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Wichtige Hinweise

1. Konformitétserklarung

Der Hersteller, ESU electronic solutions ulm GmbH & Co. KG, Edi-
sonallee 29, D-89231 Neu-UIm, erklart hiermit in alleiniger Verant-
wortung, dass das Produkt

Produktbezeichnung: LokPilot 5, LokPilot 5 micro, LokPilot
5L

Typenbezeichnung: 596xx, 598xx, 593xx

allen einschlagigen Bestimmungen der Richtlinie Elektromagneti-
sche Vertraglichkeit (2004/108/EG) entspricht. Folgende harmoni-
sierte Normen wurden angewandt:

EN 55014-1:2006 + A1:2009: Elektromagnetische Vertraglichkeit
— Anforderungen an Haushaltsgerate, Elektrowerkzeuge und ahn-
liche Elektrogerate — Teil 1: Stéraussendung

EN 55014-2:1997 + A1:2001 + A2:2008 : Elektromagnetische
Vertraglichkeit — Anforderungen an Haushaltsgeréte, Elektrowerk-
zeuge und &hnliche Elektrogerate — Teil 2: Storfestigkeit.

2. WEEE-Erkldrung

Entsorgung von alten Elektro- und Elektronikgeraten (gultig in der
Europaischen Union und anderen europaischen Landern mit sepa-
ratem Sammelsystem).
Dieses Symbol auf dem Produkt der Verpackung oder in der Doku-
mentation bedeutet, dass dieses Produkt nicht wie
Hausmdll behandelt werden darf. Stattdessen soll
dieses Produkt zu dem geeigneten Entsorgungs-
punkt zum Recyclen von Elektro- und Elektronikge-
raten gebracht werden. Wird das Produkt korrekt
entsorgt, helfen Sie mit, negativen Umwelteinflus-
sen und Gesundheitsschaden vorzubeugen, die durch unsach-
gemaBe Entsorgung verursacht werden konnten. Das Recycling
von Material wird unsere Naturressourcen erhalten. Fir nahere
Informationen Gber das Recyclen dieses Produkts kontaktieren Sie
bitte Ihr lokales Burgerbdiro, Ihren Hausmdill-Abholservice oder das
Geschaft, in dem Sie dieses Produkt gekauft haben.

3. Wichtige Hinweise — Bitte zuerst lesen

Wir gratulieren Ihnen zum Erwerb eines ESU LokPilot Decoders.
Diese Anleitung méchte Ihnen Schritt fir Schritt die Méglichkeiten
des Decoders naher bringen. Daher eine Bitte:

Bitte arbeiten Sie diese Anleitung vor der Inbetriebnahme sorg-
faltig durch. Obwohl alle LokPilot Decoder sehr robust aufgebaut
sind, konnte ein falscher Anschluss zu einer Zerstérung des Geréts
fuhren. Verzichten Sie im Zweifel auf , teure” Experimente.

o Der LokPilot ist ausschlieBlich zum Einsatz mit elektrischen Mo-
delleisenbahnanlagen vorgesehen. Er darf nur mit den in dieser
Anleitung beschriebenen Komponenten betrieben werden. Eine
andere Verwendung als die in dieser Anleitung beschriebene ist
nicht zulassig.

e Alle Anschlussarbeiten diirfen nur bei abgeschalteter Betriebs-
spannung durchgefiihrt werden. Stellen Sie sicher, dass wéhrend
des Umbaus niemals - auch nicht versehentlich - eine Spannung an
die Lokomotive gelangen kann.

*Vermeiden Sie StoB- und Druckbelastungen auf den Decoder.
*Den Schrumpfschlauch um den Decoder niemals entfernen.

Copyright 1998 - 2021 by ESU electronic solutions ulm GmbH & Co KG. Irrtum,
Anderungen die dem technischen Fortschritt dienen, Lieferméglichkeiten und
alle sonstigen Rechte vorbehalten. Elektrische und mechanische MaBangaben
sowie Abbildungen ohne Gewdhr. Jede Haftung fur Schaden und Folgeschaden
durch nicht bestimmungsgemaBen Gebrauch, Nichtbeachtung dieser Anleitung,
eigenméchtige Umbauten u. &. ist ausgeschlossen. Nicht geeignet fir Kinder un-
ter 14 Jahren. Bei unsachgemaBem Gebrauch besteht Verletzungsgefahr.
Marklin® und mfx® sind eingetragene Warenzeichen der Firma Gebr. Marklin®
und Cie. GmbH, Géppingen. RailCom® ist ein eingetragenes Warenzeichen der
Firma Lenz® Elektronik GmbH, GieBen.

Alle anderen Warenzeichen sind Eigentum ihrer jeweiligen Rechteinhaber.

ESU electronic solutions ulm GmbH & Co. KG entwickelt entsprechend seiner
Politik die Produkte standig weiter. ESU behaélt sich deshalb das Recht vor, ohne
vorherige Ankiindigung an jedem der in der Dokumentation beschriebenen Pro-
dukte Anderungen und Verbesserungen vorzunehmen

Vervielfaltigungen und Reproduktionen dieser Dokumentation in jeglicher Form
bedurfen der vorherigen schriftlichen Genehmigung durch ESU




Wie Thnen dieses Handbuch weiterhilft

o Kein Kabel darf jemals Metallteile der Lok bertihren, auch nicht
versehentlich oder kurzzeitig! Isolieren Sie das blanke Ende nicht
benétigter Kabel.

¢ Niemals direkt am Decoder l6ten. Verlangern Sie notigenfalls die
Kabel oder benutzen ein Verlangerungskabel.

*Wickeln Sie den Decoder niemals in Isolierband ein. Dadurch
wird die Warmeableitung verhindert, eine Uberhitzung ware
moglich.

e Halten Sie sich beim Anschluss der externen Komponenten an
die vorgestellten Prinzipien dieser Anleitung. Der Einsatz ande-
rer Schaltungen kann zu Beschadigungen des Decoders fiihren.

¢ Achten Sie beim Zusammenbau der Lok darauf, dass keine Ka-
bel gequetscht werden oder Kurzschlisse entstehen.

¢ Alle Stromquellen missen so abgesichert sein, dass es im Falle
eines Kurzschlusses nicht zum Kabelbrand kommen kann. Ver-
wenden Sie nur handelstibliche und nach VDE/EN gefertigte
Modellbahntransformatoren.

e Betreiben Sie den LokPilot Decoder niemals unbeaufsichtigt. Der
LokPilot Decoder ist kein (Kinder)-Spielzeug.

¢ Den Decoder vor Nésse und Feuchtigkeit schiitzen.

A

A

4. Wie Thnen dieses Handbuch weiterhilft

Dieses Handbuch ist in mehrere Kapitel gegliedert, die Ihnen
schrittweise zeigen, was wie durchgefihrt wird.

Kapitel 5 gibt Ihnen einen Uberblick tber die Eigenschaften der
einzelnen LokPilot Decoder.

In Kapitel 6 wird der Einbau ausfthrlich beschrieben. Bitte ver-
schaffen Sie sich einen Uberblick Gber den in der Lok verbauten
Motor, ehe Sie dann — abhangig von der in lhrer Lok verbauten
Schnittstelle — einen der Abschnitte 6.2. bis 6.12. durcharbeiten
sollten.

LokPilot Decoder sind mit den gangigsten Steuerungssystemen
einsetzbar. Kapitel 7 gibt Ihnen eine Ubersicht, mit welchen Digi-
tal- und Analogen Systemen der LokPilot einsetzbar ist und welche
Besonderheiten hier zu beachten sind.

Die werkseitige Funktionstastenbelegung ist in Abschnitt 7.1. zu
finden.

Falls Sie es winschen, kénnen Sie die Werkseinstellungen lhres
LokPilot Decoders individuell anpassen. Die Kapitel 8 bis 17 erkla-
ren Ihnen, welche Einstellungen moglich sind und wie Sie Einstel-
lungen verandern kénnen.

Wir empfehlen Ihnen, wenigstens die Kapitel 8 und 9 tber Ad-
resseinstellungen sowie das Kapitel 11 Gber die Motorsteuerung
zu lesen, um Ihren LokPilot optimal an den Motor Ihres Modells
anpassen zu konnen.

Angaben Uber die Technischen Daten in Abschnitt 5.1.7. und eine
Liste aller unterstltzten CVs helfen bei Bedarf weiter.

Sofern nichts anderes angegeben, beziehen sich die Angaben
stets auf alle Mitglieder der LokPilot Familie. Sollte ein Decoder
eine bestimmte Funktion nicht unterstitzen, wird dies explizit
erwahnt.
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5. Einleitung - Die LokPilot Familie

5.1. Die Mitglieder der LokPilot Familie

LokPilot Decoder werden seit deren Erscheinen im Jahr 2001 von
tausenden zufriedener Kunden weltweit eingesetzt und haben
sich einen hervorragenden Ruf erarbeitet: lhre hohe Zuverléssig-
keit im harten Anlageneinsatz, die vielfaltigen Einsatzmoglichkei-
ten dank Multiprotokolleigenschaft, das unerreicht flexible Funkti-
onstasten-Mapping und die sorgfaltige Fertigung in unserem ISO
9000 zertifizierten Werk in Pilsen / Tschechien sind nur einige der
Griinde, die fur einen echten LokPilot Decoder sprechen.

Mit dem LokPilot 5 wird diese Erfolgsgeschichte weiter fortge-
schrieben. Komplett neu entwickelt mit einem modernen 32 Bit
Prozessor als ,Herz" werden Digitaldecoder noch ein Sttick ,in-
telligenter” als bisher.

LokPilot 5 Decoder verfligen Uber eine abermals verbesserte Mo-
torlastreglung mit bis zu 50 kHz Taktfrequenz und gerduschop-
timierter Motoransteuerung, so dass auch Glockenanker- oder
Spur-1 Motoren kiinftig bei exzellenten Langsamfahreigenschaf-
ten lautlos fahren.

Fur die Ansteuerung von Licht- und Zusatzfunktionen weisen Lok-
Pilot 5 Decoder zahlreiche Ausgange auf und kénnen bei Bedarf
RC-Servos bzw. SUSI-Module ansteuern.

LokPilot 5 Decoder sind dartiber immer als reine DCC oder Multi-
protokollversionen erhaltlich.

Dartiber hinaus kénnen viele LokPilot 5 Decoder auf analogen
Gleichstrom und Wechselstromanlagen gefahren werden. Die ge-
wiinschte Betriebsart wird automatisch erkannt.

Je nach Zentrale sind bis zu 32 Funktionen moglich, die mit dem
einzigartig flexiblen ESU Function Mapping beliebig mit Sonder-
funktionen belegt werden konnen. Drei neue, individuell einstell-
bare Bremsregler sowie eine zweistufige Schwerlastsimulation
bringen ebenso zusétzliche Spielfreude wie die neuen Zufallsfunk-
tionen, mit deren Hilfe auch Lichteffekte zufallig gesteuert werden
konnen.

Auch zukinftige Standards sind kein Problem: Durch Flash-
Technologie kann der Decoder jederzeit auf den neuesten Stand

gebracht werden. Hierzu wird der bewdhrte LokProgrammer ein-
gesetzt.

Um unterschiedlichen BaugréBen und Leistungsbedarf der Fahr-
zeuge gerecht zu werden, werden LokPilot 5 Decoder in unter-
schiedlichen Auspragungen angeboten, die wir lhnen zunachst
vorstellen méchten.

5.1.1. LokPilot 5

Der LokPilot 5 Decoder ist fur Lokomotiven der Spurweiten HO
und Spur 0 vorgesehen. Mit seiner GréBe von 21.4mmx15.5mm
sollte er in nahezu jeder Lok seinen Platz finden.

LokPilot 5 Decoder sind echte Quad-Protokolldecoder und ver-
stehen DCC mit RailComPlus, Motorola®, Selectrix® und das
mfx®-kompatible M4 Protokoll. Dartiber hinaus kénnen Sie auf
analogen Gleichstrom- und Wechselstromanlagen betrieben
werden. Bis zu 14 Funktionsausgange sind — je nach Schnitt-
stelle - verflgbar. Ein externes PowerPack kann optional ange-
schlossen werden. Dank seiner umfangreichen Licht- und funk-
tionen sowie seiner Motorausgangsleistung von 1,5A ist er der
perfekte , Allrounddecoder” fir Ihre Lokomotiven.

Der LokPilot 5 Decoder wird mit allen gangigen Schnittstellen
angeboten.

5.1.2. LokPilot 5 DCC

Der LokPilot 5 DCC Decoder ist der ,Zwillingsbruder” des Lok-
Pilot 5. Diese teilen sich fast alle Eigenschaften, der LokPilot 5
DCC ist jedoch ein reiner DCC-Decoder und kann nicht auf ana-
logen Wechselstromanlagen eingesetzt werden. Dieser Verzicht
auf Flexibilitat wird jedoch mit einem glinstigeren Preis belohnt.

5.1.3. LokPilot 5 micro

Der LokPilot 5 micro ist der bisher kleinste Digitaldecoder aus dem
Hause ESU. Dank der Verwendung von Subminiaturbauteilen,
8-lagigen Leiterplatten und modernster Fertigungstechnik ist er
mit nur 8,0mm x 7,0mm und einer Dicke von nur 2.4mm (am
Kondensator: 2,9mm) so klein, dass er auch in sehr kleinen Loks
der NenngroBen Z, N oder TT unterkommen kann. Trotzdem wur-
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de an Funktionalitat und Robustheit im Vergleich zu den gréBeren
Versionen nicht gespart.

LokPilot 5 micro Decoder sind Multiprotokolldecoder und ver-
stehen DCC mit RailComPlus, Motorola®, Selectrix®. Darliber
hinaus kénnen Sie auf analogen Gleichstromanlagen betrieben
werden. Mit mindestens 4 verstarkten Funktionsausgangen und
zwei Logikpegel (Servo)ausgangen kénnen Sie endlich aus kleinere
Fahrzeuge mit vorbildgetreuen Lichtfunktionen ausristen. Ein ex-
ternes PowerPack kann optional angeschlossen werden. Die Mo-
torausgangsleistung von 0,75A ist fur fast alle alle Einsatzzwecke
geeignet, in denen wenig Platz vorhanden ist.

LokPilot 5 micro Decoder werden mit allen gangigen Schnittstel-
len angeboten. Die Varianten mit Next18 oder PluX16 Schnittstelle
sind mit einer Grundlache von 13.0mm x 9.2mm zwar etwas gros-
ser, sprechen dafir aber zusatzlich noch das mfx®-kompatible M4
Protokoll.

5.1.4. LokPilot 5 micro DCC

Auch der LokPilot 5 micro DCC ist ein ,Zwilling” des LokPilot 5
micro. Als reiner DCC-Decoder verzichtet er auf alle weiteren Digi-
talprotokolle, ist daftir jedoch etwas preiswerter erhdltlich.

5.1.5. LokPilot 5 L

Mit seinen Dimensionen von nur 51mmx25.5mm empfiehlt sich
der LokPilot 5 L nicht nur fir Fahrzeuge der NenngréBe 0, sondern
auch fur alle anderen Fahrzeuge der Nenngrossen G oder |. Der
LokPilot 5 L bietet neben einem Motorausgangsstrom von 3A jetzt
bis zu 17 Funktionsausgénge sowie die AnschluBmaoglichkeit fur
zwei RC-Servos. Dank des jetzt integrierten PowerPacks gehoren
dreckige Schienen der Vergangenheit an. Der LokPilot 5 L ist me-
chanisch kompatibel mit dem LokSound 5 L Decoder und weist die
selben Anschlusspins auf. Der Decoder wird stets mit Stiftleisten
und einer passenden Adapterplatine geliefert.

5.1.6. LokPilot 5 FX, LokPilot 5 Fx DCC

Der LokPilot 5 Fx und sein ,Zwilling” LokPilot 5 Fx DCC ist ein
kompakter Funktionsdecoder mit einer Grundflache von 16,5mm
x 15,5mm. Er kommt in allen Fahrzeugen der Nenngrossen HO bis
0 zum Einsatz, die keinen Motorausgang haben, aber dennoch
Lichteffekte schalten kdnnen sollen.

LokPilot 5 Fx Decoder sind Multiprotokolldecoder und verstehen
DCC mit RailComPlus, Motorola®, Selectrix® und kénnen auf
analogen Gleich- und Wechselstromanlagen betrieben werden.
Mit 10 verstarkten Funktionsausgéangen und zwei Logikpegel (Ser-
vo)ausgangen konnen Sie endlich aus kleinere Fahrzeuge mit vor-
bildgetreuen Lichtfunktionen ausristen. Ein externes PowerPack
kann optional angeschlossen werden.

LokPilot 5 Fx und LokPilot 5 Fx DCC Decoder werden mit 8-poli-
ger Schnittstelle, als 21MTC (AUX3, AUX4 umschaltbar Logiklevel
oder verstarkt) oder PluX22 Version angeboten.

5.1.7. LokPilot 5 FX micro , LokPilot 5 Fx micro DCC

Der LokPilot 5 Fx micro und sein ,Zwilling” LokPilot 5 Fx micro
DCC ist ein extrem kleiner Funktionsdecoder mit einer Grundfla-
che von nur 8,0mm x 7,0mm und einer Dicke von nur 2.4mm (am
Kondensator: 2,9mm). Er kommt in allen Fahrzeugen der Nenn-
gréssen N bis HO zum Einsatz, die keinen Motorausgang haben,
aber dennoch Lichteffekte schalten kénnen sollen.

LokPilot 5 micro Decoder sind Multiprotokolldecoder und ver-
stehen DCC mit RailComPlus, Motorola®, Selectrix®. Dartber
hinaus kénnen Sie auf analogen Gleichstromanlagen betrieben
werden. Mit 6 verstarkten Funktionsausgangen und zwei Logik-
pegel (Servo)ausgangen kénnen Sie endlich aus kleinere Fahrzeu-
ge mit vorbildgetreuen Lichtfunktionen ausristen. Ein externes
PowerPack kann optional angeschlossen werden.

LokPilot 5 Fx micro Decoder werden stets mit einer 8-poligen
Schnittstelle angeboten.
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5.1.8. Die LokPilot 5 Decoder im Uberblick

DCC-Betrieb

Motorola®-Betrieb

M4-Betrieb (mfx® kompatibel)
Selectrix®-Betrieb

Analoger Gleichstrombetrieb

Analoger Wechselstrombetrieb
DCC-Programmierung

Programmierung mit 6021, Mobile/Central Station®
M4-Programmierung und automatische Anmeldung
RailCom® mit RailComPlus®

ABC-, Selectrix®, Marklin®, HLU Bremsstrecken
ABC-Pendelzug

Motorstrom Dauer

PowerPack Pufferspeicher

Belastbarkeit der Funktionsausgange (Power)
Gesamtbelastbarkeit Decoder (Dauer/Kurzzeitig)
Anzahl der verstarkten Funktionsausgénge
Anzahl der Logikpegelausgange (mit SUSI-Pins)
Anzahl der Servoausgénge (statt SUSI)

Anzahl der Servoausgange (dedicated)
Dimensionen in Millimeter

8-Pin Kabelbaum NEM652

6-Pin Kabelbaum NEM651

6-Pin Direktanschluss

6-Pin Direktanschluss gewinkelt 90 Grad

Plux16

Plux22

Next18

21MTC NEM660 (AUX3, AUX4 Logikpegel an der Schnittstelle)
21MTC ,MKL"” (AUX3, AUX4 verstérkt an der Schnittstelle)
Stiftleisten mit Adapter

LokPilot 5

Ok
Ok
Ok
Ok
Ok
Ok
Ok
Ok
Ok
Ok
Ok
Ok
1,5A
optional
250mA
2,0A (3,0A)
10
4
2

21,4x155x4,5

59610
59816

59612

59619
59649

LokPilot 5 DCC

Ok
Ok
Ok
Ok
Ok
Ok
1,5A
optional
250mA
2,0A (3,0A)
10
4
2

21,4x155x4,5

59620
59826

59622

59629
59659

LokPilot 5 micro
Kabel

Ok
Ok
Ok
Ok
Ok
0,75A
optional
180mA
0,75A (1,0A)
4
2
2
8,0x7,0x2,4(2,9 Kon-
densator)
59810
59816
59817
59837




okPilot 5 micro
lext18/PluX16
Ok

0,75A
optional
180mA
0,75A (1,0A)
6
2

N

13,0x9,2x2,9

59814

59818

S T am

LokPilot 5 micro DCC
Kabel
Ok

Ok
Ok
Ok
Ok
Ok
0,75A
optional
180mA
0,75A (1,0A)
4
2
2
8,0x7,0x2,4(2,9 Kon-
densator)
59820
59826

59827
59857

LokPilot 5 micro DCC

Next18/PluX16
Ok

Ok

Ok

Ok

Ok

Ok
0,75A
optional
180mA

0,75A (1,0A)

6
2
2

13,0x9,2x2,9

59824

59828

LokPilot 5 L

3,0A
Ja, 2x 1F2.7V
500mA
3,0A (4,0A)
1
5
2
2
254x51,8x14,0

59315

LokPilot 5 Fx

(DCO)
Ok
(Ok)
(k)
(Ok)
Ok
Ok
(Ok)
Ok
Ok
Ok

optional
250mA
1,5A(2,0A)
10
2
2

16,5x 15,5x 4,5

59210, (59220 DCC)

59612, 59622 (DCC)

59219, (59229 DCC)
AUX3, AUX4 umschaltbar

LokPilot 5 Fx micro
(DCO)

Ok

(Ok)

(Ok)

Ok

(Ok)

Ok
Ok
Ok

optional
180mA
1,5A(2,0A)
6
2
2
8,0x7,0x2,4(2,9 Kon-
densator)
59110, 59120 (DCC)
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5.2. Aligemeine Eigenschaften aller Decoder

5.2.1. Betriebsarten

Alle LokPilot 5 Decoder sind echte Multi-Protokoll-Decoder mit
vollautomatischer Erkennung der Betriebsart , on-the-fly”. Der De-
coder analysiert das Gleissignal und filtert jedes fiir Ihn bestimmte
Paket heraus. Ein Wechsel etwa von Digital nach Analog und zu-
rlick ist problemlos méglich. Das ist wichtig, falls z.B. Ihr Schatten-
bahnhof noch konventionell gesteuert wird. Weiterhin erkennen
und befolgen alle LokPilot Decoder die relevanten Bremsstrecken
etwa von ROCO®, Lenz® oder Méarklin® und bleiben korrekt
stehen.

Insbesondere die ABC-Bremsstrecken bieten sich fiir den einfa-
chen Signalhalt an. LokPilot Decoder sind auf ein HochstmaB an
Kompatibilitat mit dem jeweiligen System ausgerichtet, um auch
seltene Einsatzzwecke darstellen zu konnen.

LokPilot 5 beherrschen das DCC-Protokoll mit 14, 28 oder 128
Fahrstufen und kénnen die korrekte Einstellung sogar automa-
tisch erkennen. Ein Betrieb mit langen 4-stelligen Adressen ist auf
Wunsch selbstverstandlich moglich.

Fir den Motorola®-Betrieb bestimmte LokPilot 5 Decoder be-
herrschen bis zu 255 Adressen und 28 Fahrstufen. Mit einer ent-
sprechenden Zentrale wie z.B. der ESU ECoS kénnen Sie so die
Motorola®-Systemgrenzen erheblich erweitern.

Alle LokPilot 5 Decoder beherrschen dartber hinaus Rail-
ComPlus®. In Verbindung mit damit ausgestatteten Digitalzent-
ralen melden sich diese Decoder vollautomatisch an der Zentrale
an und Ubertragen alle relevanten Daten. Endlich mussen Sie nie
mehr nach der Adresse lhrer Lok suchen und miihsam Funktions-
tasten belegen!

Viele LokPilot 5 Decoder verstehen das mfx® kompatible M4 Da-
tenformat, und melden sich somit an Marklin® mfx®-Zentralen
selbstandig an.

5.2.2. Motorsteuerung

Die wichtigste Funktion eines Digitaldecoders ist die Motor-
steuerung. Alle LokPilot 5 Decoder sind daher universell einsetzbar
und konnen mit allen in der Modellbahn gebrauchlichen
Gleichstrommotoren betrieben werden, egal ob ROCO®,
Fleischmann®, Brawa®, Mehano®, Bemo®, LGB®, Marklin®
oder anderen. Auch Glockenankermotoren (z.B. Faulhaber® oder
Maxon®) sind anschlieBbar.

Allstrommotoren kénnen Sie weiterverwenden, sofern Sie die
Feldwicklung durch einen Permanentmagneten ersetzen. Naheres
hierzu finden Sie in Kapitel 6.8.5.2.

Die Lastregelung der 6. Generation arbeitet mit einer einstellbaren
Hochfrequenzregelung zwischen 10 und 50 kHz und sorgt
fur einen extrem leisen, ruhigen Motorlauf, besonders mit
Glockenankermotoren. lhre Loks werden dank 12-Bit A/D-Technik
superlangsam kriechen. Die Lastregelung kann sehr einfach an
verschiedene Motor- und Getriebekombinationen angepasst
werden (vgl. Kapitel 11).

Die minimale und maximale Geschwindigkeit des LokPilot 5 kann
Uber zwei Punkte eingestellt werden, die auf Wunsch mit einer
Geschwindigkeitstabelle mit 28 Eintrdgen angepasst werden
kann. Durch ESUs einzigartige Massensimulation sind auch
bei nur 14 Fahrstufen keine abrupten Ubergénge sichtbar. Fur
,schwierige Félle” kann nun auch die PWM MeBperiode sowie die
Lange der Austastliicke angepasst werden.
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5.2.3. Analogbetrieb

Im Analogbetrieb kénnen Sie nicht nur die Anfahr- und Hochst-
geschwindigkeit Ihrer Lok einstellen und bestimmen, welche der
Funktionen aktiv sein soll: Sogar die Lastregelung ist aktiv!

5.2.4. Funktionen

Separat einstellbare Anfahr- und Bremszeiten, ein schaltbarer
Rangiergang und einstellbare Anfahr- und Bremszeiten sind fiir
LokPilot 5 Decoder selbstverstandlich. Alle Funktionsausgénge
konnen separat in der Helligkeit eingestellt und mit Funktionen
belegt werden.

Zur Verfigung stehen neben Dimmer, Feuerbichsenflackern,
Gyra- und Marslight, Blitz und Doppelblitz, Blinken und Wech-
selblinken auch zeitbegrenzte Schaltfunktionen (z.B. fir Telex)
und eine Kupplungsfunktion fir Krois- und ROCO®-Kupplungen
inklusive Automatischem An- und abdrticken “Kupplungswalzer”.
Jeder LokPilot 5 Decoder kann auf Wunsch mindestens 2, LokPilot
5 XL Decoder bist zu 6 RC-Servos direkt ansteuern.

Das fur den LokPilot 5 erneut verbesserte, einzigartige ESU Func-
tion mapping erlaubt es, jede Funktion beliebig auf die Tasten
FO bis F32 zu verteilen, auch mehrfach. Kapitel 12 gibt nahere
Auskunft.

5.2.5. Programmierung

LokPilot Decoder unterstitzen alle DCC-Programmiermodi inklusi-
ve POM (Hauptgleisprogrammierung). Eine Programmierung kann
durch alle NMRA-DCC kompatiblen Zentralen erfolgen. Auch fur
Marklin®s Zentralen 6020®, 6021®, Mobile Station® und Cen-
tral Station® werden alle Einstellungen elektronisch vorgenom-
men. Fur diese Zentralen beherrschen LokPilot 5 Decoder eine
bewéhrte, einfach beherrschbare Einstell-Prozedur.

Besonders komfortabel ist das Einstellen der Parameter fiir Besitzer
unserer ECoS-Zentrale: Auf dem groBen Bildschirm werden alle
Maglichkeiten im Klartext angezeigt und kénnen auf einfachste
Weise geandert werden — sogar wéahrend des Betriebs!

LokPilot 5 Decoder werden auf Méarklin® mfx® Zentralen automa-
tisch eingelesen und konnen dort grafisch programmiert werden
(mit Ausnahme des Function Mappings).

5.2.6. Betriebssicherheit

LokPilot 5 Decoder besitzen hochdimensionierte Pufferkondensa-
toren und ein prézises Energiemanagement, um einen sicheren
Betrieb ohne Gerauschausetzer auch auf eher kritischen Schienen-
abschnitten zu ermdglichen. Fur Loks mit problematischer Strom-
aufnahme kann der AnschluB3 eines externen PowerPack Energie-
speichers erwogen werden; auf den GroBbahn-Decoder LokPilot 5
L und LokPilot 5 XL ist dieses PowerPack bereits ab Werk verlotet.

5.2.7. Schutz

Alle Funktionsausgange und der Motoranschluss sind gegen Uber-
lastung und Kurzschluss geschitzt. Wir mochten, dass Sie mog-
lichst lange Freude an Ihrem LokPilot Decoder haben.

5.2.8. Zukunft eingebaut

Alle LokPilot 5 Decoder sind dank Flash-Memory firmwareupdate-
fahig. Neue (Software-)Funktionen kénnen jederzeit nachtréglich
erganzt werden.
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6. Decodereinbau

6.1. Einbauvoraussetzungen

Die Lokomotive muss sich vor dem Umbau in einwandfreiem
technischen Zustand befinden: Nur eine Lok mit einwandfreier
Mechanik und sauberem analogen Lauf darf digitalisiert werden.
VerschleiBteile wie Motorbursten, Radkontakte, Glihlampen etc.
mussen Uberpriift und moglicherweise gereinigt bzw. erneuert
werden.

Beachten Sie bitte unbedingt die Hinweise in Kapitel 3, um
Schaden am Decoder wahrend des Einbaus zu vermeiden!

6.2. Befestigung des Decoders

Die Bauteile des Lokdecoders dirfen auf keinen Fall Metallteile
der Lok berthren, da dies zu Kurzschltssen und Zerstérung des
Decoders fiihren kann. Daher werden alle LokPilot Decoder (mit
Ausnahme der Decoder mit 21MTC-Interface, PluX-Interface oder
Next18-Interface) in einem schiitzenden Schrumpfschlauch gelie-
fert.

Wickeln Sie den Decoder nie in Isolierband ein. Die Luftzirkulation
um den Decoder wird sonst verhindert, was zu einem Hitzestau
und Zerstérung des Decoders fihren kann. Kleben Sie vielmehr
die Metallteile der Lok mit Isolierband ab.

Bringen Sie den Decoder bitte an einer geeigneten, meist vorgesehe-
nen Stelle im Modell unter. Befestigen Sie wenn vorgesehen den De-
coder mit doppelseitigem Klebeband oder (sehr wenig) HeiBkleber.

6.3. Loks mit 8-poliger NEM652-Schnittstelle

Einige LokPilot 5 Decoder werden mit einer 8-poligen Digital-
schnittstelle nach NEM652 geliefert (vgl. Abb. 1). Der Einbau in
Lokomotiven mit entsprechender Schnittstelle gestaltet sich daher
besonders einfach:

*Nehmen Sie das Fahrzeuggehduse ab. Beachten Sie unbedingt die
Anleitung der Lok!

oZiehen Sie den in der Lok befindlichen Schnittstellenstecker ab.
Bewahren Sie den Stecker sorgfaltig auf.

o Stecken Sie den Schnittstellenstecker nun so ein, dass sich Stift 1
des Steckers (dies ist die Seite des Decodersteckers mit dem rot /
orangen Kabel) an der meist mit einem *, +, ® oder 1 markierten
Seite der Schnittstelle befindet. Achten Sie darauf, dass sich beim
Einstecken keines der Beinchen verkantet oder verbiegt.

Verlassen Sie sich nicht darauf, dass die Kabel des Steckers auf
einer bestimmten Seite wegfihren mussen: Ausschlaggebend ist
allein die Stift-1 Markierung der Schnittstelle.

6.4. Loks mit 6-poliger NEM651-Schnittstelle

Einige LokPilot 5 Decoder werden mit einer 6-poligen Digital-
schnittstelle nach NEM651 geliefert (vgl. Abb. 2). Der Einbau in
Loks mit passender Schnittstelle ist besonders einfach:

*Nehmen Sie das Fahrzeuggehause ab.

¢ Ziehen Sie den in der Lok befindlichen Schnittstellenstecker ab.

o Stecken Sie den Schnittstellenstecker nun so ein, dass sich Stift 1
des Steckers (dies ist die Seite des Decodersteckers mit dem oran-
gen Kabel) an der meist mit einem *, +, ® oder 1 markierten Seite
der Schnittstelle befindet. Achten Sie darauf, dass sich beim Ein-
stecken keines der Beinchen verkantet oder verbiegt.
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6.5. Loks mit 21MTC Schnittstelle nach NEM660

Einige LokPilot Decoder sind in einer Variante fiir die 21MTC
Schnittstelle erhaltlich (vgl. Abb. 3). Der Einbau in Loks mit die-
ser Schnittstelle gestaltet sich besonders einfach, da der Decoder
durch die besondere Gestaltung der Steckverbinder zugleich auch
mechanisch befestigt wird.

*Nehmen Sie das Fahrzeuggehéuse ab. Beachten Sie unbedingt die
Anleitung der Lok!

eZiehen Sie den in der Lok befindlichen Schnittstellenstecker ab.
Bewahren Sie den Stecker sorgfaltig auf.

e Suchen Sie nach dem fehlenden Stift der Stiftleiste auf der Lok-
platine. Der fehlende Stift dient zur Kodierung. Merken Sie sich
dessen Position.

e Der Decoder kann auf zwei Arten eingesteckt werden: Entweder
werden die Stifte durch den Decoder durchgesteckt, die Buchse
des Decoders bleibt nach dem Stecken also sichtbar (Einbaulage
oben). Oder aber der Decoder wird so gesteckt, dass die Stifte
direkt in der Buchse landen. Nach dem Stecken ist die Buchse
hier nicht mehr sichtbar (Einbaulage unten). Diese Einbauart ist in
Brawa®-Loks zu finden.

*\Welches die richtige Einbaulage ist, hangt von der Lok ab. Ent-
scheidend ist die Position des Kodierstifts der Stiftleiste auf der
Lokplatine.

¢ Stecken Sie nun den Decoder so ein, dass die Kodierung der Lok-
schnittstelle mit dem Decoder tbereinstimmt.

 Uben Sie beim Stecken nicht zu viel Kraft aus! Der Decoder muss
ohne viel Kraftaufwand leicht steckbar sein.

e Uberpriifen Sie, ob der Decoder wirklich korrekt sitzt.

6.5.1. Marklin® Loks mit 21MTC Schnittstelle

Viele neuere Méarklin® Loks, aber auch einige britische Loks mit
21-poliger Schnittstelle halten sich leider nicht an die normge-
maBe Auslegung der 21MTC Schnittstelle. Diese Loks erwarten
an den Ausgangen AUX3 und AUX4 verstarkte Signale. In diesen
Fallen miissen Sie zu einem LokPilot 5 Decoder mit 21MTC , MKL"”
Ausfuhrung greifen. An diesen Decodern sind die Ausgange
AUX3 und AUX4 verstarkt ausgefiihrt. Der Einbau an sich erfolgt
wie in Abschnitt 6.5. gezeigt.

6.5.2. Anschluss von C-Sinusmotoren (,Softdrive-Sinus”)

Der LokPilot Decoder kann die in vielen neueren Marklin®-
Modellen verbauten C-Sinusmotoren (auch ,SoftDrive-Sinus”)
nicht direkt ansteuern. Hierflr wird eine spezielle, ab Werk in der
Lok befindliche Steuerplatine benétigt, die wiederum von einem
LokPilot Decoder angesteuert werden kann. Marklin® verwendet
die 21MTC-Schnittstelle und benutzt die entweder die normalen
Motorsignale des LokPilot Decoders oder eine SUSI-Schnittstelle
zum Informationsaustausch.

Der LokPilot 5 mit 21MTC-Schnittstelle eignen sich zur Ansteu-
erung der C-Sinussteuerelektronik, sofern einige Einstellungen
korrekt gesetzt werden. Kapitel 11.4. erldutert die nétigen Ein-
stellungen.

6.6. Loks mit Next18-Schnittstelle

Einige LokPilot micro Decoder werden mit einer 18-poligen
Next18-Schnittstelle ausgeliefert. Der Einbau erfolgt sinngemaB
wie in Abschnitt 6.6. beschrieben. Abb. 4 zeigt die Pinbelegung.

G T e



Decodereinbau

6.7. Loks mit PluX-Schnittstelle

Einige LokPilot Decoder werden mit einem PluX16-bzw. PluxX22-
Stecker ausgeliefert (Vgl. Abb. 5 bzw. Abb. 6). Die Stiftleiste am
Decoder hat einen fehlenden Pin (Index-Pin). In der Lok sollte die
Position angezeichnet sein. Beachten Sie unbedingt den korrekten
Sitz innerhalb der PluX-Schnittstelle!

LokPilot 5 Decoder halten sich an die in VHDM RCN-122 gehal-
tene Normschnittstelle, daher ist der Index-Pin ist nicht beschal-
tet. Leider erwarten einige Loks an dieser Stelle einen Ausgang,
weil ZIMO diesen Pin nicht normgemaB beschaltet und. Diese
Loks entsprechen nicht der PluX22 Norm.

Einige ROCO-Loks erwarten anstelle der SUSI Pins 3 und Pin 4
einen (Logiklevel) Funktionsausgang. Auch diese Erweiterung
ist nicht normgemaB. An allen LokPilot 5 Decodern kénnen
die dSUSI-Pins auf Logiklevel-Funktionsausgange umgeschaltet
werden.

6.8. Loks ohne Schnittstelle

Alle LokPilot Decoder werden ab Werk mit einer Schnittstelle ge-
liefert. Es gibt keine Ausfiihrung ,nur mit Kabel”. Bitte entfernen
Sie bei Bedarf den Schnittstellenstecker direkt am Ende der Litzen.

Bitte verlangern Sie Kabel keinesfalls am Decoder. Verwenden Sie
gegebenenfalls ein Verlangerungskabel.

Die Abb. 12 sowie Abb. 13 zeigen das generelle Anschlussschema
eines LokPilot 5 bzw. LokPilot 5 micro Decoders.
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59610 LokPilot 5
59620 LokPilot 5 DCC

Vorderseite Rickseite
GND WP ——— =] AUXS (Power)
AUX2 (Powver) E‘ AUX7 (Power)
Motoranschluss rechts £ ® - [ AUX6 (Power)
Gleisanschluss rechts +_) (1N AUXS (Power)
Licht Hinten £ -#-% AUX4 (Power)
I AUX3 (Power)

U+ (positiver Pol) + |
AUX1 (Power) ]
Licht Vorne £—
Gleisanschluss links ]
Motoranschluss links +}

AUX9, AUX10 sind Logiklevel Aus- bzw. Eingénge
AUX9 Default: PwrPackCtrl

59810 LokPilot 5 micro
59820 LokPilot 5 micro DCC

-- AUX3/ Servob
-- AUX4/ Servo5

AUX3, AUX4 sind Logiklevel Ausgange
AUX3 Default: PwrPackCtrl

Motoranschluss rechts
Licht Hinten

Ausgang AUXT
Gleisanschluss links
Motoranschluss links
Licht Vorne

U+ (Gemeinsamer RiickLeiter)
Gleisanschluss rechts

®N U R WwN =

Abbildung 1: LokPilot 5 & LokPilot 5 micro mit 8-poliger NEM652 Schnittstelle
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59616 LokPilot 5
59626 LokPilot 5 DCC

Vorderseite Rickseite

GND-—=
AUX2 (Power) -]
Motoranschluss rechts =]

AUXS (Power)
AUX7 (Power)
AUX6 (Power)
AUXG5 (Power)
AUX4 (Powver)

Licht Vorne =]
Gleisanschluss links =]

AUX9, AUX10 sind Logiklevel Aus- bzw. Eingange

59816 LokPilot 5 micro AUX9 Default: PwrPackCtrl
59817 LokPilot 5 micro e
59837 LokP ot 5 micro

59826 LokPilot 5 micro DCC

59827 LokPilot 5 micro DCC

59857 LokPilot 5 micro DCC

Motoranschluss rechts -- U+ (positiver Pol) - AUX3 / Servo6

Motoranschluss links - AUXT (Power) - AUX4/ Servo5

Gleisanschluss rechts -- AUX2 (Powen)

AUX3, AUX4 sind Logiklevel Ausgéange
AUX3 Default: PwrPackCtrl

stift  Belegun

6 Licht Hinten

5 Licht Vorne

4 Gleisanschluss links schwarz <
3 Gleisanschluss rechts ot

2 Motoranschluss links grau

1 Motoranschluss rechts orange

Abbildung 2: LokPilot 5 & LokPilot 5 micro mit 6-poliger NEM651 Schnittstelle
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59619 LokPilot 5 21MTC

59629 LokPilot 5 DCC 21MTC

59649 LokPilot 5 21MTC ,,MKL" fiir Marklin Loks ab 2008
59659 LokPilot 5 DCC 21MTC ,,MKL” fur Marklin Loks ab 2008

AUX10/Radsensor 1 22 Gleisanschluss rechts
AUX7 (Logiklevel) 2 21 Gleisanschluss links
AUX6 (Logiklevel) 3 20 GND
AUX4 (siehe unten) 4 19 Motoranschluss rechts
AUX12/SUSI Clk / Servo6 5 18 Motoranschluss links
AUX11/SUSI Dta/Servo5 6 17 AUXS5 (Logiklevel)
Licht hinten 7 16 U+ (+Pol)
Lichtvorne 8 15 AUX1
- 9 14 AUX2

e

tEANS

)

-- AUX10 Logiklevel / Radsensor

- -- GND
o 1013 AUX3 {sihe unten) -- AUX9 Logiklevel / PwrPackCtrl
Indexpin 11 12 VCC - U+ (+Pol)
Fur Decoder 59619, 59629 sind AUX3, AUX4 an der 21MTC Schnittstelle Logiklevel- AUX9, AUX10 sind Logiklevel Aus- bzw. Eingange
Ausgange. AUX11, AUX12 sind Logiklevel Ausgénge
Fiir Decoder 59649, 59659 sind AUX3, AUX4 an der 21MTC Schnittstelle verstarkt. AUX9 Default: PwrPackCtrl

Nicht geeignet fiir Loks mit Softdrive-Sinus Motor oder Loks Baujahr vor 2008.

Maégliche Steckrichtungen:
Einstecken des Decoders mit
Stecker nach oben
(z.B. Liliput®, ESU, HAG®,
Lokplatine L Mérkhnp@)
Einstecken des Decoders mit
Stecker nach unten
(z.B. Brawa®)

Lokplat
iokglune — .

(Seitenansicht)

(Seitenansicht)

Abbildung 3: LokPilot 5 mit 21MTC Schnittstelle
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Gleisanschluss rechts
Motoranschluss rechts
AUX1 (Power)
AUX3/Susi Clk / Servo6
GND

U+ (+Pol)

Licht vorne
Gleisanschluss links

VO~ U A WN =

59818 LokPilot 5 micro Next18
59828 LokPilot 5 micro DCC Next18

18 Gleisanschluss rechts
17 Licht hinten

16 -

15 U+ (+Pol)
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AUX3, AUX4 sind Logiklevel Ausgange
AUX7 ist Logiklevel Ausgang (Default: PwrPackCtrl)
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Abbildung 5: LokPilot 5 micro PluX16
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59612 LokPilot 5 PluX22
59622 LokPilot 5 DCC PluxX22

AUX6 (Power) 21 22
AUX4 (Power) 19 20
-17 18
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Licht hinten 13 14
Indexpin 11 12

U+ (+Pol) 9 10

Lichtvorne 7 8

GND 5 6
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AUX5 (Power)
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-- AUX9 Logiklevel / PwrPackCtrl
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AUX9, AUX10 sind Logiklevel Aus- bzw. Eingange
AUX11, AUX12 sind Logiklevel Ausgénge
AUX9 Default: PwrPackCtrl

ARhild

6: LokPilot 5 mit PluX22 Schnittstelle

59212 LokPilot 5 Fx PluX22
59222 LokPilot 5 Fx DCC PluX22

AUX6 (Power) 21 22 AUX7 (Power)
AUX4 (Power) 19 20 AUXS5 (Power)
- 17 18 AUX2 (Power)
- 15 16 AUX1 (Power)
Licht hinten 13 14 Gleisanschluss links
Indexpin 11 12 Gleisanschluss rechts
U+ (+Pol) 9 10 -

Lichtvorne 7 8 -
GND 5 6 Cap Control
AUX12/Susi Clk/Servo6 3 4 AUX11/Susi Dta/ Servo5
AUX10/Radsensor 1 2 AUX3

AUX9, AUX10 sind Logiklevel Aus- bzw. Eingange
AUX11, AUX12 sind Logiklevel Ausgénge
Power) AUX9 Default: PwrPackCtrl

vCC
-- AUX10 Logiklevel / Radsensor
-- GND
-- AUX9 Logiklevel / PwrPackCtrl
-- U+ (+Pol)

Abbildung 7: LokPilot 5 Fx & LokPilot 5 Fx DCC mit PluX22 Schnittstelle




Decodereinbau

59210 LokPilot 5 Fx i a—
59220 LokPilot 5 Fx DCC Btinen ok

Ausgang AUXT  grin
Gleisanschluss links  schwarz

Vorderseite  Ruckseite AUX6 grau
GND Licht Vorne weiB
AUX2 (Power) T I [} AUX8 (Powen) U+ Rickleften)  blau
AUXS (Power) AUX?7 (Power) Gleisanschluss rechts rot
owe AUX6 (Power)
Gleisanschluss rechts [ AUXS (Power)
Licht Hinten AUX4 (Power)
U+ (positiver Pol) £ 1" 3 AUX3 (Power)
AUX1 (Power) vCcC
Licht Vorne AUX10/ Radsensor
Gleisanschluss links +) ® EUQQ/PW oackC
AUX6 (Power) + | @ rPackCtrl
[ U+ (+Pol) AUX9, AUX10 sind Logiklevel Aus- bzw. Eingénge

Abbildung 8: LokPilot 5 Fx & LokPilot 5 Fx DCC mit 8-poliger NEM652 Schnittstelle

59219 LokPilot 5 Fx 21MTC AUX9, AUX10 sind Logiklevel Aus- bzw. Eingange
59229 LokPilot 5 Fx DCC 21MTC AUX11, AUX12 sind Logiklevel Ausgange
- AUXS8 (Power)
AUX10/Radsensor 1 22 Gleisanschluss rechts - AUX7 (Power)
AUX7 (Logiklevel) 2 21 Gleisanschluss links
AUX6 (Logiklevel) 3 20 GND - AUX6 (Power)
AUX4 (siehe rechts) 4 19 - - AUXS (Power)
AUX12/SUSI Clk / Servo6 5 18 - - AUX4 (Power)
AUX11/SUSI Dta/ Servo5 6 17 AUXS (Logiklevel) - AUX3 (Power) AUX3, AUX4 (an der 21MTC
Licht hinten 7 16 U+ (+Pol) RV dd Scrl?nlwtttitelleé!!) kar;nLumEIe- |
i i schaltet werden auf Logiklevel
Licht VO”‘_S g 12 ﬁﬂi; /éL,\JlEm Logiklevel / Radsensor (NEM660) oder Power.g
- 10 13 AUX3 (siehe rechts) - AUX9 Logiklevel / PwrPackCtrl Logiklevel: CV124Bit7=0
Indexpin 1112 vCC U+ (+Pol) Power:  CV124Bit7 =1

Abbildung 9: LokPilot 5 Fx & LokPilot 5 Fx DCC mit 21MTC Schnittstelle
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59315 LokPilot 5 L

-]

o

-]

-]

-]

o

-]

-]

19
AUX1 (Power) 1 2 Lichtvorne
AUX2 (Power) 3 4 Licht hinten Motor Enable 18 17  AUX10/Radsensor
AUX3 (Power) 5 6 Motoranschluss rechts Sensor2 16 15 Sensorl
AUX4 (Power) 7 8 Motoranschluss links AUX11/SusiDta/Servo5 14 13 AUX12/Susi Clk / Servo6
AUX5 (Power) 9 10 Gleisanschluss rechts Servo4 12 11  Servo3
AUX6 (Power) 11 12 Gleisanschluss links - 109 -
AUX7 (Power) 13 14 U+ (+Pol) - 87 -
AUX8 (Power) 15 16 - AUX13 (Logiklevel) 6 5  +5V (fur Servos)
AUX9 (Power) 17 18 - vccC 4 3 GND

- 19 20 - - 21 -

AUX10 ist ein Logiklevel Aus- bzw. Eingang
AUX11, AUX12, AUX13 sind Logiklevel Ausgange

Abbildung 10: LokPilot 5 L Stiftleiste - Belegung
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59110 LokPilot 5 Fx micro
59120 LokPilot 5 Fx micro DCC

Vorderseite

AUXS (Power) --
AUX6 (Power) -
Gleisanschluss rechts -
Gleisanschluss links -
Licht Vorne —

Rickseite

- AUX3 / Servo6
— AUX4 / Servo5

U+ (positiver Pol) <]
AUX1 (Power)
AUX2 (Power)

AUX3, AUX4 sind Logiklevel Ausgange
AUX3 Default: PwrPackCtrl

lichtHinten—_Ji| P90 @ 2020000 BlE'Ees
Riickseite
- [ = Zum Programmieren mit DCC-
e g Zentralen muss zur Erzeugung
150 Ohm 2 d.es A_CK—ImpuIses_unbedmgt
Widerstand ! ein Widerstand mit 150 Ohm
(>=0.5W) an den AUX1-Ausgang
. angeschlossen werden!
(Bei Programmierung mit ESU Lok-
Programmer nicht erforderlich)
stift _Belegung Farbe
1 AUX5 orange
2 Licht Hinten gelb
3 Ausgang AUX1 grin
4 Gleisanschluss links schwarz
5 AUX6 grau
6 Licht Vorne wei
7 U+ (Gemeinsamer RuickLeiter)  blau
8 Gleisanschluss rechts ot

Abbildung 11: LokPilot 5 Fx micro mit 8-poliger NEM652 Schnittstelle - Belegung
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Anschlussschema LokPilot

6.8.1. Anschlussschema LokPilot / LokPilot micro

Vorderseite Ruckseite
violett grin gelb weiB viokett — BT CREERT =R =]
= orange b
auxz | Auxi Licht]  Licht || g o _r%t—El
hinten vorne 0
e ti
o o
blau
rot
Schienen- e O
anschluss links orange
Schienen- i
anschluss
rechts
Abbildung 12: Allgemeines Anschlussschema LokPilot 5 (Beispielverdrahtung)
Schienen- DC Motor & Vorderseite Ruckseite
anschluss links \ orange - =y
Schienenanschluss 4& L ‘.J AUXT
rechts rot AUX2
| y
schwarz
Licht weil I 7
vorne Licht gelb | e[/ 0
hinten
rot
schwarz
blau

Abbildung 13: Allgemeines Anschlussschema LokPilot 5 micro (Beispielverdrahtung, freie Verdrahtung)
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Anschlussschema LokPilot 5 L

6.8.2. Anschlussschema LokPilot 5 L Decoders

]
]
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AUX6 Powenfes | @@ ~ £ 8
AUXS (Puwer)Eﬂu . 00 ioss o0
AUX4 (Powen e b © © ESU 2014 v
AUX3 (Power) o0 01215-15973
(a= = o0 AUX12/ Susi Clk / Servos
= AUX1 (Powen 00 N N H @D AUX11/Susi Dta/ Servo5
. Q00 & 22rr2edas
oo
[Tr=: g AUz o &
g 2 E R 58 E % AUX11, AUX12, AUX13 sind Logiklevel Ausgange
B E ]S 83 22 A4S
=12 Y = = 23w
55 U~ 0 o ah s
S5 B ES E
i B =
VCC 9
. - MBSSQ 5&0
Schiene Lin| Eingang
I Hall Sensor IC
DC Motor

Abbildung 14: Allgemeines Anschlussschema LokPilot 5 L (Beispielverdrahtung), Decoder gesteckt auf Adapterplatine 51959
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6.8.4. Méarklin®-Kabelfarben

Marklin® verwendet vom DCC-Farbschema abweichende Kabel-
farben. Abb. 12gibt Auskunft.

Bezeichnung Farbe Marklin (F;;:;:;ucc-Norm)
AC: Mittelleiter rot rot

DC: Gleisanschluss Rechts

AC: AuBenleiter (Schiene) braun schwarz
DC: Gleisanschluss Links

Motoranschluss Links blau grau
Motoranschluss Rechts griin orange
Gleichgerichtete Decoderspannung U+

(Riickleiter fur Funktionen) orange Hew
Ausgang Licht Hinten gelb gelb
Ausgang Licht Vorne grau weil
Ausgang AUX1 braun/rot griin
Ausgang AUX2 braun/griin violett
Ausgang AUX3 braun/gelb -
Ausgang AUX4 braun/weiB

Abbildung 15: Méarklin® Kabelfarben abweichend zu DCC Kabelfarben

6.8.5. Motor- und Gleisanschluss

Trennen Sie zunachst alle bisherigen Kabelverbindungen innerhalb
der Lok auf und achten Sie auch auf eine Verbindung uber die
Gehéusemasse: Die beiden Motoranschlisse missen unbedingt
potentialfrei sein, also keinerlei Verbindung zum Chassis/Gehause
oder den Radern/Stromabnehmern besitzen. Insbesondere beim
Umbau von Fleischmann®-Loks werden diese immer wieder tiber-
sehen.

Notieren Sie sich, welcher Motoranschluss mit den rechten und
welcher mit den linken Radschleifern verbunden war. Dies erspart
lhnen beim Anschluss des Lokdecoders Versuche, welches Kabel
des Decoders an welchen Motoranschluss gelotet werden muss,
um die richtige Fahrtrichtung einzustellen.

Bitte messen Sie nach erfolgtem Anschluss alle Verbindungen
mit einem Ohmmeter noch einmal nach. Suchen Sie insbeson-
dere nach Kurzschltssen zwischen den Motor- und den Schie-
nenanschliissen.

*Das rote Kabel wird an den rechten Radschleifer oder an den Mit-
telschleifer angeschlossen.

*Das schwarze Kabel wird an den linken Radschleifer oder Gehau-
semasse angeschlossen.

*Das orange Kabel wird mit dem Motoranschluss verbunden, der
bisher mit dem rechten Radschleifer verbunden war (bzw. Mittel-
schleifer bei AC-Modellen).

*Das graue Kabel wird mit dem Motoranschluss verbunden, der
bisher mit dem linken Radschleifer verbunden war (bzw. Gehause-
masse bei AC-Modellen).

6.8.5.1. Anschluss von Gleichstrom- und Glockenankermotoren
Es koénnen alle im Modellbahnbereich tblichen Gleichstrommoto-
ren verwendet werden, sofern deren Stromaufnahme die zulassi-
gen Werte des Decoders nicht Gberschreiten.

An manchen Loks mit 5-poligem Hochleistungsantrieb von Mar-
klin® kann es sein, dass direkt am Motor insgesamt 3 Entstorkon-
densatoren vorhanden sind.

Die beiden Entstérkondensatoren, die jeweils von den Motoran-
schliissen zum Motorgehéuse fiihren, missen unbedingt enfernt
werden.

6.8.5.2. Anschluss von Allstrommotoren mit HAMO-Umbau

Die in vielen &lteren Marklin® Loks verbauten Allstrommotoren
(auch als Wechselstrommotor bekannt) kénnen nicht direkt an
LokPilot Decoder angeschlossen werden. Zuvor mussen diese
Motoren mit Hilfe eines Permanentmagneten (sog. ,HAMO"-
Magnet) in einen Gleichstrommotor umgebaut werden. Diese
Magnete sind tber lhren ESU-Fachhandler erhaltlich.

Wir liefern vier verschiedene Magnete. Beachten Sie Kapitel 19.2.
fur weitere Informationen tber Motorumbauten mit Permanent-
magneten.
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6.10. Anschluss von Zusatzfunktionen

Sie kénnen an die Funktionsausgange beliebige Verbraucher wie
Gluhbirnchen, Leuchtdioden, Raucherzeuger oder ahnliches an-
schlieBen, sofern deren maximale Stromaufnahme geringer als die
zulassige Belastbarkeit des Funktionsausgangs ist.

Der zulédssige Maximalstrom der Funktionsausgénge ist fur jeden
Decoder in den Technischen Daten Abschnitt 5.1.7. zu finden.

Achten Sie darauf, dass der maximal zuldssige Strom auf kei-
nen Fall tberschritten wird und vermeiden Sie Kurzschliisse
zwischen den Ausgangen: Die Ausgange des LokPilot sind zwar
geschitzt, wenn jedoch eine externe Spannung an den Ausgan-
gen anliegt, konnen diese dennoch zerstort werden.

6.10.1. Uberlastschutz der Funktionsausgénge (Lichtblinken)
Die Funktionsausgange des LokPilot Decoders sind elektronisch
gegen Uberlastung und Kurzschluss geschiitzt. Der Decoder
pruft hierzu stets den derzeitigen Gesamt-Ausgangsstrom aller
Funktionsausgéange. Ist dieser zu hoch, so werden alle Ausgéange
gemeinsam ausgeschaltet. Nach kurzer Zeit (ca. 1 Sekunde) ver-
sucht der Decoder dann die Ausgange wieder einzuschalten. Ist
der Strom — etwa durch Kurzschluss — immer noch zu hoch, so
beginnt das Spiel von neuem.

Beim Einsatz von Glihbirnchen ist eine Besonderheit zu beach-
ten: Im Moment des Einschaltens benétigen diese sehr viel Strom
(,Kaltstrom”), der nach kurzer Zeit deutlich zurtickgeht. Insbe-
sondere beim Einsatz von 12V Birnchen kann es daher vorkom-
men, dass beim Einschalten der Beleuchtung diese kurz ,zuckt”
und dann die Ausgange vom Decoder abgeschaltet werden. Im
1-Sekunden-Takt werden dann die Lichter kurz ein- und wieder
ausgeschaltet. Dies liegt an einem zu hohen Einschaltstrom der
Birnchen, den der Decoder nicht von einer Uberlastung unter-
scheiden kann. Daher ist es wichtig nur passende Gluhbirnchen
zu verwenden.

6.10.1.1. Geeignete Birnchen

Verwenden Sie ausschlieBlich Gluhbirnchen mit 16V oder hoher
und maximal 50mA Nennstrom.

|

In vielen &lteren ROCO®- und Fleischmann®-Loks sind 12V Birn-
chen verbaut. Diese benétigen nicht nur sehr viel Strom, sondern
werden im Betrieb extrem heiB und kénnen Schaden an der Lok
verursachen. Tauschen Sie diese gegen 16V-Birnchen aus.

6.10.2. Verwendung von LEDs

Machten Sie LEDs verwenden, missen Sie einen Widerstand in
Serie mit der LED schalten. Der Widerstand sollte einen Wert zwi-
schen 470 Ohm und 2.2 kOhm aufweisen. Eine LED, die ohne
Vorwiderstand betrieben wird, wird sofort zerstort werden! Im
Gegensatz zu Gluhbirnchen muss bei LEDs allerdings die Polaritat
beachtet werden. Der Minuspol (Kathode) wird (via Widerstand)
mit dem Funktionsausgang des Decoders verbunden, der Pluspol
(Anode) muss mit dem gemeinsamen Pluspol (blaues Kabel) ver-
drahtet werden.

Vergessen Sie nicht, den entsprechenden Ausgang in den LED-
Modus zu schalten. Damit stellen Sie sicher, dass alle Lichteffekte
korrekt dargestellt werden. Beachten Sie Kapitel 12.5.

AUX2 + 470 Ohm
ol . Widerstand
H,i, 4 violett E
riin
470 Ohm
Widerstand

blau (gemeinsame Funktion)

Abbildung 17: Verkabelung LED an Ausgang AUX1, AUX2
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6.10.3. Typen von Funktionsausgéangen Spannung ist um ca. 1,5V niedriger als die Schienenspannung.
Wichtiger Bestandteil jedes LokPilot Decoders sind die Funktions- Das blaue Kabel ist hierbei der ,Plus-Pol”, der Funktionsaus-
ausgange. Dort werden alle Verbraucher wie Lampen, Rauchge- gang selbst der , Minuspol”.
neratoren oder Servos angeschlossen. Je nach Ausfuhrung bieten Sollen Leuchtdioden (LEDs) an die Funktionsausgéange angeschlos-
LokPilot 5 Decoder unterschiedlich viele Funktionsausgange an. sen werden (vgl. Abb. 13), muss zwingend ein Vorwiderstand ein-
Wir unterscheiden zwei Typen gebaut werden. Dieser sollte zwischen 470 Ohm und 2,2kOhm lie-
a.) Verstarkte Funktionsausgénge: Direkt im Decoder sind FET- gen. Ein Betrieb ohne Vorwiderstand fihrt zur Zerstérung der LED!
Transistoren verbaut, so dass an diese Funktionsausgange di- b) Die Lampen / Funktionen sind (gemeinsam) gegen die Lokmas-
rekt Verbraucher angeschlossen werden konnen. se geschaltet (z.B. fast alle Marklin®-Lokomotiven sowie altere
b.) Logik-Ausgange: Diese Ausgénge stellen nur das Steuersignal Fleischmann®- oder ROCO®-Loks).
fur den Ausgang zur Verfligung. Zur Benutzung mussen diese Die Verdrahtung ist zwar einfacher, die resultierende Spannung an
erst extern verstarkt werden. Meist geschieht dies bereits auf der Birne aber auch um etwa die Halfte geringer.
der Lokplatine; ESU bietet aber auch passende Adapterplatinen

Diese Anschlussart ist fir Multiprotokollbetrieb nicht geeignet:
Sowohl M4 als auch Motorola®-Pakete sind asymmetrisch. Da-
. . her werden fir eine gewisse Zeit die Funktionsausgénge nicht mit
6.10.3.1. Funkt'onsausga_nge der Pecode_r . Spannung versorgt. Dies flhrt zu einem rhythmischen Lichtfla-
ESU bezeichnet die Funktionsausgange mit BL‘IICht Vforn_e " L‘CEt ckern (pulsieren), was insbesondere bei LEDs deutlich sichtbar ist.
E:Tstkegnftsmllecrfeeégcﬁggz\;véllé?jAﬁgleér:a eeb:s?tgt seite 30 gibt Im analogen Gleichstrombetrieb funktioniert bei dieser Anschlus-
. 9ang . sart zudem das Licht nur in einer Richtung. Welche dies ist hangt
davon ab, wie die Lok aufgegleist ist.
Die Stirnlampen hinten werden an das gelbe Kabel, die Stirnlam-
pen vorne an das weiBe Kabel angel6tet.

an.

Nicht jeder Ausgang ist an jedem Steckverbinder verfugbar. Bei
einigen Anschlissen kénnen Sie entweder zwischen Eingang

oder Ausgang wahlen oder den Typ des Ausgangs (Logikaus- Sollte Ihre Lok nach Variante b) verschaltet sein, so ist der An-
gang, SUSI oder Servo) wahlen, je nach Externbeschaltung (Lok- schluss komplett. Im anderen Fall mussen Sie die tbrigen An-
platine bzw. Adapterplatine). schltsse aller Birnchen und Funktionen gemeinsam an das blaue
@ Kabel anschlieBen. Dieses darf keinen Kontakt mit dem Lokchassis
6.10.4. Verwendung verstirkter Funktionsausgénge haben! Auch ein , Mischbetrieb” ist erlaubt.
Das Vorgehen hangt davon ab, wie die Licht- und Sonderfunktio- 6.10.5. Verwendung von Logik-Ausgangen
nen \rmerha\b der Lok vgrschaltgt smd‘. . An Logikausgéngen kénnen nicht direkt Verbraucher betrieben
a) Die Lampen / Funktionen sind mit |hrem gemeinsamen An- werden. Es missen externe Leistungstransistoren angeschlossen
schluss gegentiber dem Lokgehéuse isoliert (also potentialfrei). werden. Normalerweise sind diese auf den Lokplatinen bereits
Voraussetzung hierfur ist, dass die Funktionen in der Lok po- vorhanden (wo erforderlich).

tentialfrei sind, d.h. auBer zu den Funktionsausgangen keine
weiteren elektrisch leitenden Verbindungen besitzen. Die bei
diesem Anschluss an den Funktionsausgangen anliegende
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Fur , Selbstbauer” bietet ESU unter den Nummern 51957 bzw.
51968 passende Adapterplatinen mit Transistoren an.
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LokPilot 5 LokPilot 5 LokPilot 5 LokPilot 5
6- oder 8- Pol 21MTC 21MTC ,MKL" Plux22

Licht vorne Power Power Power Power
Licht hinten Power Power Power Power
AUX1 Power Power Power Power
AUX2 Power Power Power Power

Pad: Power Pad: Power Pad: Power Pad: Power
S 21MTC: Logiklevel 21MTC: Power PIUX22: Power

Pad: Power Pad: Power Pad: Power Pad: Power
AL 21MTC: Logiklevel 21MTC: Power PIUX22: Power

Pad: Power Pad: Power Pad: Power Pad: Power
S 21MTC: Logiklevel 21MTC: Logiklevel PIUX22: Power

Pad: Power Pad: Power Pad: Power Pad: Power
G 21MTC: Logiklevel 21MTC: Logiklevel PluX22: Power

Pad: Power Pad: Power Pad: Power Pad: Power
Ay 21MTC: Logiklevel 21MTC: Logiklevel PluX22: Power

Pad: Power Pad: Power Pad: Power Pad: Power
— 21MTC: 21MTC: PluX22:
NGO Pad: Logiklevel (PwrPackCtrl) Pad: Logiklevel (PwrPackCtrl) Pad: Logiklevel (PwrPackCtrl) Pad: Logiklevel (PwrPackCtrl)
AUX10 21MTC: Logiklevel/Radsensor 21MTC: Logiklevel/Radsensor PluX22: Logiklevel/Radsensor
AUX11 21MTC: Logiklevel/Susi Dta/Servo5 21MTC: Logiklevel/Susi Dta/Servo5 PluX22: Logiklevel/Susi Dta/ServoS
AUX12 21MTC: Logiklevel/Susi Clk/Servo6 21MTC: Logiklevel/Susi Clk/Servo6 PluxX22: Logiklevel/Susi Clk/Servo6
AUX13
AUX14
AUX15
AUX16
AUX17
AUX18
Eingang Radsensor 21MTC: Alternativ zu AUX10 21MTC: Alternativ zu AUX10 Plux22: Alternativ zu AUX10

Eingang Sensor 1
Eingang Sensor 2
Eingang MotorOff
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LokPilot 5 micro LokPilot 5 micro LokPilot 5 L

6- oder 8- Pol Next18 / PluX16 Stiftleiste

Power Power Power

Power Power Power

Power Power Power

Power Power Power

Pad: Logiklevel/Servo6 Power
Next18: Logiklevel/Susi Dta/Servo6

Pad: Logiklevel/Servo5 Power
Next18: Logiklevel/Susi Clk/Servo5

Pad: Power Power

Pad: Power Power

Power

Power

Power

Logiklevel / Radsensor
Logiklevel / Susi Dta/ Servo5
Logiklevel / Susi Clk / Servo6
Logiklevel (PwrPackCtrl)

Logiklevel / Servo3
Logiklevel / Servo4
Ok
Ok
Ok
Ok
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6.10.6. Servoausgédnge 6.10.7. SUSI/Servo/Logik-Ausgange

LokPilot 5 Decoder konnen bis zu 6 Servos ansteuern. Es kon- Die an jedem LokPilot 5 Decoder vorhandenen Leitungen fir die

nen alle RC-Servos mit positivem Impuls verwendet werden. Wir SUSI-Schnittstelle konnen alternativ auch als Servoausgange oder

empfehlen Digitalservos, da diese beim Einschalten in der Regel Logikausgange konfiguriert werden. Auf diese Weise kann die An-

nicht zucken. Bevor Sie die Servos benutzen kénnen, mussen die zahl der vorhandenen Ausgange erhoht werden.

Ausgénge auf die Funktion ,Servo” umgeschaltet werden. Jeder

Servoausgang kann auch als normaler Logikausgang konfiguriert Bitte bedenken Sie, dass die an 21MTC, Next18 oder PluX-

und benutzt werden. Abschnitt 12.5. erklart, wie. Schnittstellen vorhandenen SUSI-Pins aktuell laut Norm nicht
A Bitte beachten Sie, dass LokPilot 5 und LokPilot 5 micro Decoder andersweitig verwendet werden diirfen. Sie miissen daher stets

zwar den Servoimpuls erzeugen kénnen, nicht aber die nétige Ver- prifen, wie diese Pins auf der LokPlatine (bzw. Adapterplatine)

sorgungsspannung (normalerweise 5V). Sie missen diese Span- beschaltet sind.

nung auf einer Adapterplatine selbst erzeugen. In den LokPilot 5 L

und LokPilot 5 XL Decodern ist die Spannungsversorgung bereits

integriert. 6.10.8. Geeignete Raucheinsatze

Leider ist es nicht einfach geeignete Raucheinsdtze fur jeden

6.10.6.1 Servoausgénge am LokPilot 5 L Zweck zu finden. Ob die erzeugte Rauchmenge ausreicht, hangt

Der LokPilot 5 L bietet 4 Servoausgdnge an. Die Servos mussen auf von folgenden Faktoren ab:

der Adapterplatine pz{ssend bgschaltet yverden. . a) Schienenspannung

Servo3 und Servo4 kénnen wie in Abbildung 14 gezeigt am Ad- Je nach verwendeter Digitalzentrale ist die Schienenspannung
apter angelotet werden, fur die Servo5 und Servo6 erfolgt der unterschiedlich hoch. Esist daher méglich, dass eine Lok beim
Anschluss an den SUSI-Pins, wie in Abb. 11 gezeigt. Einsatz auf einer Zentrale raucht, auf der anderen leider nicht.

Schon 1V Spannungsunterschied machen einen Unterschied.

b) Typ und Toleranz des Seuthe®-Raucheinsatzes und des Rauch-
destillats
Die Seuthe®-Raucheinsdtze haben erhebliche Fertigungstole-
ranzen. Daher kann es sein, dass ein Exemplar hervorragend
raucht, ein anderes baugleiches hingegen nicht. Art und Full-
stand des Rauchdestillats sind ebenfalls einflussgebend.

(AUX17) ) Einstellungen des Decoderausgangs
oo B8 Damit es korrekt raucht, sollten Sie den AUX-Ausgang auf
535S 8 38 “Dimmer”, volle “Helligkeit” stellen. Naheres in Kapitel 12.
I I l l d) Anschluss des Raucheinsatzes

Die meisten Raucheinsatze sind gegen Gehausemasse geschal-
Abbildung 18: RC-Servos an LokPilot 5 L tet. Dadurch erhalt der Raucheinsatz nur bei jeder zweiten
Halbwelle am Gleis Strom. Es hangt nun von lhrer Digital-
zentrale und dem verwendeten Protokoll ab, wie viel Strom
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der Raucheinsatz erhélt. Die normalerweise fir Digitalbetrieb
empfohlenen Seuthe® 11 erhalten dann zu wenig Saft und
rauchen nicht (richtig).

Es existieren zwei Losungsmaoglichkeiten fir dieses Problem:
Losung 1: Einsatz eines Seuthe® Nr. 10. Dieser ist fur Analogbe-
trieb gedacht und wird relativ viel Strom aus dem Decoder ziehen.
Je nach Toleranz kann es dann vorkommen, dass der Uberstrom-
schutz des Decoderausgangs anspricht. In diesem Fall entweder
ein Relais (ESU Nr. 51963) vorschalten oder die “Helligkeit” des
Ausgangs leicht reduzieren.

Losung 2: Einsatz eines Seuthe® Nr. 11. Diesen nicht gegen Ge-
hausemasse schalten, sondern gegen den blauen Ruckleiter des
Decoders (“U+"). Diese Vorgehensweise schlieBt den Einfluss des
asymmetrischen Schienensignals aus und ware die sauberste Lo-
sung, wenn auch sehr schwer durchfthrbar.

6.11. Anschluss eines Radsensors

Wenn Sie Lichtfunktionen mit Hilfe eine externen Sensors auslo-
sen mochten, missen Sie ein wenig Aufwand betreiben und ei-
nen externen Radsensor in die Lok einbauen. Mit allen LokPilot
5 Decodern - mit Ausnahme des LokPilot 5 micro - kdnnen Sie
verschiedenste Arten von Sensoren verwenden: HALL Sensoren,
Reedkontakte oder mechanische (Schleif)kontakte. Das beste Er-
gebnis wird mit einem Hallsensor in Verbindung mit (bis zu) vier
Minimagneten erreicht.

Nachdem Sie einen Radsensor eingebaut und angeschlossen ha-
ben, mussen Sie dem Decoder mitteilen, dass er diesen verwenden
soll.

Stellen Sie sicher, dass der Radsensoreingang aktiv und nicht als
Ausgang AUX9 geschaltet ist. Hierzu muss fiir LokPilot HO De-
coder in CV 124 das Bit 4 gesetzt sein!

LokPilot 5

+5V — @

Eingang
M

Hall Sensor IC

LokPilot 5 L

Hall Sensor IC

+5V S/
Masse 5‘”

Eingang

Abbildung 19: Verkabelung Radsensor Hall IC an LokPilot
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6.11.1. HALL Sensor IC

Ein Hall Sensor ist ein elektronischer Schaltkreis (IC) welcher auf ein
wechselndes Magnetfeld reagiert. Die verfligbaren HALL IC kon-
nen sehr einfach in Loks verbaut werden, weil der Abstand zwi-
schen IC und Magnet nicht kritisch ist. Ein haufig verwendeter Hall
IC ist der US2881 von Melexis, zu dem es auch viele kompatible
Typen gibt. Die drei Anschlisse des ICs mussen mit dem LokPilot
Decoder so verbunden werden, wie es die Abb. 15 zeigt.

6.11.2. Reedkontakt

Falls Ihnen der Anschluss eines HALL Sensors IC zu aufwendig ist,
koénnen Sie auch Miniatur-Reedkontakte verwenden. Diese wer-
den mit nur zwei Leitungen an den Decoder angeschlossen.
Allerdings sind diese sehr unempfindlich und bendtigen daher
starkere Magnete um auszulésen. Zudem muss die Einbaulage des
Reedkontakts beachtet werden.

6.11.2. Zusatzliche Sensoreingange

Der LokPilot 5 L besitzt zwei zusatzliche Sensoreingdnge SENSOR1
und SENSOR2 (vgl. Abb. 7/11) die fur das Auslésen von Funktio-
nen benutzt werden konnen. Reedkontakte oder HALL-Sensoren
sind moglich. Der Anschluss erfolgt wie zuvor dargestellt.

6.12. Anschluss von Stiitzkondensatoren

Auf vielen &lteren Anlagen ist die Stromaufnahme der Loks nicht
optimal. Es kann daher beim langsamen Uberfahren von Wei-
chenstraBen zu unerwiinschten Aussetzern oder Rucklern der Lok
kommen. Die kann durch den Einsatz von Pufferkondensatoren
(ab 100 uF / 25V sind Ergebnisse zu beobachten) verhindert wer-
den. Auf Wunsch kénnen Sie diese an die LokPilot 5 oder LokPilot
5 micro anschlieBen.

Das Loten direkt am Decoder erfordert Erfahrung und gute
Lotausrlstung. Schaden, die durch Kurzschlisse beim Léten
entstehen, fallen nicht unter die Gewéhrleistung. Uberlegen Sie
sich daher genau, ob Sie den Kondensator wirklich brauchen.

6.12.1. LokPilot HO, LokPilot micro Decoder

Sie kénnen einen Elektrolytkondensator nach Abbildung 16 ver-
wenden.

Das Laden des Kondensators erfolgt hier tber einen Widerstand
(100 Ohm), damit nicht beim Einschalten des Digitalsystems der
summierte Kondensator-Ladestrom als Kurzschluss betrachtet
wird. Die Diode sorgt dafur, dass die Energie des Kondensators im
Bedarfsfall trotzdem komplett zur Verfigung steht.

Sie kénnen den LokPilot Decoder dann nicht mehr auf Wechsel-
spannungsanlagen einsetzen. Zerstérungsgefahr!

Der Kondensator muss vor dem Programmieren mit dem ESU
LokProgrammer unbedingt entfernt / abgeschaltet werden!

6.12.2.PowerPack fiir LokPilot und LokPilot micro

An alle LokPilot 5 bzw. LokPilot 5 micro Decoder kénnen Sie einen
besonders leistungsfahigen Energiepuffer anldten. Abbildung 17
zeigt, wie es gemacht wird. Dieses ,PowerPack” kann Ihre Lok bis
zu zwei Sekunden lang weiterlaufen lassen. ESU liefert unter der
Artikelnummer 54671 bzw. 54672 passende PowerPack Module.
Bitte benutzen Sie nur diese.

* PowerPack ist nur im Digitalbetrieb in Betrieb. Auf analogen Anla-
gen schaltet sich das PowerPack selbstandig ab.

eZum Vollstandigen Aufladen der Hochkapazitatskondensatoren
(,GoldCap”) benétigt der Decoder bis zu zwei Minuten Zeit. Die
Uberbrtckbare Pufferzeit hangt daher neben dem Stromverbrauch
Ihrer Lok auch von der vorhergehenden Ladezeit ab.
LokPilot 5 L haben ein leistungsmé&Big an den Strombedarf der
jeweiligen Spurweiten angepasstes PowerPack bereits ,an Bord”.
Eine zusatzliche Pufferung mit Kondensatoren oder weiteren Pow-
erPacks ist meist nicht erforderlich.

@ Die Uberbriickungszeit des PowerPacks bis zum Abschalten wird

mit CV 113 eingestellt. Der Ausgang AUX9 bzw. AUX7 muss
auf die Funktion , PowerPackControl” eingestellt sein. Abschnitt
10.10. gibt néhere Auskunft.
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\ LokPilot 5

1000, 1/4 Watt
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Power

LokPilot 5 micro Next18
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Abbildung 21: PowerPack an LokPilot 5 / LokPilot 5 micro

Abbi 20: 2200uF Kond an LokPilot / LokPilot micro
—
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7. Inbetriebnahme

7.1. Werkswerte bei Auslieferung

Die werkseitige Lokadresse ist 03, mit 14 Fahrstufen.

FO schaltet die richtungsabhangige Beleuchtung.
F1 schaltet Ausgang AUX1.
F2 schaltet Ausgang AUX2.
F3 schaltet den Rangiergang Ein- und Aus.
F4 schaltet die Anfahr- und Bremsverzdgerung Aus- und Ein.
F5 schaltet Ausgang AUX3 (wenn vorhanden).
F6 schaltet Ausgang AUX4 (wenn vorhanden).
F7 schaltet Ausgang AUX5 (wenn vorhanden).
F8 schaltet Ausgang AUX6 (wenn vorhanden).
F9 schaltet Ausgang AUX7 (wenn vorhanden).
F10 schaltet Ausgang AUX8 (wenn vorhanden).
F11 schaltet Ausgang AUX9 (wenn vorhanden).
F12 schaltet Ausgang AUX10 (wenn vorhanden).
F13 schaltet Ausgang AUX11 (wenn vorhanden).
F14 schaltet Ausgang AUX14 (wenn vorhanden).
e Fahrt die Lok in beide Richtungen?
oStimmt die Fahrtrichtungsanzeige am Digitalsystem mit der tat-
sachlichen Fahrtrichtung Uberein? Falls nicht, wurden entweder
die MotoranschlUsse vertauscht, oder der 8-polige NEM-Stecker
sitzt falsch herum in der Schnittstelle.
e Schalten Sie das Licht ein: Brennen die Lichter? Wenn Sie den
LokPilot in eine Lok mit 8-poliger Schnittstellenstecker eingebaut
haben: Priifen Sie, ob der Stecker korrekt in der Schnittstelle sitzt.

7.2. Digital-Betriebsarten

In den folgenden Abschnitten wird der Betrieb der LokPilot Deco-
der mit diversen Digitalsystemen beschrieben.

Alle LokPilot 5 Decoder unterstiitzen grundsatzlich die in
Abschnitt 5.2.1. erwahnten Digitalprotokolle. Ausnahmen sind
die LokPilot 5 DCC, LokPilot 5 micro DCC sowie LokPilot 5 L DCC
Decoder, welche fir den nordamerikanischen Markt vorgesehen
sind. Diese unterstltzen nur das DCC System.

|

7.2.1. DCC-Betrieb

Entfernen Sie eventuell im Anschlussgleis eingearbeitete Konden-
satoren (z.B. im ROCO® Anschlussgleis). Diese kénnen den Be-
trieb des Decoders storen.

Ein Betrieb des LokPilot ist mit jedem DCC konformen System
moglich. Leider bringt der Einsatz des DCC-Protokolls auch einige
L Fallstricke” mit sich, von denen einer so haufig auftritt, dass er
gleich hier zu Beginn behandelt werden muss.

7.2.1.1. DCC-Fahrstufen (,Licht blinkt”)
,Licht geht nicht” mit DCC-Systemen: DCC-Lokomotiven kénnen
mit 14, 28 oder 128 Fahrstufen gesteuert werden. Der Decoder
offeriert alle drei Varianten, muss aber , wissen” mit welcher Vari-
ante die Digitalzentrale den Decoder ansteuert. Die Digitalzentrale
muss den gewiinschten Modus ebenfalls beherrschen und auch
passend eingestellt sein. Ist dies nicht der Fall, kann es zu folgen-
den Problemen kommen:

®Das Licht lasst sich mit FO Uberhaupt nicht schalten.

eDas Licht schaltet sich (je nach Geschwindigkeit) Ein und wieder
Aus, und wieder Ein, und wieder Aus, usw.
Sorgen Sie in diesem Fall dafur, dass die Einstellung von Decoder
und Digitalzentrale Ubereinstimmen.

7.2.1.2. Automatische DCC-Fahrstufenerkennung
LokPilot Decoder implementieren zur Vermeidung dieses Problems
eine automatische Fahrstufenerkennung. Diese wurde mit folgen-
den Geraten getestet:

*ESU ECoS®

*Bachmann E-Z-Command® Dynamis®

*ROCO® Lokmaus2 und Lokmaus3

* Uhlenbrock® Intellibox

¢Lenz® Digital plus V2.3

*ZIMO® MX1

*Marklin® Central Station
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Beim Betrieb mit Lenz® digital plus V3.0 funktioniert die Erken-
nung nicht, wenn Sie mit 14 Fahrstufen fahren méchten. Verwen-
den Sie hier 28/128 Fahrstufen.

Jedes mal, wenn der LokPilot Strom erhalt (also nach dem Ein-
schalten der Anlage) und das Licht eingeschaltet wird, versucht er
die Fahrstufenzahl zu erkennen. Dazu muss das Licht eingeschaltet
und solange am Fahrstufenregler gedreht werden, bis das Licht
dauerhaft brennt.

Schalten Sie wéahrend des Betriebs die Fahrstufen um, so mussen
Sie den Decoder kurz stromlos machen, damit die Automatik wie
gewdiinscht arbeitet.

Die Automatische DCC-Fahrstufenerkennung kann mittels CV
49 Bit 4 ausgeschaltet werden (siehe CV-Tabelle in Kapitel 21),
wenn diese nicht zum gewtinschten Ergebnis fihrt. Dann muss
allerdings mit CV29, Bit 1 die korrekte Fahrstufe gesetzt werden.

7.2.2. Motorola®-Betrieb

Wo vorgesehen, kann der LokPilot mit allen bisherigen Méarklin®
Geraten bzw. kompatiblen Systemen verwendet werden. Die
Funktionen F1 bis F4 konnen allerdings nur mit dem sog. , Neu-
en Motorola®-Format” benutzt werden. Um dieses zu aktivieren,
muss an der 6021 der DIP-Schalter 2 auf die obere Position (,0n")
gestellt werden.
LokPilot  Decoder
Motorola®-Betrieb:

7.2.2.1. 28 Fahrstufen

Wahrend das urspriingliche, von den Marklin® Zentralen 6021,
Delta® und Mobile Station® bekannte Motorola®-System nur
14 Fahrstufen kennt, beherrschen LokPilot Decoder auch den
erweiterten 28-Fahrstufen-Modus. Dieser flhrt in Verbindung
mit entsprechend ausgestatteten Zentralen (z.B. ESU ECoS, Ein-
stellung ,Motorola 28") zu einem feinfuhligeren Fahrverhalten.
Einstellungen fur diesen Modus sind decoderseitig nicht zu treffen.

unterstitzen zwei Besonderheiten im

7.2.2.2. Erweiterter Motorola®-Adressumfang

Wahrend das urspriingliche Motorola®-Format nur die Adressen
von 01 bis 80 kennt, bieten Ihnen LokPilot Decoder folgenden
Adressraum an:

LokPilot 5 01-255

In Kapitel 9 wird die Adresseinstellung genauer beschrieben. Dort
wird auch beschrieben, wie mit Hilfe von Folgeadressen mehr als
vier Funktionen geschaltet werden kdnnen.

7.2.3. Selectrix®-Betrieb

Wo vorgesehen, konnen Sie den LokPilot mit jeder Selectrix®-
kompatiblen Zentrale fahren und die Funktionen bis F8 schalten.
Zum Verandern von Decoder-Parametern muss die DCC-Program-
mierung verwendet werden. Eine Programmierung mit ,reinen”
Selectrix® Systemen ist nicht moglich. Dort getroffene Einstellun-
gen sind auch beim Betrieb mit Selectrix®-Zentralen guiltig.
Sobald der Decoder mit Motorola®, M4 oder DCC adressiert
wird (also ein fur Ihn bestimmtes Paket erhélt), schaltet sich der
Selectrix®-Empfanger automatisch ab. Dadurch ist ein problemlo-
ser Mischbetrieb Selectrix® / DCC / Motorola® /M4 gewahrleistet.
Der Selectrix®-Empfanger schaltet sich wieder ein, sobald der De-
coder kurzzeitig stromlos gemacht wurde.

7.2.4. M4-Betrieb

Wo vorgesehen, werden LokPilot Decoder von den Méarklin® sys-
tems Zentralen Central Station, Central Station 2/3 oder mobile
station nach dem Aufgleisen automatisch erkannt und ins System
eingebunden. Der Ablauf erfolgt vollautomatisch, Einstellungen
sind nicht notig.

Sobald der Decoder ein giltiges mfx®-kompatibles Datenpaket
erhalt (der Decoder also an einer mfx®-kompatiblen Zentrale be-
trieben wird), wird er alle Motorola®, Selectrix® aber auch DCC
Datenpakete ignorieren.

Andere Datenpakete wird der Decoder erst wieder akzeptieren,
wenn er zuvor kurz stromlos gemacht wurde oder fiir eine ge-
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wisse Zeit (4 Sekunden) keine mfx®-Daten mehr empfangt. Der
Decoder reagiert auf Datenpakete nach einer gewissen Prioritat:

® Oberste Prioritat hat DCC mit RailComPlus®. An einer ESU ECoS
Zentrale wird sich der Decoder daher stets mit RailComPlus® und
DCC anmelden, auch wenn M4 aktiv ist.

eFalls kein RailComPlus® vorhanden ist, wird als Prioritdat 2 M4
behandelt. An Mérklin Central Station® Zentralen wird sich der
Decoder daher mit M4 anmelden.

eDas , gewohnliche” DCC ist auf gleicher Stufe wie Motorola®

e Niedrigste Prioritat hat Selectrix®.
Nicht benétigte Datenprotokolle kénnen abgeschaltet werden.
Kapitel 9.5. gibt Auskunft.

7.3. Analogbetrieb

Ab Werk sind LokPilot Decoder auf konventionellen Analoganla-
gen einsetzbar.

Beachten Sie auch die Hinweise im Kapitel 10.3. wenn der De-
coder wahrend des Betriebs zwischen Analogen- und Digitalen
Anlagenabschnitten hin- und herwechseln soll.

7.3.1. Analoger Gleichstrombetrieb

LokPilot Decoder konnen auf herkémmlichen Anlagen unter
Gleichstrom eingesetzt werden. Allerdings ist hierbei ab Werk die
Lastregelung aktiv. Damit kénnen Sie auch im Gleichstrombetrieb
Ihre Loks genau steuern und extrem langsam fahren. Da die Last-
regelung allerdings etwa 3 - 4 Volt ,Reserve” benotigt, missen
Sie, ehe die Lok losfahrt, den Trafo etwas weiter aufdrehen als bei
decoderlosen Lokomotiven.

7.3.2. Analoger Wechselstrombetrieb

Wo vorgesehen, bieten LokPilot Decoder einen Betrieb mit Wech-
selstromtrafos an. Er kann daher ein analoges Umschaltmodul
problemlos ersetzen. Wie im Gleichstrombetrieb, ist auch im
Wechselstrombetrieb die Lastregelung aktiv und sorgt fur ein
feinfuhliges Steuern und bisher unerreichte Langsamfahreigen-
schaften. Der Umschaltimpuls fur die Fahrtrichtungsumkehr wird
vom LokPilot wie gewohnt erkannt, warten Sie jedoch, bis die Lok

steht, ehe Sie die Richtung umschalten.

Geben Sie nie einer fahrenden Lok einen Umschaltbefehl! Getrie-
beschaden koénnten die Folge sein!

Wir kénnen den Einsatz alter blauer Marklin® Flachtrafos, die
urspriinglich far 220V gewickelt wurden, nicht empfehlen. Je
nach Alter und Toleranz dieser Trafos in Verbindung mit den
Schwankungen Ihres Stromversorgungsnetzes kann die von die-
sen Geraten abgegebene Umschaltspannung so hoch sein, dass
der LokPilot Decoder zerstort wird.

Tun Sie sich und lhren Loks den Gefallen und erstehen Sie einen
Marklin® Regeltransformator Nr. 6647— Loks und Decoder wer-
den es Ihnen mit langerer Lebensdauer danken!
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8. Decodereinstellungen (Programmieren)

Kapitel 8 widmet sich der Verdnderung der Einstellungen des
LokPilot Decoders. Sofern Sie mit der Handhabung von CVs nicht
vertraut sind, nehmen Sie sich bitte Zeit, die mitunter doch recht
komplexen Erlduterungen durchzulesen.

Nach einer Einfihrung in die Welt der Einstellparameter in Ab-
schnitt 8.1 wird in Abschnitt 8.2 danach erklart, wie Sie die
Einstellparameter mit den verschiedenen DCC und Marklin®-
Zentralen verandern kénnen.

Die Kapitel Abschnitt 9 bis 17 erldutern, welche Parameter das
Verhalten des LokPilot Decoders wie beeinflussen.

8.1. Verénderbare Decodereigenschaften

Einige Leistungsmerkmale eines LokPilot Decoders wie etwa die
Anzahl der Funktionsausgénge oder die maximale Strombelastbar-
keit des Motorausgangs sind durch die Hardware physikalisch fest
vorgegeben und nicht veranderbar. Dennoch gibt es enorm viele
Maoglichkeiten, das Verhalten des LokPilot Decoders durch Veran-
dern softwareseitiger Eigenschaften zu beeinflussen.

Fur jede dieser veranderbaren Eigenschaften gibt es innerhalb des
Decoders einen oder mehrere Speicherplatze, in denen Zahlen-
oder Buchstabenwerte abgelegt werden kénnen.

Sie kénnen sich die einzelnen Speicherplatze wie , Karteikarten”
vorstellen, die in einem groBen Karteikasten aufbewahrt werden:
Damit die einzelnen Karteikarten wieder gefunden werden kén-
nen, haben diese eine Nummer oder Beschriftung mit der Eigen-
schaft der Karte, etwa , Lokadresse” oder , Hochstgeschwindigkeit”.
Wenn Sie sich nun weiter vorstellen, dass diese Karteikarten mit
einem Bleistift beschrieben werden koénnen; Anderungen sind
also durch ,wegradieren und neu beschreiben” jederzeit moglich.
Nicht alle , Karten” kénnen beschrieben werden: Einige Informati-
onen wie die Herstellerkennung fir ESU sind fest kodiert.

Der Inhalt der Speicherplatze kann also von Ihnen bestimmt werden
und wird vom Decoder wéhrend des Betriebs gelesen und berticksich-
tigt. Uber eine Prozedur, die als ,Programmieren” bekannt ist, kon-
nen Sie diese Speicherplatze mit den gewtinschten Werten befllen.

8.1.1. M4 Konfigurationsbereich

Das oben beschriebene CV-Konzept der NMRA hat einige Nachtei-
le: Zum einen ist der Umgang mit den Sammel-CVs wie CV29 ist
aufgrund der bindren Darstellung kompliziert, andererseits kann
nur jeweils ein (1) Zahlenwert eingeben werden. Wie soll man da-
mit Loknamen abspeichern?

AuBerdem gibt es keine Moglichkeit fur eine Zentrale, herauszu-
finden, welche CVs ein Decoder untersttzt. Die NMRA hat , ver-
gessen”, einen Mechanismus zu definieren, mit dem der Decoder
einer Zentrale mitteilen kann, welche Eigenschaften er unterstutzt.
Bei der Einfiihrung von mfx® wollte man dem Benutzer den Um-
gang mit CVs, Zahlenwerten und Bindrsystem ersparen. Vielmehr
sollte die Zentrale den entsprechenden Decoder zundchst nach
den moglichen Eigenschaften ,befragen”, um dann dank einer
grafischen Benutzeroberfléche die Eingabe von Werten zu
vereinfachen.

An einer mfx®-fahigen Zentrale tragen Sie daher zum Beispiel
nicht in CV 3 den Wert 15 ein, sondern legen die ,Beschleuni-
gungszeit” auf 10 Sekunden fest. Dank mfx® mussen Sie sich
nicht mehr merken, dass CV 3 die Beschleunigungszeit

enthélt und der Wert 15 ca. 10 Sekunden festlegt. All diese kom-
plexe Technik verbirgt die mfx®-Zentrale vor Ihnen.

Daher wurde bei mfx® keine direkte Einflussméglichkeit auf die
internen Speicherstellen, dem sogenannten mfx® Konfigurations-
bereich, des Decoders geschaffen. Erlaubt ist normalerweise nur
der indirekte Zugriff Giber die Benutzerschnittstelle der Zentrale.
Diese Vorgehensweise hat nur einen Haken: Wie konnen Besit-
zer anderer, nicht-mfx® fahiger Zentralen auf den Konfigura-
tionsbereich zugreifen? Der Zugriff erfolgte urspringlich Gber
ein Registerkonzept, das den NMRA DCC- CVs nachempfunden
wurde. Hierbei waren jedoch leider nicht alle Eigenschaften der
mfx®-Decoder erreichbar. Zudem wurde mfx® leider nicht in dem
urspringlich angedachten Sinne weiterentwickelt und ,verharrt”
im Wesentlichen auf dem Stand der Decoder von 2004.
Spatestens seit ESU der Central Station® 60212 mit dem ,Re-
loaded” Update DCC beibrachte und Marklin® bei der aktuellen
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Central Station 2 nachzog, hat sich diese Fragestellung deutlich
entscharft: Alle aktuellen mfx®-Zentralen sprechen auch DCC
und kénnen DCC-Decoder programmieren. Da aber alle LokPilot
5 Decoder DCC beherrschen, haben Sie nun die Wahl wie Sie den
Decoder programmieren mochten:
eDie Central Station® 60212 Reloaded, Central Station 2 sowie
Central Station 3 bieten eine grafische Programmiermaéglichkeit
fiir M4-Decoder an. Diese ,kennt” freilich nur die ,alten” ESU
LokPilot V3.5 Decoder und deren Maglichkeiten, sowie die dar-
an angelehnten, kaum veranderten Marklin Decoder. LokPilot 5
Decoder kénnen problemlos tber dieses Ment programmiert wer-
den. Allerdings werden einige Optionen nicht angeboten werden,
weil die Zentrale diese nicht , kennen”.

@ Insbesondere die Anderung von Funktionstastenzuordnungen
(Mapping) ist nicht moglich. Hier muss auf die DCC-Program-
mierung zurtickgegriffen werden. Die jeweiligen MenUs in der
Central Station® sind gesperrt.

o Sie konnen jederzeit auch tber DCC Programmierung auf alle Op-
tionen zugreifen. Wenn Sie eine ESU ECoS besitzen, empfehlen
wir diese Zugriffsart. Diese Zentrale bringt auch ein passendes De-
coderprofil fr die Decoder mit.

8.1.2. M4, das mfx®-kompatible Protokoll von ESU

Bei der Einflihrung des mfx®-Datenprotokolls wurde das Waren-
zeichen durch Marklin® geschutzt. Daher verwendet ESU bei allen
Decodern, die dieses Datenformat verwenden, ab dem Januar
2009 die Bezeichnung M4. M4 ist technisch 100% kompatibel mit
mfx®. Alle ESU Decoder und Zentralen, welche M4 beherrschen,
konnen problemlos mit den entsprechenden Marklin-mfx®-
Produkten kombiniert werden. Wir bitten um Entschuldigung fur
dieses, aus rechtlichen Griinden nicht vermeidbare Begriffs-Chaos.

8.1.3. Configuration Variables (CVs)

Der LokPilot Decoder folgt dem in den USA entstandenen CV-
Konzept. Der Name CV (, Configuration Variable”) leitet sich aus
der Tatsache ab, dass die oben beschriebenen Speicherzellen nicht
nur variabel sind, sondern auch das Verhalten des Decoders kon-
figurieren.

8.1.3.1. Normung in der NMRA

Die NMRA (Amerikas Vereinigung von Modellbahnern) hat fest-
gelegt, durch welche CVs welche Eigenschaft eines Decoders be-
stimmt wird. Die DCC Norm bezeichnet die CVs mit Nummern fest,
wobei die wichtigsten verbindlich vorgegeben sind. Hierdurch wird
der Umgang mit CVs fur den Anwender vereinfacht, da Decoder
unterschiedlichster Hersteller dieser Normung folgen und der er-
lernte Umgang mit CVs Uberall gleich angewendet werden kann.
Im DCC CV-Konzept kdnnen Zahlenwerte von 0 bis 255 in die CVs
geschrieben werden. Jede CV tragt genau eine Zahl.

Wahrend die Position (CV-Nummer) vorgegeben wurde, kann der
Wertebereich durchaus abweichen. Nicht alle CVs mussen Werte
von 0 bis 255 akzeptieren.

In der Liste der CVs in Kapitel 21. sind die fur LokPilot Decoder
erlaubten Werte dargestellt.

8.1.3.2. Bits und Bytes

Die die meisten CVs enthalten direkte Zahlenwerte: CV 1 beispiels-
weise beinhaltet die Lokadresse. Diese kann zwischen 1 - 127 lie-
gen. Wahrend also die meisten CVs Zahlenwerte erwarten, sind
andere CVs eher als Sammelstelle unterschiedlicher ,Schalter”
zu verstehen, die verschiedene Funktionen gemeinsam verwalten
(meistens Ein- oder Ausschalten): Gute Bespiele dafur sind die CVs
29 und 49: Fur solche CVs muss der fur die CV vorgesehene Wert
selbst berechnet werden. Dieser hangt von den gew(nschten Ein-
stellungen ab:

Sehen Sie sich in der Tabelle in Kapitel 21. die Erklarungen fur
CV29 an: Entscheiden Sie zunachst, welche der Optionen einge-
schaltet oder ausgeschaltet werden sollen. In der Spalte Wert ste-
hen fir jede Option zwei Zahlen. Wenn die Option ausgeschaltet
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ist, betragt der jeweilige Wert 0, ansonsten eine Zahl zwischen 1
und 128. Addieren Sie alle Zahlenwerte fur die jeweilige Option,
so erhalten Sie den Wert, der in die CV geschrieben werden soll.
Beispiel: Angenommen, Sie méchten mit ECoS DCC mit 128 Fahr-
stufen fahren, die Analogerkennung soll aktiv sein (weil Sie lhre
Lok auch analog betreiben). Alle anderen Optionen sind ausge-
schaltet.

Daher setzen die CV 29 auf den Wert 6 (0+2+4+0=56).

8.2. Programmieren mit bekannten Digitalsystemen

Wie erlautert, kann nicht jeder LokPilot mit jeder Zentrale pro-
grammiert werden. Dieser Abschnitt erklart, was wie geht.

8.2.1. Programmierung mit DCC Systemen

LokPilot Decoder kennen alle Programmiermethoden der NMRA,
also neben den Programmiergleismodi (Direct Mode, Register
Mode, Page Mode) auch die Hauptgleisprogrammierung (,,POM”,
Programing on Main).

Mit der Hauptgleisprogrammierung kénnen Sie komfortabel Ihren
Decoder programmieren, ohne Ihre Lok von der Anlage nehmen
zu mussen. Hierzu muss die Zentrale den Decoder gezielt unter
Benutzung der Lokadresse ansprechen, etwa: ,Lok Nummer 50,
schreibe in CV3 den Wert 7!”. Die Lokadresse muss also bekannt
sein. Ein Auslesen von CV-Werten ist hier leider nicht moglich.

Ein Auslesen von CVs auf dem Hauptgleis ist allerdings mit Rail-
Com® moglich. Néheres in Kapitel 17.

Auf dem Programmiergleis kénnen Sie — ein geeignetes DCC-
System vorausgesetzt — die CV-Werte auch auslesen und kontrol-
lieren. Weiterhin kénnen Sie Decoder auf dem Programmiergleis
ohne Kenntnis der Lokadresse umprogrammieren, da die Zentrale
hier Befehle wie , Schreibe in CV3 den Wert 71" sendet. Jeder
Decoder, der diesen Befehl empfangt, wird ihn auch ausfuhren.
ESU zahlt wie in der DCC Norm festgelegt die Bits von 0 bis 7,
wahrend einige Hersteller (z.B. Lenz) die Bits von 1 bis 8 zahlt.

8.2.2. Programmierung mit ESU ECoS

Besitzer einer ESU ECoS kénnen ihren LokPilot Decoder besonders
komfortabel programmieren: ECoS bringt hierzu sog. Decoderpro-
file mit, mit deren Hilfe die Decoder grafisch programmiert werden
koénnen. Im Decoderprofil sind fur jeden Decoder die unterstitzten
CVs hinterlegt, so dass ECoS diese auslesen und auf dem Bild-
schirm darstellen kann. Kapitel 16.5. des ECoS Handbuchs gibt
nahere Auskunft.

Achten Sie darauf, das Sie stets die neueste ECoS-Firmware ver-
wenden. Kommen neue Decoder zur LokPilot Familie hinzu, kann
erst ein Update das entsprechende Decoderprofil in lhrer ECoS
nachrusten.

8.2.3. Programmierung mit Marklin® 6021

Die Marklin®-Zentralen 6021 hat eine Sonderstellung: Da sie nicht
der NMRA-DCC Norm entspricht, implementieren (wo vorgese-
hen!) die LokPilot Decoder eine spezielle Programmier-Prozedur,
die genau eingehalten werden muss. Ein Auslesen der Werte ist
nicht moglich.

Es stehen zwei Modi zur Verfigung:

Im Kurzmodus kénnen nur Einstellparameter mit einer Nummer
< 80 verandert werden, sofern der gew(nschte Wert ebenfalls

< 80 sein soll.

Im Langmodus kénnen alle Einstellparameter mit Werten von 0 bis
255 verandert werden. Da das Display der 6020/6021 nur zwei-
stellige Werte zuldsst, mussen die einzugebenden Werte aufgeteilt
und in zwei Schritten eingegeben werden.

8.2.3.1. Wechseln in den Programmiermodus
Wechseln in den Programmiermodus mit 6020/6021:

Der Fahrregler muss auf O stehen. Es durfen keine anderen Loks
auf der Anlage stehen. Achten Sie auf die Blinksignale der Lo-
komotive!

oDriicken Sie die ,Stop”- und ,Go"-Taste der 6021 gleichzeitig
(gemeinsam), bis ein Reset ausgelost wird (alternativ: Kurz Stecker
des Trafos ziehen). Driicken Sie die , Stop”-Taste, damit die Schie-
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nenspannung abgeschaltet wird Geben Sie die derzeitige Decode-
radresse ein. Kennen Sie die Adresse nicht, so geben Sie ,80" ein.

*Betdtigen Sie die Fahrtrichtungsumkehr am Fahrtregler (Fahrtreg-
ler nach links tiber Anschlag hinaus drehen, bis ein Klicken ertént),
halten den Regler fest und driicken dann die , Go"-Taste.
Bitte beachten Sie Sie, dass die 6021/6020 lhnen nur gestattet,
die Werte 01 bis 80 einzugeben. Der Wert O fehlt. Statt ,0” muss
daher immer ,80" eingegeben werden.
8.2.3.2. Kurzmodus
Der Decoder ist jetzt im Kurzmodus (Die Fahrzeugbeleuchtung
blinkt kurz, periodisch).

* Geben Sie jetzt die Nummer des CV ein, das Sie verandern moch-
ten, z.B. 01 (zweistellig).

o Zur Bestatigung die Fahrtrichtungsumkehr betatigen (Jetzt blinkt
die Beleuchtung zwei mal kurz).

* Geben Sie jetzt den neuen Wert fiir die CV ein, z.B. 15 (zweistellig).

o Zur Bestatigung die Fahrtrichtungsumkehr betétigen (Beleuchtung
leuchtet etwa 1 Sekunde dauernd zur Bestatigung).

Sie kdnnen jetzt weitere CVs eingeben, die Sie andern mochten.

eDer Programmiermodus wird verlassen durch Auswahl von CV
,80" oder durch Aus- und Wiedereinschalten der Schienenspan-
nung (,Stop”-Taste an der 6021 driicken, dann wieder ,Go"-
Taste).

8.2.3.3. Langmodus

Den Langmodus erreichen Sie, indem Sie im Kurzmodus zunéchst
in CV 07 den Wert 07 schreiben. Der Decoder quittiert den Wech-
sel in den Langmodus durch Langblinken der Beleuchtung.

* Geben Sie nun die Hunderter- und Zehnerstelle der CV ein, die Sie
andern mochten. Beispiel: Sie mochten CV 124, &ndern, so geben
Sie hier ,12" ein.

o Zur Bestatigung die Fahrtrichtungsumkehr betatigen (Jetzt Blinkt
die Beleuchtung lang, kurz, periodisch).

*Geben Sie nun zweistellig die Einerstelle der CV ein. (In unserem
Beispiel: ,04").

®

o Zur Bestatigung die Fahrtrichtungsumkehr betétigen. Der Decoder
erwartet nun die Eingabe des CV-Wertes. Die Beleuchtung blinkt
Lang, kurz, kurz (periodisch)

*Geben Sie nun (zweistellig) die Hunderter- und Zehnerstelle des
neuen CV-Wertes ein. (Beispiel: Es soll der Wert 135 geschrieben
werden. Geben Sie daher , 13" ein.)

o Zur Bestatigung die Fahrtrichtungsumkehr betatigen. Jetzt blinkt
die Beleuchtung Lang, kurz, kurz, kurz (periodisch)

*Geben Sie nun (zweistellig) die Einerstelle des neuen CV-Wertes
ein (Im Beispiel: ,05")

*Zur Bestatigung die Fahrtrichtungsumkehr betétigen (Beleuchtung
leuchtet etwa 1 Sekunde dauernd zur Bestatigung).

*Sie konnen jetzt weitere CVs im Langmodus eingeben, die Sie
andern maochten.

eDer Langmodus kann durch Aus- und Wiedereinschalten der
Schienenspannung (,, Stop”-Taste an der 6021 driicken, dann wie-
der ,Go"-Taste) , verlassen werden.

8.2.4. Programmierung mit Marklin® Mobile Station® 1
Auch mit der urspriinglichen Mobile Station® 1 (60562) kénnen
einige CVs des Decoders verandert werden. Hierzu wird das allge-
meine Registerprogrammierment verwendet.
Wie bei der 6021 konnen nur die CVs 1 bis 80 verandert werden,
die moglichen Werte fur die CVs sind ebenfalls auf den Bereich
von 1 bis 80 beschrankt.
Das Programmierment steht im Lokment der Mobile Station®
nur fur bestimmte Loks zur Verfigung, die aus der Datenbank
angelegt werden mussen. Es muss sich um eine Lok handeln, die
programmierbar ist.
Zum Verandern gehen Sie wie folgt vor:

o Legen Sie eine neue Lok aus der Datenbank an. Die genaue Vorge-
hensweise lesen Sie im Handbuch zur Mobile Station®:

ook 36330 auswahlen. Auf dem Display ist die Lokomotive Ee 3/3
aktiv zu sehen.

e Durch driicken der ,MENU / ESC" Taste, kann man nun unter der
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Rubrik ,LOK ANDERN" die einzelnen Funktionen wie Name, Ad-
resse, usw. andern. Als letzte Funktion findet man dort die Mog-
lichkeit der Register Programmierung (REG). Wahlen Sie diesen
Menupunkt zum Schreiben von CVs.

e Waihlen Sie zunachst die CV (von der Mobile Station® ,REG" be-
zeichnet) und dann den gewdnschten Wert und bestétigen Sie
dies jeweils durch Druck auf den Umschaltknopf.

¢Die Mobile Station® wird den neuen Wert in den Decoder ein-
programmieren.

Bitte entfernen Sie vor der Programmierung unbedingt alle Loks
vom Gleis, die nicht programmiert werden sollen!

8.2.5. Programmierung mit Marklin® Mobile Station® 2

Zur Programmierung mit der Mobile Station® 2 befolgen Sie bitte
die Anweisungen deren Handbuch zur Programmierung von DCC-
Decodern.

8.2.6. Programmierung mit Méarklin® Central Station

Mit der Central Station® 1 in der Software bis Version 2.04 ist
Uber das Motorola®-Programmierment eine Programmierung der
CVs 1 bis 80 moglich. Leider gestattet die Central Station® hier-
bei nur die Eingabe der Werte 01 bis 80. Nahere Informationen
zu diesem Programmiermodus finden Sie in der Central Station®
Anleitung in Kapitel 8.

Besitzer einer Central Station ,Reloaded” oder einer Central Sta-
tion 2 kénnen LokPilot Decoder problemlos unter DCC program-
mieren. Fir die CS1 ,Reloaded” verfahren Sie bitte so, wie im
Handbuch Kapitel 18 (,, Decoderprogrammierung”) beschrieben.
Wenn Sie eine Central Station 2 bzw. Central Station 3 benutzen,
ist die DCC-Programmierung ein wenig trickreicher.

e Legen Sie eine neue Lok manuell an. Dies muss auch dann erfol-
gen, wenn sich der Decoder bereits automatisch via mfx® ange-
meldet hat.Die Adresse der Lok ist hierbei nicht wichtig.

e Rufen Sie die neue ,Dummy” Lok auf einem Regler auf.

eRufen Sie das Lok bearbeiten Ment auf und wahlen Sie als Typ
,DCC”

¢ Rufen Sie die Lok Bearbeiten Funktion auf

Sie missen nun alle CV’s, die Sie bearbeiten méchten, in die Liste
eintragen. Erst danach wird die Zentrale die Werte auslesen und
die Anderungen zurtickspeichern.
Alternativ kénnen Sie LokPilot 5 Decoder, die sich autmatisch
angemeldet haben, auch direkt tiber das Decodermenti program-
mierrn. Allerdings werden dort u.U. nicht alle Moglichkeiten des
Decoders angeboten werden. Dieser Kompromiss ist erforderlich,
um alle am Markt befindlichen mfx®-Zentrale zu bedienen. Zu-
dem gehen diese Zentralen davon aus, dass es sich um Marklin®
Decoder handelt. Im Zweifel die DCC-Programmierung verwen-
den.

8.2.7. Programmierung mit ESU LokProgrammer

Der separat angebotene LokProgrammer 53451 bietet die ein-
fachste und komfortabelste Maglichkeit, die CVs des LokPilot
Decoder zu verandern: Per Mausklick auf lhrem MS-Windows®
Rechner. Der Computer erspart Ihnen dabei die Suche nach den
verschiedenen CV-Nummern und Werten. Weitere Informationen
entnehmen Sie der Dokumentation des LokProgrammers.

Mit dem LokProgrammer sind alle Eigenschaften aller ESU Deco-
der erreichbar. Da der Zugriff unabhangig vom Datenformat er-
folgt, klappt dies auch mit mfx®-Decodern.

Fur LokPilot 5 benutzen Sie bitte die Software ab Version 5.0.0.,
die auf unserer Homepage zum Download bereit steht!
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8.2.8. Programmierung mit ROCO® Multimaus

Aufgrund eines Fehlers in der Multimaus® Firmware 1.00 kann
damit leider keiner der aktuellen LokPilot 5 Decoder program-
miert werden. Sie mussen in diesem Fall Thre Multimaus® Uber
den Fachhandel oder ROCO®-Service auf Version 1.04 oder héher
updaten lassen.

ROCOs Multimaus® kann aufgrund eines weiteren Firmwarefeh-
lers, der erst mit der Version 1.04 behoben wurde leider keine CVs
Uber Nummer 255 programmieren. Um dennoch auch mit &lteren
Multim&usen eine ordnungsgemaBe Programmierung zu ermogli-
chen, wurde eine Hilfsprozedur implementiert. Hierbei wird statt
die eigentliche CV zu programmieren (deren Nummer ja nicht
erreicht werden kann), zunachst die Nummer der gewtinschten
CV in zwei Hilfs-CVs einprogrammiert (sog. Adress-Register). An-
schlieBend wird der Wert der gewtinschten CV in eine weitere
Hilfs-CV programmiert (sog. Werteregister). Beim Schreiben des
Wertregisters wird dann der Inhalt an die eigentlich gewtinschte
Stelle kopiert und die Hilfs-CVs wieder zurtickgesetzt.

Es mussen also 3 CVs programmiert werden, um eine CV beschrei-
ben zu kénnen. Die 3 CVs haben folgende Bedeutung:

CV  Name
96  Adressoffset

Beschreibung Wertebereich
Speichert die Hunderterstelle der 0-9
CV-Nummer die eigentlich pro-

grammiert werden soll

97  Adresse Speichert die Einer- und Zehner- 0-99
stelle der CV-Nummer, die pro-
grammiert werden soll

99  Wert Speichert den Wert der CV, die 0-255

programmiert werden soll

Beispiel: Sie mochten die CV 317 mit dem Wert 120 programmie-
ren. Gehen Sie vor wie folgt:

e Programmieren Sie den Wert der Hunderterstelle der CV-Nummer
in CV 96. Im Beispiel: CV 96 = 3.

e Programmieren Sie die Einer- und Zehnerstelle der CV-Nummer in

CV 97. Im Beispiel: CV 97 = 17.

* Programmieren Sie den gewinschten Wert in CV 99. Im Beispiel:
CV 99 = 120.
Sobald Sie die CV 99 programmiert haben, wird der Wert von CV
99 in die CV 317 Ubertragen werden. Nach der Programmierung
werden die CVs 96, 97 und 99 automatisch zurlickgesetzt.

8.2.9. Programmierung mit ROCO® LokMaus Il

Die ROCO® LokMaus Il ist eine der erfolgreichsten DCC-Zentralen
Uberhaupt. Als preiswertes Einsteigersystem konzipiert leidet Sie
an dem Nachteil, dass sowohl die CV-Nummern als auch die CV-
Werte nur zweistellig eingegeben werden kénnen.

Ahnlich wie bei der MultiMaus® kann auch dieses Problem mit
Hilfe einer Hilfsprozedur tberwunden werden. Hierbei wird statt
die eigentliche CV zu programmieren, zunachst die Nummer der
gewiinschten CVs in zwei Hilfs-CVs einprogrammiert (sog. Adress-
Register). AnschlieBend wird der Wert der gewinschten Wert in
zwei Hélften zerlegt und in zwei weitere Hilfs-Cvs programmiert
(sog. Werteregister). Beim Schreiben des letzten Wertregisters wird
dann der Inhalt an die eigentlich gewiinschte Stelle kopiert und alle
Hilfs-CVs wieder zuriickgesetzt. Es missen also 4 CVs programmiert
werden.

Die 4 CVs haben folgende Bedeutung:

CV  Name
96  Adressoffset

Beschreibung Wertebereich
Speichert die Hunderterstelle der 0-9
CV-Nummer die eigentlich pro-

grammiert werden soll

Speichert die Einer- und Zehner- 0-99
stelle der CV-Nummer, die pro-

grammiert werden soll

97  Adresse

98  Wertoffset Speichert die Hunderstelle des 0-9
Werts, der programmiert wer-
den soll.

99  Wert Speichert die Einer- und Zehner- 0-99

stelle des Wert der CV, die pro-
grammiert werden soll
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9. Adresseinstellungen

Beispiel: Sie méchten die CV 317 mit dem Wert 120 programmie- Jeder LokPilot Decoder benétigt eine eindeutige Adresse, unter
ren. Gehen Sie vor wie folgt: der die Zentrale ihn ansprechen kann. Je nach Decoder und Digi-
¢ Programmieren Sie den Wert der Hunderterstelle der CV-Nummer talsystem gibt es unterschiedliche Moglichkeiten, wie diese Adres-
in CV 96. Im Beispiel: CV 96 = 3 sen vergeben werden.
e Programmieren Sie die Einer- und Zehnerstelle der CV-Nummer in 9.1. Kurze Adressen im DCC-Betrieb
Cvo7. Im‘Belsp|e.\: C\_/ 97=17 ) LokPilot Decoder werden normalerweise mit einer sog. Kurzen
*Programmieren Sie die Hunderter-Stelle des CV-Werts in CV 98. Adresse gesteuert, die in CV1 abgespeichert ist. Mogliche Werte-
Im Beispiel: CV 98 = 1 bereiche sind nach DCC von 1 - 127. Damit der Decoder die kurze
* Programmieren Sie die Einer- und Zehnerstelle des CV-Werts in CV Adresse hort, muss in CV29 das Bit 5 geldscht sein.
99. Im Beispiel: CV 99 = 20 @ Einige Digitalsysteme (z.B. ROCO® Lokmaus2, Lenz® digital plus,

Sobald Sie die CV 99 programmiert haben, wird der gewUnschte
Wert in die CV 317 Ubertragen werden. Nach der Programmierung
werden die CVs 96, 97, 98 und 99 automatisch zurtickgesetzt.

Lenz® compact) erlauben als kurze Adresse nur die Werte 1 —99.

9.2. Lange Adressen im DCC-Betrieb

Alternativ konnen LokPilot Decoder auch mit langen Adressen
(sog. 4-stellige Adressen) betrieben werden. Hier sind Werte von
128 — 10239 mdoglich. Die lange Adresse wird in den beiden CVs
17 und 18 gespeichert. Damit der LokPilot auf die lange Adresse
reagiert, muss diese durch Setzen von Bit 5 in CV 29 eingeschaltet
werden.

A CV 29, Bit 5 schaltet jeweils zwischen langer und kurzer Adres-
se um. Der Decoder kann nur immer auf jeweils eine der beiden
Adressen horen.

Wenn Sie lhren LokPilot mit langen Adressen benutzen méchten,
ist es zweckmaBig, die gewiinschte Adresse direkt durch das Digi-
talsystem programmieren zu lassen: Die meisten modernen Digi-
talsysteme (z.B. ESU ECoS, Bachmann E-Z Command® Dynamis®)
bieten ein Men zur Eingabe langer Adressen an. Die Zentrale pro-
grammiert dann nicht nur die CV29 korrekt, sondern sorgt auch
fur die richtige Speicherung der langen Adresse in CV17 und 18.
Maochten Sie die lange Adresse unbedingt handisch in CV17 und
18 einprogrammieren, beachten Sie bitte Kapitel 23.1.
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9.3. Motorola®-Adresse

Wo vorgesehen, konnen LokPilot Decoder auch im Motorola®-
Format betrieben werden. Die fiur diese Betriebsart verwendete
Adresse wird in CV1 abgelegt.

Die Adresse ist mit der kurzen DCC-Adresse aus Abschnitt 9.1.
identisch. Der LokPilot Decoder hort also sowohl im DCC- als auch
im Motorola®-Betrieb auf die gleiche Adresse. Die moglichen
Wertebereiche sind in 7.2.2.2. aufgefihrt.

Marklin®s Digitalgerate (6020, 6021, Delta®) kénnen nur Ad-
ressen bis 80 verwenden. Haben Sie in CV1 einen héheren Wert
eingestellt, werden Sie die Lok mit diesen Zentralen nicht mehr
steuern kénnen.

9.3.1. Folgeadressen fiir mehr Funktionen

Im Erweiterten Motorola®-Format waren neben der Licht (FO)-
Funktion nur die Funktionen F1 bis F4 vorgesehen. Dies ist freilich
fur die vielen Funktionen des LokPilot 5 viel zu wenig. Daher ist
es moglich, jedem Decoder bis zu 3 zusétzliche (also insgesamt
4) Adressen zu geben. Diese sogenannten Folgeadressen schlie-
Ben sich der eigentlichen, in CV 1 gespeicherten Adresse an und
dienen nur zum Ausl6sen von Funktionen. Die Motorsteuerung
erfolgt allein Uber die Basisadresse (CV1).

Beispiel: Sie wahlen fur eine BR 50 die Adresse 50 in CV 1. Sie
mochten 3 Folgeadressen. Diese sind dann 51, 52 und 53. Sie
schalten dann folgende Funktionen, wenn Sie die Adressen auf
lhrer 6021 aufrufen:

Name Beispiel Adresse  Funktionen
Basisadresse 50 FO,F1-F4
Folgeadresse 1 51 (50+1) F5-F8
Folgeadresse 2 52 (50+2) F9-F12
Folgeadresse 3 53 (50+3) F13-F16

Achten Sie darauf, dass die Folgeadressen von keinem anderen
Fahrzeug belegt sind. Sonst werden Sie unabsichtlich mehrere
Fahrzeuge steuern!

Die Folgeadressen werden mithilfe der CV 49 aktiviert. Verant-
wortlich sind die Bits 3 und 7. Aus Kompatibilitatsgrinden liegen
diese leider nicht beieinander.

Der Zusammenhang ist wie folgt:

Wert, der zu CV 49

B B Eecen D addiert werden muss
0 0 keine Folgeadresse 0

0 1 Folgeadresse 1 aktiv 8

1 0 Folgeadresse 1+2 aktiv 128

1 1 Folgeadresse 1+2+3 aktiv 136

Lesen Sie zur Aktivierung der Folgeadressen zundchst den Wert
von CV 49 (ab Werk: CV 49 = 19) aus und addieren Sie den in
der Spalte 4 gezeigten Wert hinzu. Mdchten Sie beispielsweise 3
Folgeadressen aktivieren, so mussen Sie CV 49 mit dem Wert 128
+ 8 = 136 beschreiben.

Folgeadressen sind nur im Motorola®-Betrieb aktiv.

9.4. Adressen im M4-Betrieb

Auch in einem mfx®-(kompatiblen) System werden Adressen zum
Ansprechen einer Lok verwendet. Diese werden allerdings beim
Anmelden des Decoders von der Zentrale automatisch vergeben.
Die Adressen kénnen weder manuell eingegeben noch vom Be-
nutzer ausgelesen werden.
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10. Fahrverhalten anpassen

9.5. Abschalten nicht benétigter Datenprotokolle 10.1. Beschleunigungszeit und Bremsverzégerung
Wenn Sie genau wissen, auf welchen Anlagen Sie ,unterwegs” Beschleunigungszeit und Bremsverzogerung kénnen unabhangig
sein werden, kénnen Sie nicht benétigte Protokolle abschalten. voneinander eingestellt werden. Sie kdnnen beispielsweise eine kur-
Dies kann sinnvoll sein, wenn Multiprotokollzentralen zu Proble- ze Beschleunigungs- aber eine lange Bremsverzogerung einstellen.
men fiihren. Verantwortlich ist die CV 47. Die Beschleunigungszeit stellen Sie in CV3 ein, die Bremsverzége-
CV 47 Bit Protokoll Wert rung in CV4. Erlaubte Werte sind O (keine Verzégerung) bis 255.
DCC Protokoll ein 1 Die in diesen CVs eingestellten Zeiten arbeiten geschwindig-
0 DCC Protokoll a‘us 0 keitsabhangig: Bei hoher Geschwindigkeit ist der innerhalb der
M4-Protokoll ein 2 gegebenen Zeitspanne zurtickgelegte Weg nattrlich groBer. Mit
1 Ma-Protokoll aus 0 anderen Worten: Je schneller die Lok, desto langer wird auch der
P Motorola®-Protokoll ein 4 Bremsweg sein. o
Motorola®-Protokoll aus 0 Zur Beschleunigungszeit wird neben dem Wert der CV 3 stets
Selectrix®-Protokoll ein 8 auch der Wert der CV 23 entweder addiert bzw. subtrahiert. Dies
3 Selectrix®-Protokoll aus 0 dient zur Anpassung innerhalb einer Mehrfachtraktion. Fur die

Bremszeit wird entsprechend der Wert der CV 24 beriicksichtigt.
Ab Werk sind alle Protokolle aktiv (CV 47 = 15). Zum Ermitteln des @ Wie Sie einen von der Geschwindigkeit unabhéngigen, konstan-
Werts fir CV 47, addieren Sie einfach alle Werte in 3. Spalte und ten Bremsweg einstellen, zeigt Kapitel 10.5.
schreiben diesen in CV 47.

@ Das Protokoll, mit dessen Hilfe Sie die CV 47 veréndern, kann aus
Sicherheitsgriinden nicht ausgeschaltet werden. Verwenden Sie
2.B. eine ESU ECoS und schreiben CV 47 unter DCC, wird das
DCC-Protokoll eingeschaltet bleiben. Verwenden Sie beispielswei-

10.1.1. Beschleunigungszeit / Bremsverzégerung abschalten
LokPilot Decoder konnen die Beschleunigungs- und Bremszeiten
per Tastendruck deaktivieren. Dies ist insbesondere zum Rangieren
praktisch, da dann Ihre Lok direkt am Regler hangt.

se eine 6021, so kann das Motorola®-Protokoll nicht abgeschaltet 10.1.2. Rangiergang

Werden.. . ) Der Rangiergang kann ab Werk mit F6 eingeschaltet werden. Er
Der Zugriff tiber den ESU LokProgrammer kann nicht abgeschaltet bewirkt eine Halbierung der Geschwindigkeit bei jeder Fahrstufe.
werden. Somit kann im unteren Geschwindigkeitsbereich feinfihliger ge-
LokPilot 5 DCC, LokPilot 5 micro DCC und LokPilot 5 L DCC un- fahren werden, was zum Rangieren insbesondere im 14-Fahrstu-
terstitzen grundsatzlich nur das DCC Format, unabhédngig vom fenbetrieb sehr sinnvoll ist. Die gewtinschte Geschwindigkeit im
Wert der CV 47. Rangiergang kann mit CV 101 eingestellt werden.
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10.2. VMin, VMax. und Geschwindigkeitskennlinie

LokPilot 5 Decoder kennen intern 256 Fahrstufen. Diese konnen
an die Charakteristik der Lokomotive angepasst und den real zur
Verflgung stehenden Fahrstufen (14, 28 oder 128) zugeordnet
werden.

Zur Beeinflussung des Fahrverhaltens kann die Minimalgeschwin-
digkeit beim Losfahren mit CV 2 eingestellt werden. Die Maximale
Haochstgeschwindigkeit kann auf Wunsch mit CV 5 begrenzt werden.
Zwischen dem Anfahren und der Hochstgeschwindigkeit vertei-
len LokPilot 5 Decoder die Fahrstufen immer mit Hilfe einer Ge-
schwindigkeitskennlinie. Die Geschwindigkeitskennlinie besitzt 28
Eintrage (CV 67 bis 94).

CV 67 ist immer auf 1, CV 94 immer auf 255 gesetzt. Die dazwi-
schen liegenden Werte kdnnen nach Belieben verteilt werden. Die
Kennlinie kann nicht abgeschaltet werden.

Die CV 2 und CV 5 definieren somit einen Skalierungsfaktor, um
den die Punkte der Kennlinie skaliert werden. Betrachten Sie zur
Verdeutlichung die Kennlinie in Abb. 18. Der letzte Kennlinie-
neintrag (CV 94) betragt 255. Dies wirde volle Geschwindigkeit
bedeuten. Winschen Sie nun eine reduzierte Hochstgeschwin-
digkeit, so mussen Sie lediglich den Wert von CV 5 verringern.
Der Decoder rechnet (,,quetscht”) dann die Kennlinie so, dass die

255 o

oo
o
5 oooo2”
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Abbildung 22: Geschwindigkeitskennlinie

gewiinschte Kennlinie trotz reduzierter Hoéchstgeschwindigkeit
durchlaufen wird.

Ebenso verhalt es sich mit dem ersten Eintrag. Abhdngig vom Wert
der CV 2 wird die Kennlinie nach oben angehoben und skaliert.

10.2.1. 3-Punkt Geschwindigkeitslinie

LokPilot 5 DCC, LokPilot 5 micro DCC und LokPilot 5 L DCC kén-
nen alternativ auch mit einer einfachen Kennlinie via CV 2, 5 und
6 angepasst werden: Geben Sie die Anfahrspannung in CV 2 und
die Hochstgeschwindigkeit mit CV 5 vor. CV 6 entspricht der Ge-
schwindigkeit bei einer mittleren Fahrstufe. Sie konnen dadurch
einen ,Knick” in der Kennlinie definieren. Dieser Modus ist dann
aktiv, wenn sie mit Hilfe der CV 29, Bit 4 = 0 eingeschaltet wird.
Die Werte der der minimalen, mittleren und hochsten Geschwin-
digkeit stehen in Abhéngigkeit voneinander. Wéhlen Sie die mitt-
lere Geschwindigkeit niedriger als die minimale oder groBer als die
maximale, kann dies zu unvorhersehbarem Fahrverhalten fuhren.
Es sollte stets gelten: Anfahrspannung < mittlere Geschwindigkeit
< hochste Geschwindigkeit.

10.3. Wechsel zwischen den Betriebsarten

Es ist jederzeit ein fliegender Wechsel zwischen einem digitalen
und einem konventionellen Anlagenabschnitt moéglich. Dabei ver-
hélt sich die Lok wie folgt:

10.3.1. Wechsel digital - analog Gleichspannung

Der Decoder beachtet beim Eintritt in den Analogabschnitt die
Polaritat der Gleisspannung. Stimmt die Polung des Abschnittes
(und die sich daraus nach NEM ergebende Fahrtrichtung) mit der
Fahrtrichtung im digitalen Abschnitt Gberein, fahrt die Lok ohne
Halt mit der dann der Schienenspannung im analogen Abschnitt
entsprechenden Geschwindigkeit weiter.

Stimmt die Polaritat nicht mit der Fahrtrichtung tberein, hangt das
Verhalten von der Einstellung der CV 27 ab:

Ist dort der DC Bremsmodus aktiv, halt die Lok unter Berticksichti-
gung der Bremszeit an, andernfalls wechselt sie die Fahrtrichtung
und fahrt rickwarts aus dem Analogabschnitt heraus. Kapitel

RIS, . 0 o . . O



Fahrverhalten anpassen

10.4. gibt ndhere Ausknfte tber Bremsstrecken und die entspre-
chenden Einstellungen.

10.3.2. Wechsel digital - analog Wechselspannung

Wechselt eine Lok in einen Analogen Wechselspannungsab-
schnitt, wird die Lok unter Beibehaltung der aktuellen Richtung
mit einer des Schienenspannung entsprechenden Geschwindig-
keit weiterfahren.

10.3.3. Wechsel analog - digital (Falschfahrbit)

Beim Wiedereintritt in den Digitalen Abschnitt vergleicht der
Decoder die aktuelle Fahrtrichtung der Lok mit den vom Gleis
kommenden Digitalinformationen: Stimmt die tatsachliche Fahrt-
richtung mit der von der Digitalzentrale gesendeten Richtung
Uberein, fahrt die Lok mit der neuen, von der Zentrale bestimmten
Geschwindigkeit weiter.

Stimmt die aktuelle Richtung nicht mit der von der Zentrale ge-
forderten Uberein, héngt das Verhalten von der Einstellung des
Falschfahrbits” ab (Siehe Abschnitt 16.1. fir Details):

Ist das Falschfahrbit gesetzt, ignoriert der Decoder die von der Digi-
talzentrale kommenden Richtungsinformationen, die Lok fahrt also
erst mal mit der aktuellen Richtung weiter; nur die Geschwindigkeit
wird von der Zentrale bernommen. Tatsachliche und von der Digi-
talzentrale gewtnschte Richtung stimmen zunachst solange nicht
Uberein, bis an der Zentrale eine Richtungsumschaltung erfolgt.

Ist das Falschfahrbit nicht gesetzt, halt die Lok mit der eingestell-
ten Bremsverzogerung an, wechselt die Fahrtrichtung und fahrt
wieder in den konventionellen Abschnitt zurlick. Was dann dort
passiert, steht unter 10.4.1. bzw. 10.4.2.

10.3.4. Wechsel digital - digital

Ein ,fliegender” Wechsel zwischen den Digitalbetriebsarten Mo-
torola® und DCC ist jederzeit mdglich. Der LokPilot Decoder inter-
pretiert jedes gultige Datenpaket der Zentrale.

Ein Wechsel von Selectrix® zuriick nach DCC bzw. Motorola®
bzw. M4 ist nur durch eine Stromunterbrechung moglich (vgl.
Kapitel 7.2.3).

Wie in Abschnitt 7.2.4 erwahnt, ist ein Wechsel von Motorola®
oder DCC nach mfx® jederzeit moglich, sobald der Decoder ein
gultiges mfx®-Paket erhélt. Beim Wechsel von mfx® nach Mo-
torola® bzw. DCC (eine Lok wechselt z.B. auf einen Anlagenab-
schnitt, der noch von einer 6021® gesteuert wird), akzeptiert der
Decoder Motorola®-Pakete erst nach einer Zeit von ca. 4 Sekun-
den. Die ersten 4 Sekunden wird die Lok mit der aktuellen Ge-
schwindigkeit und Richtung weiter fahren.

10.3.5. Systemwechsel bei ausgeschaltetem Analogbetrieb
Moglicherweise haben Sie an lhrem Decoder den Analogbetrieb
ausgeschaltet (CV 29 Bit 2 loschen oder CV50=0). Wenn nun die
Lok vom digitalen in den konventionellen Abschnitt einfahrt, wird
die Lok mit der aktuellen Geschwindigkeit und Fahrtrichtung wei-
terfahren. Allerdings kénnen Sie der Lok nun keine Befehle mehr
erteilen, bis die Lok erneut in einen digitalen Abschnitt einfahrt.
Unter Umsténden interpretiert der Decoder eine analoge Gleich-
spannung als Bremsstrecke und halt dennoch an, beachten Sie
hierzu Abschnitt 10.4.
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10.4. Bremsstrecken

Bremsstrecken dienen dazu, den Decoder unabhangig von den
von der Zentrale gesendeten Informationen abzubremsen. Diese
Funktion wird héaufig fur das Abbremsen eines Zuges vor einem
Roten Signal gebraucht. Erkennt ein LokPilot einen Bremsbefehl,
wird er mit der voreingestellten Bremsverzégerung anhalten. Nach
dem Zwangshalt setzt die Lok Ihre Fahrt wieder fort und beschleu-
nigt mit der im CV 3 eingestellten Zeit.

Je nach Digitalsystem gibt es unterschiedliche Méglichkeiten, den
Decoder so zu beeinflussen, dass er abbremst.

10.4.1. DC Bremsmodus

Um den DC Bremsmodus zu aktivieren, muss Bit 3 in CV 27 ge-
setzt sein. Der LokPilot Decoder wird bei aktivem Bremsmodus
genau dann abbremsen, wenn er aus einem Digitalabschnitt in
einen Gleichstromabschnitt einfahrt, und die Polaritat der Schie-
nenspannung NICHT mit der aktuellen Fahrtrichtung des Deco-
ders Ubereinstimmt. Dann halt die Lok unter Bertcksichtigung der
Bremszeit an.

10.4.2. Méarklin® Bremsstrecke

Die Mérklin® Module 72441 / 72442 legen im wesentlichen an-
statt der Digitalsignale eine Gleichspannung (DC) auf das Gleis.
LokPilot Decoder kénnen diese Spannung erkennen und werden
anhalten, sofern die Erkennung durch setzen von Bit 3 und Bit 4
in CV 27 gewiinscht wird (Also: CV 27 = Wert 24).

Das von diesen Modulen erzeugte Signal sieht aus wie Gleich-
strom eines herkémmlichen Regeltrafos. Der LokPilot Decoder
konnte dies fehlinterpretieren und in den analogen Gleichstrom-
betrieb wechseln, statt zu bremsen.

Mochten Sie den LokPilot Decoder mit DCC-Signalen steuern,
aber dennoch Ihre Marklin®-Bremsabschnitte erhalten, so sollten
Sie den DC Analog Modus durch Léschen von Bit 1in CV 50 aus-
schalten. Dann wird der LokPilot korrekt anhalten.

10.4.3. Selectrix® Diodenbremsstrecke

LokPilot ~ Decoder  erkennen  auch  die
Diodenbremsstrecke und bleiben korrekt stehen.

Selectrix®-

10.4.4. ABC-Bremsmodus

LokPilot 5 Decoder unterstiitzen auch die ABC-Bremstechnik.
Hierbei wird in eine Schienenhalfte eine Gruppe antiparalleler Dio-
den eingelétet. Durch den Spannungsabfall an den Dioden ergibt
sich ein asymmetrisches DCC-Signal. LokPilot Decoder kénnen
diese Spannungsdifferenz zwischen linker und rechter Signalhélfte
messen und auf Wunsch den Decoder anhalten lassen.

Damit Sie die ABC-Technik anwenden kdénnen, benétigen Sie ne-
ben passenden Decodern auch passende Bremsmodule. Die ABC-
Technik kann nur mit Boostern angewendet werden, welche ei-
nen exakt symmetrischen Ausgang anbieten. Alle ESU und Lenz®
Zentralen und Booster garantieren einen symmetrischen Ausgang.
Die Anwendung anderer Booster wird fiir die ABC-Technik nicht
empfohlen.

e Sollen die LokPilot Decoder anhalten, wenn das Gleissignal auf
der rechten Seite groBer als auf der linken Seite ist, so setzen Sie
in CV 27 Bit 1.

e Sollen die LokPilot Decoder anhalten, wenn das Gleissignal auf
der linken Seite groBer als auf der rechten Seite ist, so setzen Sie
in CV 27 Bit 0.

*Soll gebremst werden, egal in welcher Gleishalfte die Dioden sit-
zen, 50 setzen Sie bitte in CV 27 Bit 1 und Bit 0 (CV 27= 3).

10.4.4.1 ABC-Langsamfahrabschnitt

Die Decoder erkennen auch die mit dem Lenz BM2 Modul még-
lichen Langsamfahrabschnitte. Die im Langsamfahrabschnitt ge-
winschte Geschwindigkeit kann in CV 123 eingestellt werden.
Der Wert 255 entspricht hierbei Vollgas, der Wert 0 wirde die
Lok anhalten.

10.4.4.2. ABC-Erkennungsschwelle

In manchen Betriebsfallen kann es vorkommen, dass der LokPi-
lot Decoder die ABC-Bremsstrecke nicht erkennt. Dies kann an
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der Verkabelung liegen oder an den verwendeten Boostern bzw.
Bremsdioden.

Mit Hilfe der CV 134 kann die Erkennungsempfindlichkeit beein-
flusst werden. Verandern Sie den Wertswert (12) schrittweise und
testen Sie, bis das Ergebnis Ok ist.

10.4.4.3. ABC Pendelzugsteuerung

LokPilot 5 Decoder erlauben in Verbindung mit der ABC-Technik
einen einfachen, zentralenunabhangigen Pendelzugbetrieb. Hier-
zu muss an jedem Ende der Pendelstrecke ein ABC-Bremsmodul
fur da Abbremsen des Zuges sorgen. Das Modul muss jeweils so
eingebaut werden, dass die Lok in eine Richtung links, mit der
anderen Richtung rechts bremsen soll (vgl. Abschnitt 10.4.4). Mit
Hilfe der CV 149 kann die Pendelzugautmatik aktiviert werden,
wenn eine Aufenthaltsdauer > 0 Sekunden eingestellt ist. Stellen
Sie z.B. CV 149 = 20 ein, wird der Decoder beim Erkennen einer
ABC-Bremstrecke zunachst abbremsen, 20 Sekunden warten und
dann die Fahrtrichtung wechseln. Da der Bremsabschnitt aber nur
fur eine Gleisseite aktiv ist, wird die Lok sich danach wieder in
Bewegung setzen. Am anderen Ende der Pendelstrecke wird beim
Erkennen des Bremsabschnitts das ganze , Spiel” von vorne begin-
nen. CV 149 gleich 0 beendet den ABC Pendelzugbetrieb.

10.4.5. ZIMO HLU Bremsstrecke

Durch Setzen von CV 27 Bit 2 kénnen LokPilot 5 Decoder auch auf
ZIMO's HLU Befehle reagieren. Die Hochstgeschwindigkeit in den
gewiinschten Bereichen kann mit Hilfe der CVs 150 bis 154 exakt
angegeben werden.

10.4.6. Bremsstreckenverzégerung

Manchmal kann ein schlechter Schienenkontakt dazu ftihren, dass
das Bremssignal vom Decoder nicht mehr korrekt erkannt wird.
In diesem Fall wiirde der Decoder unerwiinschter Weise wieder
beschleunigen. Mit Hilfe von CV 102 kann ein Verzogerungwert
angegeben werden. Erst wenn der Decoder fur die dort eingestell-
te Zeit keine Bremstrecke mehr feststellt, wird der Bremsmodus
verlassen werden.

10.5. Konstanter Bremsweg

Eine attraktive Funktion verbirgt sich hinter der CV 254 (ESU
Bremsmodus): Damit kann ein konstanter Weg eingestellt werden,
den die Lok vom Anfang des Bremsabschnitts bis Zum Halt zurtck-
legt. Damit ist es mdglich, unabhéngig von der Geschwindigkeit
der Lok immer genau vor dem roten Signal zum Stehen zu kom-
men. Der LokPilot berechnet dann, wie stark die Lok bremsen soll.
Je groBer der Wert in CV254, desto langer der Bremsweg. Pro-
bieren Sie die fur Ihre Lok geeigneten Werte am besten auf einer
Teststrecke aus.

Ist der Wert von CV254 gleich 0, ist automatisch der zeitabhangi-
ge Bremsmodus nach Abschnitt 10.1 aktiv.

Der konstante Bremsweg ist nur in Bremsstrecken aktiv. Wenn Sie
den Regler manuell zur Fahrstufe O drehen, wird die Bremszeit
nach CV 4 benutzt.

Mit Hilfe von CV253 kann gewahlt werden, wie der LokPilot ab-
bremst.

Zug A) bremst linear ab: Sofort nach Eintritt in die Bremsstrecke
~ verzogert er linar, bis er zum Haltepunkt kommt

II, fahrt nur ein kurzes

dann
ab

\ Zug C) fahrt
S ~ ebenfalls weiter bis
= ~ zum berechneten
1; ~ Bremspunkt, bremst
s ~ dann konstant bis
£ 2um Haltepunkt ab
4
© >

Eintritt in die Bremsstrecke Gewiinschter Haltepunkt

(definiert durch CV 254)
Abbildung 23: Konstanter Bremsweg
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10.5.1. Lineares Abbremsen

CV253=0: Die Lok beginnt unmittelbar nach dem Eintritt des
Bremsbefehls, linear abzubremsen. Die Bremskraft wird vom De-
coder so gewahlt, dass unabhangig von der Ausgangsgeschwin-
digkeit nach Erreichen des in CV254 definierten Wegs die Lok
steht. Die gestrichelte Linie in Abb. 19 zeigt den Zusammenhang.

10.5.2. Konstant lineares Abbremsen

CV253>0: Ist der Wert in CV253 gréBer 0, fahrt die Lok bei Ein-
tritt in die Bremsstrecke zunéchst fur einige Zeit unveréndert wei-
ter, um dann mit der in CV253 eingestellten Bremszeit abzubrem-
sen. Die Starke der Bremswirkung ist hier also konstant und wie in
CV253 eingestellt. Der Decoder verandert den Bremszeitpunkt so,
dass am Ende die Lok am korrekten Punkt stehen bleibt. Abb. 19
verdeutlicht den Zusammenhang.

10.5.3. Wendeziige

Damit auch WendezUge korrekt vor dem roten Signal zum Stehen
kommen, kann auf Wunsch der Bremsweg fir Ruckwartsfahrt
getrennt eingestellt werden. Hierzu dient CV 255. Wird dort ein
Wert groBer O eingestellt, so gilt der Wert von CV 254 fir Vor-
wartsfahrt, der Wert in CV 255 fur Rickwartsfahrt. Typischerweise
wird der Wert fur Ruckwartsfahrt (also Steuerwagen voraus) kr-
zer eingestellt werden mussen.

10.5.4. Bremsen bei Fahrstufe 0

Damit der (konstante) Bremsweg zur Anwendung kommt, muss
der Decoder normalerweise eine Bremsstrecke erkennen. Dies ist
insbesondere im Betrieb mit Computersoftware zuweilen nach-
teilhaft, weil die Software den ,Bremsbefehl” direkt in Form
der Fahrstufe ,0” sendet, auch ohne physikalisch vorhandenen
Bremsabschnitt. Damit auch in diesem Betriebsfall der LokPilot 5
den Bremsweg ber(icksichtigt, kann durch setzen von CV 27, Bit
7 definiert werden, dass auch beim Erhalt der Fahrstufe , 0" ge-
bremst werden soll.

10.6. Bremsfunktionen

LokPilot 5 Decoder besitzen drei Bremsfunktionen, um auf Wunsch
die Bremszeiten zu beeinflussen. Fur jede der drei Bremsfunktio-
nen lasst sich individuell ein Prozent-Wert festlegen, der von der
eigentlichen Bremszeit (sprich: CV 4) abgezogen wird, sobald die
Bremsfunktion aktiv ist. Die Bremsfunktionen arbeiten kumulativ,
so dass die Bremszeit immer kiirzer wird, je mehr Bremsfunktionen
aktiv sind. Die Bremsfunktionen lassen sich einzeln oder gemein-
sam auf eine beliebige Funktionstaste legen.

Die Anteile, die jeweils von CV 4 abgezogen werden sollen, sind in
den CVs 179, 180 und 181 anzugeben. Der Wert 0 bedeutet 0%,
der Wert 255 bedeutet 100%.

Beispiel: Der Wert 60 in CV 4 ergibt eine reguldre Bremszeit von
15 Sekunden. In CV 179 ist der Wert 90 fiir die Bremsfunktion1,
in CV 180 der Wert 200 fiir Bremsfunktion 2 abgelegt. Wenn nun
Bremsfunktion 1 aktiv ist, so ergibt sich eine reale Bremszeit von
60*(255-90)/255 = 39. Wenn Bremsfunktion 2 aktiv ist, ergibt
sich 60*(255-200)/255 = 13. Wenn die Bremsfunktionen 1 und 2
aktiv sind, ergibt sich 60*(255-90-200)/255 = 0 (negative Brems-
werte sind nicht zulassig!)

Normalerweise beeinflusst eine Bremsfunktion nur die Bremszei-
ten, leitet aber keine Bremsung ein. Fiir jede Bremsfunktion exis-
tiert nun eine CV (CV 182, CV 183 und CV 184) zur Definition der
maximalen Fahrstufe bei aktiver Bremsfunktion. Diese maximale
Fahrstufe kann nicht Uberschritten werden.

Beispiel 1: Sie mdchten dass die Lok bei aktivierter Bremsfunktion
1 auf 0 abbremst. Schreiben Sie daher CV 182 = 0.

Beispiel 2: Sie méchten, dass die Lok bei aktiver Bremsfunktion 2
zwar abbremst, aber eine minimale Fahrstufe von 8 nicht Gber-
schreitet (Speed-Limit). Schreiben Sie daher CV 183 = 8. In diesem
Fall wird die Lok niemals schneller als Fahrstufe 8 fahren, egal wie
hoch der Regler aufgedreht ist. Drehen Sie den Regler allerdings
manuell weiter herunter, wird die Lok naturlich noch langsamer
fahren.
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10.7. Lastsimulation

LokPilot 5 Decodern kénnen auf Knopfdruck neben der ,Norma-
len” Last zwei weitere Lastzustande simulieren. Hierzu dienen die
beiden logischen Funktionen ,Alternative Last” sowie ,Schwe-
re Last”, die beide getrennt mit einer beliebigen Funktionstaste
schaltbar sind. Der Lastzustand fur ,Alternative Last” kann mit
CV 103, der Lastzustand fir ,Schwere Last” kann mit CV 104
definiert werden. Der Wert 128 bewirkt keine Anderung, Werte <
128 bedeuten leichte Last (z.B. Leerfahrt), Werte > 128 werden fir
schwerere Lastzustande verwendet.

Der Wert der CV beeinflusst sowohl die CV 3 (Beschleunigungs-
zeiten) als auch den Bremswert (CV 4). Der tatsachliche Wert der
Beschleunigungs- und Bremswerte I&sst sich wie folgt berechnen:
Beschleunigungszeit = CV 3 * (Lastwert / 128).

Bremszeit = CV 4 * (Lastwert / 128).

Beispiel: Sie wollen einen sehr schweren Zug simulieren, und set-
zen die CV 104 fiir , Schwere Last” auf den Wert 220. CV 3 und
CV 4 sei auf 60 gesetzt. Wenn nun die ,Schwere Last” aktiv ist,
ergibt sich fir die

Beschleunigungs- und Bremszeit = 60*(220/128) = 103

Es kann immer nur eine der beiden Lastfunktionen aktiv sein. Sind
beide Tasten gedruickt, so hat die , Schwere Last” eine héhere Pri-
oritdt und gewinnt.

Die Lastfunktionen arbeiten kumulativ mit den Bremsfunktionen.
Es ergeben sich hierdurch sehr realistische Fahrszenarien.

10.8. Einstellungen fiir den Analogbetrieb

Die Anfahr- und Hochstgeschwindigkeit des LokPilot Decoders
kann fur den Analogen Gleich- und Wechselspannungsbetrieb
getrennt eingestellt werden. Sie kénnen auf diese Weise die
Geschwindigkeiten |hrer Loks auch im konventionellen Betrieb
anpassen. Die erforderlichen Werte sollten durch Ausprobieren er-
mittelt werden, da sie vom Getriebe und vom Trafo-Typ abhangen.
Bitte beachten Sie, dass ab Werk die Lastregelung aus im Ana-
logbetrieb aktiv ist. Dies erméglicht Ihnen ein extrem feinfihliges
Fahren auch im Langsamfahrbereich.

10.8.1. DC-Analogbetrieb

Mit Hilfe der CV125 kann die Anfahrspannung festgelegt werden,
bei der die Lok im Analog-DC Betrieb losfahren wird. Mit CV126
wird die Hochstgeschwindigkeit im Analog-DC Betrieb eingestellt.
Der Motor wird wieder ausgeschaltet, sobald die Trafospannung
unterhalb eines gewissen Wertes liegt. Dieser Wert ist normaler-
weise gleich der Einschaltspannung (CV125), kann aber auch um
einen ,Offset” verringert werden. Dieser Offset wird in CV 130
gespeichert.

Unabhéangig vom Motor kénnen die Funktionen (Licht, Gerausch)
bei einer anderen, meist niedrigeren Spannung vorab eingeschal-
tet werden. Wird dies gewtnscht, wird der ,Offset” in CV 129
geschrieben.

Das Verhalten kann wie folgt beschrieben werden:

Motor ein CV 125

CV125-CV 130

CV125-CV 129
CV125-CV129-CV 130

Motor aus
Funktionen ein
Funktionen aus

10.8.2. AC-Analogbetrieb

Mit Hilfe der CV127 kann die Anfahrspannung festgelegt werden,
bei der die Lok im Analog-AC Betrieb losfahren wird.

Mit CV128 wird die Hochstgeschwindigkeit im Analog-AC Be-
trieb eingestellt.

Der Motor wird wieder ausgeschaltet, sobald die Trafospannung
unterhalb eines gewissen Wertes liegt. Dieser Wert ist normaler-
weise gleich der Einschaltspannung (CV127), kann aber auch um
einen ,Offset” verringert werden. Dieser Offset wird in CV 130
gespeichert.
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Unabhangig vom Motor kénnen die Funktionen (Licht, Gerdusch)
bei einer anderen, meist niedrigeren Spannung vorab eingeschal-
tet werden. Wird dies gewdnscht, wird der ,Offset” in CV 129
geschrieben.

Das Verhalten kann wie folgt beschrieben werden:

Cv127

CV 127 -CV 130
CV127-CV 129
CV127-CV129-CV 130

Motor ein
Motor aus
Funktionen ein
Funktionen aus

10.9. Motorbremse

Der LokPilot 5 Decoder kann auf Wunsch den Motor wahrend des
Stands kurzschlieBen. Diese , Feststellbremse” kann das wegrollen
der Lok am Gefélle verhindern bzw. die Rollneigung verringern.
Die Motorbremse kann durch Setzen von Bit 6 in CV 124 einge-
schaltet werden.

Die Motorbremse wirkt nur, solange Spannung am Gleis anliegt.

10.10. PowerPack konfigurieren

Wenn Sie einen ,PowerPack” anschlieBen, kénnen Sie bestim-
men, nach welcher Zeitdauer der Decoder abschaltet. Verant-
wortlich ist CV 113. Dort kdnnen Sie (als Vielfaches von 0,0328
Sekunden) den Zeitpunkt bestimmen, nachdem der Decoder ab-
schaltet. Sie sollten hier eine Zeit zwischen 0,3 und 1,0 Sekunden
einstellen, damit im Notfall Ihre Loks nicht zu weit fahren.

Damit das PowerPack auch funktioniert, muss der fur die Ladung
verantwortliche Funktionsausgang (AUX9 bei LokPilot, AUX3 bei
LokPilot micro) auf die Funktion ,,PowerPackControl” konfiguriert
sein.

Schreiben Sie zunachst in CV 31 =16, CV 32 = 0.

Setzen Sie danach fur LokPilot (AUX9) CV339 = 31

Setzen Sie danach fiir LokPilot micro (AUX3) CV291 = 31.

A

11. Motorsteuerung

Die Lastregelung der 6. Generation aller LokPilot 5 Decoder zeich-
net sich durch hohe Prazision aus. Schon mit den Standardeinstel-
lungen kann fir die meisten Loks ein sehr ansprechendes Fahrver-
halten erreicht werden.

11.1. Lastregelung anpassen

Stellen Sie nach dem Einbau des LokPilot Decoders und den ers-
ten Probefahrten fest, dass die Lok in den unteren Fahrstufen sehr
unruhig lauft (,ruckelt”) oder die Lok nach dem Anhalten einen
kleinen Zusatzruck macht oder Sie sonst mit dem Fahrverhalten
der Lok unzufrieden sind, sollten Sie die Lastregelung des LokPilot
Decoders an lhre Lok anpassen.

Aufgrund der Fulle verschiedener Motor- und Getriebekombina-
tionen gibt es leider keine einzelne, tberall passende Einstellung.
Die Lastregelung kann daher mit 6 CVs beeinflusst werden.

Sie sollten Uberprifen, ob die Ursache fur den ruppigen, unruhi-
gen Motorlauf nicht mechanischer Natur ist: Verbogene Gestan-
ge sind nicht selten urséachlich dafir. Wenn Sie die Lastregelung
abschalten (indem CV56 auf 0 gesetzt wird) und das Problem
dann immer noch auftritt, liegt wahrscheinlich ein mechanisches
Problem vor.

11.1.1. Parameter fiir hdufig verwendete Motoren

In der folgenden Tabelle Abb. 20 auf der nachsten Seite haben wir
die korrekten Einstellwerte fur die am haufigsten vorkommenden
Motoren aufgelistet. Fehlende Motoren bedeuten entweder, dass
die Standardeinstellungen gute Ergebnisse erzielen oder dass wir
noch keine Erkenntnisse tber diese Motoren haben.

Stellen Sie die passenden Werte ein und fahren Sie die Lok zur
Probe.

11.1.2. Anpassung an andere Motoren / ,Finetuning”

Toleranzbedingt weichen die am Markt befindlichen Motoren lei-
der stark voneinander ab, sogar innerhalb der gleichen Typen. Aus
diesem Grund ist es mit LokPilot Decodern maéglich, die Funktion
der Lastregelung mit den CVs 51 bis 56 sowie CV 116 bis CV
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119 an den Motor anzupassen. Wenn die oben genannten Werte
nicht zu einem zufrieden stellenden Ergebnis fihren, kann weiter
optimiert werden.

Speziell fur den Langsamfahrbereich (also Fahrstufe 1) bietet der
LokPilot 5 mit der CV 51 und CV 52 die Option an, die Regelver-
starkung zu verandern. Mit dieser Hilfe kann jedes Ruckeln beim
extremen Langsamfahren verhindert werden.

Zunachst muss jedoch unbedingt sichergestellt sein, dass keine
Kondensatoren von dem Motorkollektoranschluss nach Masse
mehr vorhanden sind. Der Kollektor des Motors darf nicht ver-
schmiert sein und auch das Getriebe sollte sauber und leicht lau-
fen. Auch die Kontaktbleche und Schienenschleifer der Lok sollten

Motortyp
Standardeinstellungen

Bemerkung

fur ROCO, Liliput, Brawa
Fleiaschmann® Rundmotor

Marklin® kleiner Scheibenkollektormotor mit Magnet 51961

mit Magnet 51960

mit Magnet 51962

Marklin® grosser Scheibenkollektor
Mérklin® Trommelkollektormotor
Mérklin® 5*-Hochleistungsmotor
Mérklin® mit Maxon Motor

HAG® Motoren

Trix® mit Maxon® Motor
Faulhaber® Motoren

PIKO® 5-Pol Motor (Neuer Motor)
PIKO® 3-Pol Motor (Hobby Motor)

Marklin® SoftDrive Sinus mit Steuerpla- Lastregelung abschalten mit CV
tine (PWM) 49Bit0=0

Buhler® Motor, generisch
Buihler® Motor, Kiss Loks

Entstérkondensatoren entfernen!

Entstérkondensatoren entfernen!

sauber sein und einwandfreien Kontakt haben.

11.1.2.1. Parameter ,,K"

CV 54 speichert den Parameter ,K” der Lastregelung. Dieser gibt
die Starke der Regelung an. Je groBer der Wert ist, desto starker
wird der Decoder versuchen, den Motor nachzuregeln, wenn die
Drehzahl angepasst werden muss.

Der Parameter ,K” sollte verandert werden, wenn die Lok in den
unteren und mittleren Fahrstufen , ruckhaft” lauft.

Verringern Sie den Wert fur CV 54 zundchst um ca. 5 und testen
Sie dann ob das Fahrverhalten in Ordnung ist. Wiederholen Sie
diese Schritte, bis die Lok in Fahrstufe 1 sauber l&uft.

CV2 CV9 CV51CV52CV53CV54CV55CV 56 CV116 CV117 CV118 CV119

AW W W W W WwWw AN W W

w

3
g

40 10 10 130 50 100 255 50 150 15 20
20 20 20 110 50 200 255 50 150 20 25
20 15 30 80 20 200 255 50 150 20 25
20 20 20 80 25 100 255 50 150 20 25
20 20 20 110 25 200 255 100 150 20 25
20 20 20 110 25 200 255 100 150 20 25
50 10 0 120 115 50 255 50 150 20 20
20 20 15 100 40 150 255 50 150 20 25
50 10 0 120 115 50 255 50 150 20 20
50 0 0 100 25 50 255 100 150 20 25
25 15 20 110 30 40 220 50 100 10 25
25 15 20 120 25 50 220 50 80 10 25
40 10 10 130 50 100 255 50 150 15 20
40 30 10 120 50 10 255 50 80 15 20
40 32 0 140 30 100 240 80 120 15 20

Abbildung 24: Tabelle mit Lastregelungswerten fiir haufig verwendete Motoren
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11.1.2.2. Parameter 1"

Der in CV 55 gespeicherte Parameter ,|” der Lastregelung teilt
dem Decoder mit, wie ,trdge” der Motor auf Anderungen re-
agiert. Motoren mit groBer Schwungmasse sind naturgemaB tra-
ger als kleine Motoren oder Glockenankermotoren.

Verandern Sie den Parameter ,1”, wenn die Lok beim Anhalten
oder kurz davor noch einen Sprung macht oder in einem Ge-
schwindigkeitsbereich (meist unteres Drittel) Spriinge macht oder
unkonstant lauft.

¢ Erhohen Sie den Wert zunachst ausgehend vom Standardwert um
ca. 5, wenn Sie einen Motor mit groBer Schwungmasse verwen-
den.

e Verringern Sie den Wert zunachst ausgehend vom Standardwert
um ca. 5, wenn der Motor gar keine oder eine kleine Schwung-
masse hat.

Testen Sie erneut und wiederholen Ihre Versuche, bis das Ergebnis
in Ordnung ist.

11.1.2.3. Regelungsreferenz

In der CV 53 ist die sog. Regelungsreferenzspannung abgelegt.
Hier muss die vom Motor bei maximaler Drehzahl zurtickgelieferte
EMK-Spannung abgelegt sein. Abhédngig von der Gleisspannung
und dem Wirkungsgrad des Motors muss dieser Parameter even-
tuell angepasst werden.

Wenn die Lok bei etwa 3% aufgedrehtem Regler bereits Vollgas
erreicht und das letzte Drittel der Reglerstellung zu keiner sichtba-
ren Geschwindigkeitsanderung der Lok fihrt, sollten Sie den Wert
ftr CV 53 verringern. Verkleinern Sie den Wert zunachst um 5-8
Werte und testen Sie das Ergebnis. Wiederholen Sie dies, bis die
Lok bei voll aufgedrehtem Regler gerade noch Hochstgeschwin-
digkeit erreicht.

Wenn umgekehrt die Lok bei voll aufgedrehtem Regler scheinbar
zu langsam fahrt, dann sollten Sie den Wert von CV 53 schrittwei-
se erhohen, bis die maximale Geschwindigkeit erreicht ist.

11.1.2.4. Parameter “K slow”

Die CV 52 bestimmt die Regelverstarkung separat speziell fur das
ganze langsame Fahren in Fahrstufe 1. Sind Sie mit dem Fahrver-
halten beim Langsamfahren oder Anfahren noch nicht zufrieden,
waéhrend andererseits bei mittleren und hohen Fahrstufen alles
passt, sollten Sie den Wert von CV 52 um ca. 5 - 10 hoher einstel-
len als den Wert in CV 54.

11.1.2.5. K slow Cutoff”

In CV 51 wird bestimmt, bis zu welcher internen Fahrstufe der
in CV 52 definierte Verstarkungswert benutzt wird. Ab der hier
genannten Fahrstufe berechnet der Decoder eine Kennline und
erhoht die Verstarkung bis zu der in CV 54 eingestellten.

11.1.2.6 Regelungseinfluss bei Langsamfahrt

In der CV 56 kann definiert werden, wie stark die Regelung bei
Langsamfahrt arbeiten soll. Neigt Ihre Lok gerade in unteren Fahr-
stufen zu ruckeligem Fahren, so sollte der Wert in CV 56 verringert
werden.

11.1.3. Messverfahren der EMK-Regelung

Mit dem LokPilot 5 ist es erstmals moglich, die EMK-Messung bei
Bedarf zu verandern, um bei probematischen Motoren ein besse-
res Fahrverhalten zu erreichen. Damit der LokPilot 5 den Motor
regeln kann, wird der Motor in regelmaBigen Abstanden abge-
schaltet und die EMK-Spannung (Generatorspannung des Motors)
gemessen. Je ofter diese Messung erfolgt, desto genauer kann
die Regelung erfolgen. Die Haufigkeit des Messens wird , MeB-
periode” genannt.

Neben der Haufigkeit des Messens ist auch die Lange des einzel-
nen MeBzyklus von Bedeutung. Je langer gemessen wird, desto
eher kénnen sich Stérungen z.B. durch Kommutatorburstenfeuer
negativ auf die Qualitat der Messung auswirken. Die Lange der
Messung in jeder MeBperiode wird als , Austastliicke” bezeichnet.
Abb. 21 verdeutlicht den Zusammenhang.
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| MeBperiod i

Austastliicke Austastlicke

Abbildung 25: EMK Messverfahren

11.1.3.1. MeBperiode

Mit Hilfe der CV 116 kann die Lange der MeBperiode bei Fahrstufe

1 in Schritten von 0,1 Millisekunden eingestellt werden. Der Wer-

tebereich von 25 bis 200 ermdglicht somit MeBperioden von 2,5

bis 20 Millisekunden.

Mit Hilfe der CV 117 kann die Lange der MeBperiode bei héchster

Fahrstufe in Schritten von 0,1 Millisekunden eingestellt werden.

Der Wertebereich von 25 bis 200 ermdglicht somit MeBperioden

von 2,5 bis 20 Millisekunden.

Normalerweise wird die MeBperiode mit zunehmender Geschwin-

digkeit groBer (es werden also weniger Messungen durchgefuhrt),

damit bei hoher Geschwindigkeit die maximale Motorkraft er-

reicht werden kann.

@ Fur Glockenankermotoren oder andere flinke Motoren mit wenig
Schwungmasse kann die MeBperiode verkleinert werden, um ei-

nen ruhigeren Lauf zu erreichen.

11.1.3.2. Austastliicke

Mit Hilfe der CV 118 kann die Ldnge der Austastllicke bei Fahr-
stufe 1 in Schritten von 0,1 Millisekunden eingestellt werden. Der
Wertebereich von 3 bis 40 ermdglicht Austastlicken von 0.3 bis
4 Millisekunden.

Mit Hilfe der CV 119 kann die Lange der Austastliicke bei hochster
Fahrstufe in Schritten von 0,1 Millisekunden eingestellt werden.
Der Wertebereich von 3 bis 40 ermdglicht Austastlicken von 0.3
bis 4 Millisekunden.

Normalerweise wird die Austastlicke bei hoher Geschwindigkeit
etwas grosser, um genauere MeBergebnisse zu erhalten. Gerade
bei alten Motoren kann eine groBere Austastliicke zu genaueren
MeBwerten fiihren, da Stérungen weggeglattet werden kénnen.

11.1.4. Automatisches Einmessen des Motors

LokPilot 5 Decoder ermdglichen ein automatisches Einmessen der
Motorparameter. Dieser Vorgang fuhrt in vielen Fallen zu einem
sehr guten Lastregelungsverhalten. Ein gutes Ergebnis kann auf-
grund der unendlich vielen Kombinationen zwischen Motoren und
Getrieben allerdings nicht in jedem Fall garantiert werden. Einen
Versuch ist es allemal wert.

Gehen Sie vor wie folgt:

o Stellen Sie das Fahrzeug auf ein gerades Stlck Gleis, mdglichst
ohne Gefélle. Das Gleis muss so lange sein, dass die Lok ca 2 Se-
kunden mit Vollgas darauf fahren kann. Dies wird wéahrend des
Einmessens automatisch erfolgen. Sorgen Sie fir Prellbocke oder
&hnliches, damit die Lok nicht absttrzen oder entgleisen kann!

e Rufen Sie die Lok auf Ihrem Handregler auf, und sorgen Sie dafiir,
dass die F1 Taste ausgeschaltet ist und der Motor ausgeschaltet ist.
Stellen Sie die Fahrtrichtung so ein, wie die Lok losfahren soll.

o Schreiben Sie nun in die CV 54 den Wert 0 (auf dem Programmier-
gleis oder mittels Hauptgleisprogrammierung)

¢ Driicken Sie nun die ,F1“-Taste. Die Lok wird sich nun automa-
tisch mit voller Geschwindigkeit in Bewegung setzen. Sie wird
wahrend ca 1,5 Sekunden nicht steuerbar sein!

*Die Lok wird automatisch anhalten und die ermittelten Lastregel-
parameter werden in den CVs 51, 52, 53, 54, 55 gespeichert.

Sie kénnen nun ausgehend von diesen Werten weitere Optimie-
rungen an den Lastregelparametern vornehmen.
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11.2. Lastregelung abschalten

Die Lastregelung kann durch Schreiben von CV 49 Bit 0 mit dem
Wert 0 abgeschaltet werden.

Bei ausgeschalteter Lastregelung sollte die Anfahrspannung in
CV2 so vergroBert werden, dass die Lok bei Fahrstufe 1 oder 2
gerade anlauft.

11.3. Lastregelungsfrequenz anpassen
Normalerweise arbeitet die Lastregelung des LokPilot Decoders
mit 40 kHz. Es kann sinnvoll sein, diese Frequenz zu halbieren:
e Der Motor hat wenig ,Kraft” aufgrund hoher (Eigen)induktivitat
*Die in der Lok verbauten Entstormittel wie Kondensatoren, Dros-
seln, etc.) storen die Lastregelung, kdnnen aber nicht entfernt
werden (z.B. einige &ltere Giitzold® Loks).
Die PWM-Frequenz kann in CV 9 als vielfaches von 1000 Hz ein-
gestellt werden. Der Bereich von 10 bis 50 erlaubt Frequenzen von
10 kHz bis 50 kHz.

11.4. Einstellungen fiir C-Sinus Motor

LokPilot Decoder mit 21MTC Schnittstelle kénnen die Softdrive
C-Sinus Motoren indirekt tUber die auf der Lok verbaute Steuer-
elektronik antreiben. Der LokPilot kann alle hierfur notigen Steu-
ersignale erzeugen, sofern einige Einstellwerte verandert werden:
Die Lastregelung muss ausgeschaltet werden, wie in Abschnitt
11.2. gezeigt.

Die Steuerelektronik des Motors benétigt dartiber hinaus eine
schaltbare Logikspannung, die der LokPilot Gber AUX4 zur Verfi-
gung stellen kann. AUX4 muss also aktiv sein, sowohl im Stand als
auch wahrend der Fahrt (in beide Richtungen!)

Beschreiben Sie folgende CVs mit den passenden Werten.

Stellen Sie sicher, dass CV 31 den Wert 16 und CV 32 den Wert
8 enthalt.

v Wert
CV 257 48
Cv 273 48
CV 289 48
CV 305 48

Alternativ kénnen Sie auch den LokProgrammer benutzen, um
AUX4 sowohl im Stand als auch wéhrend der Fahrt in beide Rich-
tungen zu aktivieren, wie in Abbildung 22 gezeigt.

1] Standerddatei_LokProgrammer LokSounds - LokProgrammer 47.3 Intemnal - o X
Datel Brogrammer Bt bilfe
NSETEH| YW

Decodereinstellungen andem

Funktionsausginge
oo

“| Funktionszuordnung

1§ X I Stnderd wiederertelen

Loguche
setngingen | musginge | 9950 o

Stond, Vorwarts > | AU, AUKE
Stand, Racku.. > | AU, AUKE
>

B e

o Identfkation

ao v

al
LokSound 35050

Abbildung 26: Einstellungen fiir C-Sinus

Weiterhin muss fur einige Modelle die serielle Schnittstelle (SUSI)
aktiviert werden, weil die dort verbaute Steuerelektronik ihre Be-
fehle hierliber erhélt.Schalten Sie daher SUSI ein, indem Sie in CV
124 Bit 3 setzen. Ausgehend vom Wertswert far CV 124 (20),
sollten Sie daher in CV124 den Wert 28 schreiben.

Leider gibt es eine weitere Hirde zu nehmen: Die C-Sinussteuer-
platine zieht (zu viel) Energie aus dem LokPilot Decoder. Wenn Sie
RailCom an Ihrer Zentrale aktiviert haben, oder Marklin Bremsstre-
cken verbaut haben, kann es daher zu Fehlfunktionen kommen.
SchlieBen Sie daher einen Kondensator mit ca. 47 uF zwischen U+
und Decodermasse an, wie in Abschnitt 6.12. gezeigt.
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12. Funktionsausgange

12.1. Vorhandene Funktionsausgénge

LokPilot Decoder besitzen bis zu 22 physikalische Funktionsaus-
gange. ,Licht Vorne” und ,Licht hinten” werden fur die Be-
leuchtung verwendet, die restlichen stehen zur freien Verfigung.
AuBerdem existieren logische Funktionen wie ,Rangiergang”,
,Virtuelles Fahrgerdusch An/Aus”, , Bremsfunktion 1“ usw.

Die Funktionsausgange kénnen mithilfe der Funktionstasten der
Digitalzentrale (,F-Tasten”) geschaltet werden.

Ublicherweise bezeichnet FO hierbei die Lichttaste, wahrend die
Gbrigen Tasten von F1 aufwarts gezahlt werden.

12.2. Funktionstastenzuordnung (function mapping)

Die Ausgange konnen den zur Verfiigung stehenden Funktions-
tasten frei zugeordnet werden. ESU verwendet beim LokPilot 5
ein abermals erweitertes “Mapping” mit dem Vorteil, dass jeder
Ausgang ohne Einschrénkung jeder Taste zugeordnet werden
kann. Zudem kann die Belegung bei Vorwarts- und Ruckwarts-
fahrt unterschiedlich sein. Weiterhin ist es moglich, mit einer Taste
mehrere Ausgange gleichzeitig zu schalten. Leider erfordert diese
Flexibilitat eine groBe Anzahl von CVs. Das Problem ist, dass die
NMRA nicht gentigend CVs vorgesehen hat. Die Losung dieses
Problems heift , Indizierter CV Zugriff”.

12.2.1. Indizierter CV Zugriff

Die CVs im Bereich 257 - 511 haben eine spezielle Bedeutung:
Sie sind “indiziert”. Dies bedeutet, dass die Bedeutung dieser CVs
sich andern kann, abhangig vom Wert eines sogenannten “Index
registers”. Durch das Andern des Wertes im Index-Register andert
man automatisch die Werte und die Bedeutung der indizierten
CVs mit. Auf diese Weise kann jede CV im Bereich von 257 - 511
mehrmals verwendet werden und 16st den Mangel an CVs.

Die CVs 31 und 32 sind sogenannte Index-Register, welche die
Bedeutung der CVs 257 - 511 festlegen. Mit jeder Anderung von
CV31 und CV 32 andern Sie die Bedeutung und den Werte von
CV 257 - 511 gleich mit.

@

Die Bedeutung der anderen CVs (1 - 256) ist vom Wert des Index-
Registers unabhangig.

Bevor Sie also den Wert einer CV im Bereich ab 257 &ndern, ver-
gewissern Sie sich bitte, dass die Index-Register CV 31 und CV 32
die angegebenen Werte enthalten.

Derzeit muss CV 31 immer den Wert 16 enthalten. CV 32 kann die
Werte 0, 1, 2, 3 oder 4 annehmen.

12.2.2. Funktionstastenzuordnung
Die Funktionstastenzuordnung der LokPilot 5 Decoder ist sehr
machtig und gleichzeitig flexibel:

eJede Funktionstaste kann beliebig viele Ausgange gleichzeitig
schalten.

¢ Ein Ausgang kann mit mehreren Funktionstasten geschaltet wer-
den

¢ Funktionstasten konnen verknlipft werden (z.B. F3 UND F5 ge-
driickt).

e Funktionstasten koénnen invertiert werden (z.B. NICHT F8 ge-
driickt).

*Neben den Tasten FO bis F31 ist auch die Einbeziehung der Fahrt-
richtung oder Geschwindigkeit (Lok fahrt / halt) moglich.

¢ Die Einbeziehung von bis zu 5 externen Sensoren ist moglich.
Wahrend einerseits viele Modellbahner genau diese Funktionen
bendtigen, um alle Ihre Loks optimal einzusetzen, ist die Anwen-
dung der Funktionstastenzuordnung aufgrund der vielen erforder-
lichen CVs die ,Kur” der Decoderprogrammierung. Nehmen Sie
sich etwas Zeit, das dahinter liegende Konzept zu begreifen, bevor
Sie selbst Anderungen am Decoder vornehmen.
Alle gewiinschten Aktionen, die der Decoder ausgefthren soll,
sind intern in einer Tabelle angeordnet. Betrachten wir daher zu-
néchst den grundlegenden Aufbau, wie er in der Tabelle auf der
Seite 62 dargestellt wird. Es sind 2 Hauptgruppen sichtbar:

*Im Bedingungsblock wird festgehalten, was passieren muss, damit
eine Ausgabe stattfindet. Bedingungen sind z.B. ,F3 Ein“ oder
Lok steht vorwarts, und F8 ist eingeschaltet”
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e|lm Ausgabeblock wird festgehalten, was dann passieren soll,
wenn die Bedingung(en) erfullt ist/sind. Dies kann z.B. das Schal-
ten eines Funktionsausgangs sein, oder ein Gerdusch wird einge-
schaltet.
Die Tabelle hat stets genau 72 Eintrage, sogenannte , Mapping-
Zeilen”. Der Decoder arbeitet standig diese Tabelle von oben nach
unten ab (Zeile 1 bis 72) und pruft fur jede Mappingzeile, ob die
Bedingungen des ,Bedingungsblocks” erfillt sind. NUR dann
betrachtet der Decoder die gewinschten Aktionen im Ausgabe-
block und fthrt diese aus. Danach springt er zur nachsten Zeile
und fangt am Ende wieder von oben an. Dies geschieht mehrere
hundert Male pro Sekunde.
Die Bedingungen jedes Blocks werden in CVs abgelegt. Pro Map-
pingzeile sind 10 CVs fir den Bedingungsblock und 10 CVs fur
den Ausgabeblock reserviert. In der Tabelle auf Seite 62,63 sind
die fur die jeweilige Mappingzeile verantwortlichen CVs angege-
ben. Im folgenden sind diese CVs von ,A” bis ,P* durchnumme-
riert und werden als Control CV's bezeichnet.
Da alle beteiligten CVs im Indexbereich liegen, ist der jeweils pas-
sende Wert fur CV 32 gleich mitangegeben. Bevor Sie eine der
CVs bearbeiten, sollten Sie sicher stellen, dass die Index-CV 31
auf 16, die CV 32 auf den gezeigten Wert programmiert wurde.
Beachten Sie, dass die Werte fur CV 32 fur den Bedingungsblock
und den Ausgangsblock unterschiedlich sind.

12.2.2.1. Bedingungsblock

Jeder Bedingungsblock jeder Mappingzeile besteht aus 10 Control
CVs. Jede CV definiert vier Bedingungen.

Name
Control CV A

Control CV B

Control CV C

Control CV D

Beschreibung
Lok fahrt

Lok steht
Richtung ist Vorwarts
Richtung ist Riickwarts
Taste FO ist An
Taste FO ist Aus
Taste F1 ist An
Taste F1 ist Aus
Taste F2 ist An
Taste F2 ist Aus
Taste F3 ist An
Taste F3 ist Aus
Taste F4 ist An
Taste F4 ist Aus
Taste F5 ist An
Taste F5 ist Aus
Taste F6 ist An
Taste F6 ist Aus
Taste F7 ist An
Taste F7 ist Aus
Taste F8 ist An
Taste F8 ist Aus
Taste F9 ist An
Taste F9 ist Aus
Taste F10 ist An
Taste F10 ist Aus
Taste F11 ist An
Taste F11 ist Aus
Taste F12 ist An
Taste F12 ist Aus
Taste F13 ist An
Taste F13 ist Aus

128
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Control CV E Taste F14 ist An 1 Control CV | Taste F30 ist An 1
Taste F14 ist Aus 2 Taste F30 ist Aus 2
Taste F15 ist An 4 Taste F31 ist An 4
Taste F15 ist Aus 8 Taste F31 ist Aus 8
Taste F16 ist An 16 Radsensor ist An 16
Taste F16 ist Aus 32 Radsensor ist Aus 32
Taste F17 ist An 64 Reserviert 64
Taste F17 ist Aus 128 Reserviert 128
Control CV F Taste F18 ist An 1 Control CV J Sensor 1 ist An 1
Taste F18 ist Aus 2 Sensor 1 ist Aus 2
Taste F19 ist An 4 Sensor 2 ist An 4
Taste F19 ist Aus 8 Sensor 2 ist Aus 8
Taste F20 ist An 16 Sensor 3 ist An 16
Taste F20 ist Aus 32 Sensor 3 ist Aus 32
Taste F21 ist An 64 Sensor 4 ist An 64
Taste F21 ist Aus 128 Sensor 4 ist Aus 128
Control CV G Taste F22 ist An 1
Taste F22 !St Aus 2 Der Wert, der in jede der Control CVs geschrieben werden muss,
Taste F23 ist An 4 ist ganz einfach zu ermitteln: Addieren Sie die Zahlenwerte der
Taste F23 ist Aus 8 gewiinschten Bedingungen.
Esie E;i !5: 2” ;g Beispiel: Sie méchten, dass die FO Taste ein sein soll und die Lok
a51S !5 L5 vorwarts stehen soll, aber F4 soll ausgeschaltet sein. Sie schreiben
Taste F25 ist An