] _<1[2000 > | o] ms Impuls:Zeit (M

v keine WWiederholung

"Impuls-Zeit (MIN)" und "Impuls-Zeit (MAX)" stellen die End-Anschlage des Servos da. Hier konnen
Werte eingetragen werden, wenn man diese schon kennt. Ansonsten wiirde man diese Parameter
eher durch die Justage-Funktion (Endpositionen einstellen) ermitteln.

"keine Unterbrechung" flihrt dazu, eine der Servo wahrend einer Bewegung nicht durch einen neuen
Befehl unterbrochen werden kann. Dies ist eigentlich meistens sinnvoll, da ansonsten ziemlich wilde
Servo-Bewegungen entstehen konnen.

"keine Wiederholung" fihrt dazu, die selbe Kurve nicht 2x hintereinander gefahren werden darf.
Dies ist z.B. bei Weichen sinnig, denn wenn diese zuletzt von LINKS nach RECHTS gefahren wurde,
dann muss sie ja erst wieder von RECHTS nach LINKS gefahren werden. Eine Wiederholung der
Bewegung séhe ziemlich bldd aus.

"Spannung aus" fiihrt dazu, dass nach Ablauf der Kurve die Versorgungs-Spannung des Servos
abgeschaltet wird.

"Impulse aus" fuhrt dazu, dass nach Ablauf der Kurve die Ansteuer-Impulse des Servos abgeschaltet
werden.



Die letzten beiden Einstellungen haben folgenden Hintergrund: Wird ein Servo mit Impulsen
versorgt, so versucht er, die Stellung zu halten. Dies kann dazu fuhren, dass der Servo standig
brummt, obwonhl er eigentlich kar nichts zu tun hat. Also kann man die Ansteuer-Impulse abschalten.
Dies wiederum mag nicht jeder Servo. Es gibt sog. "Fail-Save"-Servos, die gehen in einen sicheren
Grund-Zustand, wenn die Ansteuerung weggenommen wird. Auch bei digitalen Servos kann das
Abschalten der Impulse nicht helfen, weil diese sich die Soll-Stellung einfach merken und trotzdem
nachregeln. Also hilft hier das Abschalten der Versorgungs-Spannung. Dies jedoch kann bei den
Analogen Servos wiederum problematisch sein, weil diese beim Wieder-Einschalten der Spannung
teilweise wilde Zuck-Bewegungen ausfiihren.

Fazit: Hier muss jeder je nach Anwendung und Servo die richtige Abschalt-Taktik rausfinden!

Kurvenform einstellen

Beim Mapping haben wir ja schon davon gesprochen das man bestimmte "Kurven fahren”. Nun
wollen wir mal zeigen, wie man so eine Kurve nun definiert. Zundchst einmal gibt es bis zu 4 Kurven,
die man definieren kann. Die Auswahl, welche dieser Kurven gerade angezeigt und bearbeitet wird,
erfolgt hier:

r—Farameter fiir ...
o Kurvel O Kurve 2
" Kurve 3 0 Kurve d

Dann gibt es noch 2 allgemeine Angaben je Kurve, ndmlich die Anzahl der Punkte sowie ein "Stretch-
Faktor", mit dem man den Ablauf einer Kurve langsamer machen kann. Diese werden hier eingestellt
und die daraus resultierenden Zeiten angezeigt:

Anzahl Punkte 1100 ﬁ Zeit zwizchen 2 Punkten = 20 ms
= Gezambzelt fur diese Kurve = 2000 ms

a

Stretch-Faktar |1 (el

[ Loop [ Spannungaus [ Impulse aus

So, nun aber endlich zur eigentlichen Kurve! Die Kurve wird angezeigt und kann via Maus (Klick und
Ziehen) angepasst werden. Ich denke dass mit dieser Darstellung jeder klarkommen sollte (wenn
nicht: unten und oben in der Grafik entsprechen den beiden End-Positionen des Servos. Die Kurve
wird von links nach rechts abgefahren, d.h. die einzelnen Punkte werden dem Servo nacheinander als
Soll-Position Uibergeben).



Was gibt es sonst noch? Es kdnnen Kurve Uber einige mathematische Funktionen vorgegeben
werden:

g v LOOp | CSpEnNUNgauE ] IMpLISE aus % ms Impuls Zeit
I1 mz Impul-s:éeit
Relaz
Funkhanen Spiegeln F.urve kopieren Furve Setup
Lin 1/4 Sin Wertikal Wty | von #2 laden laden
® Wenuerfen
Log n: Harizontal | won #3 | worh Hd zpeichern zpeichern Hesiratin
.. es gibt horizontale und vertikale Spiegel-Mdglichleiten:
EE ¥ Lo 1 PEIEI= R TRIETRTE = 1R E 1 URNTEISTE 3= [P |2 e ||TI|:ILI|S'ZEit
I1 mz |mpuls-Zeit
Relaz
Funktionen Spiegeln K.urve kapieren K.Lirve Setup
Lin 1/4 Sin e e | von #2 laden laden
pEs=———— Yenuerfen
Log | 1/2 Sin voh H3 | von H4 zpeichern zpeichern e rhan

Eine Kurve kann in eine andere kopiert werden:

F.urve kopieren
W | vom B2

vaon |3 | vaon B




Eine Kurve und ein komplettes Setup kann geladen und gespeichert werden. Bei einer Kurve handelt
es sich hier nur um die einzelne Kurve, bei einem Setup werden alle 4 Kurven und auch die
dazugehdrigen Parameter wie der Stretch-Faktor, das Mapping usw. geladen:

Parameter fir ...—————— T

2 .-"GI | Zeit hen 2 Punkten = 20

= B & Kuvel C Kuvea | Amsniiunke JIO Ly o e Kirve = 2000 ms

= 06 [E /G | " Kuve 3 € Kuve 4 Stretch-Faktor [1 j

=07 I —I W Loop [ Spannungaus [ Impulse aus -
Servao 2 mz Impuls-2eit

0 [ Aol | e

ofnen 20
Suchen ir: |_'.' CLIMVEN ll - % Ef-

5| kurve 1.cur
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Adressen lernen (Address learning function)

Durch den Druck auf den Programmier-Taster kdnnen die Adressen auch tiber den Lern-Mode
angelernt werden. Zunéchst fangt die LED 5 (Gruin) im 1er Rhythmus an zu blinken, wodurch
signalisiert wird, dass Adresse 1 gerade gelernt werden kann. Wird jetzt ein Schalt-Befehl (Weichen-
Befehl) auf das Gleis gelegt, so wird diese Adresse abgespeichert. Automatisch geht es gleich weiter
mit Adresse 2 (signalisiert durch 2er-Blinken). Dito dann fur Adresse 3 bis 8.

Sollen Adressen beim Lernen tbersprungen werden, kann man dies durch erneutes Drucken der
Programmier-Taste erreichen. Der Lern-Vorgang kann jederzeit durch Wegnehmen der Versorgungs-
Spannung beendet werden, bereits gelernte Adressen sind dann bereits gespeichert. Ein Abklemmen
der Digital-Spannung hat diese Wirkung hingegen nicht.

Justage-Modus: Endpositionen einstellen

Da die End-Positionen der Servos bei einigen Konstruktionen nach dem Einbau justiert werden muss,
habe ich eine entsprechende Routine eingebaut. Hierfur muss am Programmier-Stecker eine Justage-
Schaltung aus ein paar Tastern und Dioden angeschlossen werden, mit der die Justage durchgefihrt
wird.

Die Routine wird durch Driicken des Programmier-Tasters wéahrend des Startens (also beim Anlegen
der Versorgungsspannung fur die Platine) aufgerufen.



Hier der Ablauf, um die Endpositionen zu justieren:

1. wahrend des Startens der Platine (=Anlegen der Versorgungs-Spannung) wird der
Programmier-Taster oder der Taster SW3 auf der Justage-Platine gedriickt

2. Jetzt wird der Servo 1 an die End-Position Nr. 1 gefahren (dies ist die Position, die der Servo
mit dem 1 ms-Impuls anfahrt. Ob dies der rechte oder der Linke Anschlag ist, ist Servo-
Abhéngig). Die LED 1 des Relais 1 ist jetzt an, die LED 5 blinkt langsam

3. Jetzt kann man mit den Tasten SW1 und SW2 auf der Justage-Platine die Position verstellen,
wéhrend Servo 1 entsprechend reagiert. Die Schrittweite betrégt hier 8 us.

4. Durch Druck auf SW3 der Justage-Platine kommt man in die Einstellung der 2. End-Position
(Vorgabe 2 ms). LED 5 blinkt jetzt deutlich schneller

5. wie Punkt 3

6. Nach erneutem Tastendruck geht das ganzs Spiel wieder von vorne los, aber diesmal fur
Servo 2,3 und 4

7. nach der Justage aller Servos (LED5 blinkt nicht mehr, LED1-4 idR. aus) befindet sich die
Platine wieder im normalen Betriebs-Modus.

Zu beachten ist hierbei, dass ein Verstellen der End-Position 1 auch die End-Position 2 entsprechend
verschiebt. Also wird die 1 ms-Grenze um +200 us vergréssert, so wird auch die 2 ms-Grenze um
+200 us vergrossert. Dadurch ist es moglich, dass man im Arbeitsschritt 2 den kompletten
Arbeitsbereich des Servos verschieben kann, ohne dass man auch die End-Position 2 ebenfalls neu
justieren muss.

Man sieht: auch wer keine Relais verwendet, ist in dieser Situation gut beraten, die LEDs durch
Besttickung von R40..R43 betriebsbereit zu halten.

Variationsmdglichkeiten

Verwenden der Relais zur Riickmeldung der Weichenstellung

Der SanD besitzt 4 Relais. Wer diese nicht zur Polarisierung von Weichen benétigt (also z.B. die
Marklin-Fahrer), kann damit eine Ruickmeldung z.B. via S88 (oder andere Bus-Systeme) realisieren.
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Und jetzt zu Kurve 2 (diese stellt z.B. die Bewegung nach LINKS dar). Zu beachten: Es sind keine
Relais-Balken gesetzt, bis auf den letzten. Dadurch wird das Relais eingeschaltet und gehalten, wenn
die Kurve abgelaufen ist.
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Jetzt hat man folgendes realisiert: Das Relais schaltet am Ende der Bewegung nach RECHTS aus und
nach Ende der Bewegung nach LINKS ein. Allerdings gibt es keinen Kontakt fuir IN_BEWEGUNG oder
ahnliches, den esist immer entweder der Riickmeldekontakt LINKS (= Relais angezogen) oder aber
RECHTS (= Relais abgefallen) aktiv. Ein "3. Zustand" (also RECHTS / LINKS / Ich-bin-in-Bewegung-und-
weder-Links-noch-Rechts) ist nun mal nicht mit einem Relais zu realisieren, da miisste man dann
schon 2 daftr opfern.

Allerdings musste PC-Steuerung ja wissen kbnnen: Wenn ich RECHTS sende und der Riickmelde-
Kontakt noch nicht RECHTS anzeigt, dann ist der Servo auch nicht rechts. Entweder bewegt der sich
noch, oder er hat den Befehl verpennt, oder....

Verwenden der Taster-Eingange fiir die Servo-Bewegung

Auf der Justage-Platine sind ja 3 Taster vorhanden. Hier kdnnte man 2 davon zur Servo-Aktivierung
verwenden (der 3. Taster SW3 auf der Justage-Platine stellt lediglich den Zustand "beide Taster
gedrickt" dar und kann uns hier leider nicht dienen). Hier noch mal der Schaltplan der Justage-
Platine:
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Die Taster SW1 und SW2 kénnen also wie hier gezeigt an den SAND angeschlossen und zur Servo-
Bedienung verwendet werden. Allerdings gibt es mit SW1 noch einen Haken: dieser Taster entspricht
dem SW1 auf der Haupt-Platine SAnD und ist demnach eigentlich fir die Adress-Lern Funktion
reserviert.

OK. Jetzt genug der Vorrede, goto Praxis. Der Manipulator bietet (ab V0.43) diese Eingabe:
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Hier kann ausgewahlt werden, ob der SW1 fir Servo-Bedienung oder fiir die "normalen”
Aufgaben (Adressen Lernen und Starten des Justage-Modes wahrend der Bootens) verwendet
wird oder ob er fir die Servo-Steuerung verwendet werden soll.

In diesem Beispiel nun soll SW1 fur den Servo verwendet werden. Fur jeden Taster gibt es

nun 2 Auslose-Punkte: 6ffnen und schlieen. Tritt nun ein solches Ereignis ein, so reagiert der
SanD einfach so, als wenn er die hier definierte Digital-Adresse empfangen hatte. Dadurch
kann man z.B. beim Offnen des Taster die Kurve 1 (= Weiche LINKS), beim SchlieRen die Kurve
2 (= Weiche RECHTS) abfahren. Somit sind dann z.B. 2 Weichen komplett via Taster (oder
eigentlich waren es hier dann eher Schalter) steuerbar.



