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Abstrakt

Bakalarska prace popisuje moznost konstrukce prestavnikt vymeén a mechanickych zavor
pomoci serva. Stavajici konstrukce prestavniki s pouzitim memory-wire jsou nahrazeny
konstrukcemi se servem. Mechanické zavory jsou pohénény také servem. Jsou zde shrnuty
vlastnosti serva a jeho vyhody. V posledni fadé se prace zabyva fesenim programovaci
koleje pro DCC dekodéry.
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Abstract

Hess, Jindfich. FElectromechanical accessories of model railway |Elektromechanické do-
pliiky kolejisté]. Pilsen, 2012. Bachelor thesis (in Czech). University of West Bohemia.
Faculty of Electrical Engineering. Department of Applied Electronics and Telecommuni-

cations. Supervisor: Petr Weissar

The thesis describes the option of railroad switch and mechanical crossing barrier
construction using servo. Current railroad switch constructions using memory-wire are
replaced by constructions using servo. Mechanical crossing barriers are actuated by servo
too. At the end the thesis deals with solving a programming rail for DCC decoders.

Keywords

Railroad switch, memory-wire, servo, mechanical crossing barrier, decoder, ESU Switch-

Pilot servo, programming rail, DCC, railway, microprocessor, packet
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1
Uvod

Cilem této prace je prehled stavajiciho feseni prestavniki vymeén s pouzitim memory-

wire a jeho nového feseni s pouzitim serva a také prehled DCC kolejisté a dekodérii.

Drive bylo velmi rozsitené analogové ovladani ”vlacki”, bylo jednoduché, ale mélo
i své nevyhody. P1i vétsim mnozstvi lokomotiv na kolejisti nebylo mozné urcit, jak se
ktera méa chovat. Proto pro vizualni efekt bylo zapotiebi udélat kolejisté z vétsiho poctu

izolovanych kolejist. Tuto velkou nevyhodu odstranuje pravé DCC Fizeni.

U DCC ftizeni mé kazda lokomotiva sviij vlastni dekodér, ktery 1ze na izolované pro-
gramovaci koleji nastavit pro kazdou lokomotivu jinak. Odpadéa problém s izolovanim
mens$ich kolejist a mizeme postavit jedno velké kolejisté, které bude ovladat DCC cent-

rala.

Pohled na fizeni pfestavnikl je stejny jako na fizeni celého kolejisté. Uplné prvni
druh fizeni byl ¢isté manualni - rucéni prehazovani vyhybek a zavor na prejezdech. A
pak se zacalo pfechazet na elektrické Fizeni. Ruzné elektromotorické prestavniky (diive

hlu¢né), prestavniky zaloZeny na ”pamétovém dratku” memory-wire a na servech.

Je mnoho moznosti, jak si poradit. A tato prace odhaluje nékteré z nich.



2

Prestavniky vymén a mechanické

Zavory

2.1 Memory-wire - Tvarova pamét

Jednou z moznosti, jak vyrobit vlastni model prestavniku, je pouziti dratku s paméti
tzv. ” Memory-wire”. Je to dratek vyrobeny z ”"materialu s tvarovou paméti” SMA - Shape

Memory Alloy.

Litomysky uvadi kapitolu Zaklady tvarové paméti z piekladu originalu [5] v do-
kumentu MEMWIRE.pdf(online) [2]: ”Slitiny s tvarovou paméti méni svoji krystalickou
strukturu v zavislosti na teploté. Pi pokojové teploté maji martenzitickou krystalovou
miizku, a pfi definované vyssi teploté maji austenitickou krystalovou mriizku. Jestlize
predmét vyrobeny z takovéto slitiny pfi pokojové teploté zdeformujeme (nataZenim, stla-
¢enim nebo ohnutim), pak po zahiati, pfi pfechodu na austenitickou strukturu, nabude
své puvodni tvary. I pfi opakovanych deformacich se predmét chova tak, jakoby si své
piuvodni tvary pamatoval a toto chovani dalo i nédzev tomuto jevu - tvarova pamét. Pri
zopakovani jevu ale musime na predmét vzdy znovu pusobit vnéjsi silou - je to jedno-
smérné tvarova pamét. Je ale mozné dosdhnout i dvousmérného efektu. Material je nutné
zdeformovat jiz pfi vyrobé, za zvlastnich podminek, a kovova struktura si pak pamatuje
dva tvary - ptivodni tvar a tvar definovanym zptisobem deformovany. V takovém pripadé
pak pfedmét vyrobeny z tohoto materidlu méni tvar podle teploty a prechazi z vycho-
ziho do deformovaného stavu a zpét i bez zasahu vnéjsich sil. Je to vratny déj. Slitiny
s tvarovou paméti lze vyrabét z riiznych kovi. Slozenim slitin lze ménit vlastnosti tvarové
paméti. Pro nase modelaiské ucely jsou vhodné slitiny nikl-titanové (NiTi). Maji vyso-
kou pevnost a zivotnost a také piithodnou velikost elektrického odporu. Kilogramova cena
téchto slitin je velmi vysoka, ale pfi uvazeni mnozstvi potiebnych pro modelaiské tcely
je tento material vcelku dostupny. Stejné jako jiné kovy, lze i slitiny s tvarovou paméti
dodavat v riznych podobéach - jako tyce, trubky, pruziny apod., dokonce z nich lze udélat

povlak na jiny material, ale pro nase ucely je nejvhodnéjsi tenky drat, co do pevnosti
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srovnatelny s ocelovou strunou.”

2.1.1 Memory-wire - Pro Rail Wire

Memory-wire se narozdil od bézného dratku (z kovi, které vlivem tepla dilatuji -
roztahuji se) vlivem tepla zkracuje - probiha u néj kontrakce. Kdyz se dratek priichodem
elektrického proudu zahteje, dojde k jeho zkraceni, které je mozné vyuzit k prestaveni
polohy (napfiklad u vyhybky nebo zavory). Po vypnuti elektrického proudu se dratek
prodlouzi na ptvodni délku a pfestavovany mechanismus se miize vratit do vychozi polohy.
Pro rychlejsi a spolehlivéjsi navrat do ptivodni polohy je mozno piidat pruzinku, ktera

bude piisobit proti kontrakci dratku.

V Zelezni¢nim modelaistvi je specificky typ memory-wire ”"Pro Rail Wire”. Takovy
dratek méa kontrakci cca 1 mm na 3 cm délky. Z toho vyplyva, ze pokud potiebujeme
prepnout vyhybku (jazyk vyhybky pro pfepnuti urazi 2,3 mm délky), musime volit délku
dratku minimalné 66 mm a navic jesté cca 20 mm na uchyceni. Dratek je vyroben z nikl-
titanu, ale pro zlepSeni mechanickych vlastnosti obsahuje i urcité procento médi. Vydrzi
zatizeni 185 MPa, coz odpovida 2 N (takze pfiblizné 200g hmotnosti). Jedna z vlastnosti
dratku se nazyva ”dvoucestnd pamét” - po celou dobu jeho Zivotnosti, coz odpovidéa né-
kolika statisicim cykld (roztdhnutim a stdhnutim), se nezméni jeho délka jak v chladném
stavu, tak ve stavu zahfatém. Proces kontrakce a dilatace dratku (zahfivani a chladnuti)
trva kazdy okolo 2 sekund, coz muze piisobit jako relativné pomala zména stavu vyhybky.
Dratek muze byt napdjen DC i AC napétim 3V / 200mA po neomezené dlouhou dobu.

P1i pfekroceni napéti dratek sice miize fungovat, ale ztraci své charakteristické vlastnosti.

"Drat Pro-Rail o priméru 0.12 mm, vhodny pro vétSinu modelarskych aplikaci ma
mérny odpor 75 ohm / m (plati ve studeném stavu) a pro plné vyuziti pamétového jevu jim
musi prochazet proud o velikosti cca 200 mA. Pro stavbu prestavniku je obvykle potieba
50-150 nm dratku (zélezi to hlavné na pozadovaném zdvihu), tedy odpor ¢ini 4-12 ohm a
potfebny piikon (P = R.I"2) je 160-480 mW. Takovéto energetické zatiZeni snadno zvladne
kazdy zdroj pro napajeni modelové Zeleznice.” takto je uvedeno v MEMWIRE.pdf(online)

2]

Dratek neni doporuceno pajet ani svarovat, takové poc¢inani by opét vedlo ke ztraté
vlastnosti. Proto je vhodné uchytit dratek pomoci svorek a sroubt. Dopliujici obrazky

jsou prilozeny v piiloze Al.

2.2 Serva

Servo (zkraceny néazev pro servomotor) pro modelaiské potieby je elektricky motorek

slouzici pro zmény polohy nahrazujici praci ¢lovéka (pro nés ruéni pfestavovani vyhybek
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¢i zavor). Servo mize zafizeni polohovat do nékolika diskrétnich poloh nebo také plynule
mezi dvéma meznimi polohami (nas piipad). Serva jsou dostupnd v riznych provedenich,

od "mikroserv” ptes bézné velikosti az po ”jumbo” serva (vétsi a silnéjsi).

2.2.1 Co je uvnitr serva

SloZeni a funkci serva jednoduse popisuje Viastikd [6] takto: ” Dnesni modelafska serva
obsahuji elektromotor s prevodovkou a fidici elektroniku. Zjednodusené zapojeni elektro-
niky je na blokovém schématu. Do vstupu prichazi fidici impuls, ktery spusti monosta-
bilni klopny obvod, ten vygeneruje impuls o délce odpovidajici momentalni poloze serva a
opacné polarity nez je vstupni fidici impuls. Tyto dva impulsy se porovnaji a vysledkem
je rozdilovy impuls, ktery po zesileni pres mustkovy spinac¢ zpusobi roztoceni elektromo-
toru jednim nebo druhym smérem. Elektromotor pres prevodovku otaci vystupni hiideli a
soucasné i potenciometrem, ktery ptisobi jako zpétna vazba do monostabilniho klopného
obvodu. Smér otaceni je takovy, zZe impuls generovany monostabilnim klopnym obvodem
se svoji délkou priblizuje délce vstupniho ridiciho impulsu a az jsou oba impulsy stejné
dlouhé, elektromotor se zastavi. Servo doséhlo polohu, ktera odpovida momentalné pri-
jimanému Tidicimu impulsu. Dnes pouzivana serva pracuji s kladnymi fidicimi impulsy
o délce 1-2ms. Délce impulsu 1,5ms odpovida stiedni poloha serva, 1ms je jedna a 2ms
druhéa krajni poloha. Mechanické provedeni serva miize byt takové, ze servo je schopno
pohybu v rozsahu o néco vétsim nez 180 stupinti, ale neni to pravidlem. Vétsina serv ma
na koncich rozsahu pohybu mechanické blokovani, na coz je potieba davat pozor, protoze

pii dojeti na doraz se vyrazné zvysi proud odebirany servem a mtize to skoncit tim, ze

o 514

shofi elektronika serva.”

Obr. 2.1: Blokové schéma vnitini struktury serva |Prevzatoz[6]|

Obrazek znazornujici rizné polohy serva podle délky fidicitho impulsu je pfilozen v pri-
loze A2.

2.2.2 Vyhody a nevyhody serva

Vyhody serv: nizka cena (kolem 100 K¢), regulovatelna rychlost, dlouh4 drdha natoceni

serva (néco malo pres 180°), pomérné tichy chod, velika sila

Nevyhody serv: potieba specidlniho spinaciho servo-dekodéru, chybéjici prepinaci kon-

takty (moznost doplnéni), potfeba vyroby dopliiujicich dila (drzék, spfazeni pro ovladani

4
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vice pfestavniki jednim servem, mikrospina¢ atd.)

2.2.3 Dekodéry

Narozdil od memory-wire, kterému staci pouze dvé arovné ovladaciho signalu, je tieba
servo také néjakym zptsobem ovladat (teoreticky je mozné servo také ovladat pouze dvémi
trovnémi signalu, ovSem pak uz se zpracovani prevodniku podoba elektromotorickému),

a proto se nejcastéji pouzivaji rizné typy dekodér.

Jeden z dekodéri je ESU SwitchPilot servo [1] (obrazek tohoto serva je v priloze
A2), ktery slouzi k ovladani standardnich modelafskych serv. Tento dekodér je velmi kva-
ovladdaci signaly. Ma 4 vystupy na serva, je programovatelny tlacitky i CV registry a
serva lze spoustét i pomoci spinacich tlacitek, coz je vhodné pro vétsi spektrum uzivateli.
Tento dekodér umoziiuje nastaveni rychlosti a krajnich poloh (prohozenim krajnich poloh

je moZné nastavit revezni pohyb). (Volny pteklad prevzat z Lokopin [3].)

Nastaveni ESU SwitchPilot servo (pfevzato z Lokopin [3]):

Adresa

1. Krajni tlacitko podrzet cca 2-3 sekundy, az se rozblika prvni LED.

2. Na ovladaci nebo v PC se zada ptikaz pro adresu, pozadovanou pro dekodér. Napf.
prestaveni vyhybky s adresou 10. Dekodér se timto preprogramuje na pfislusnou ¢tverici
adres, tady na 9,10,11,12.

Vychylka, rychlost

1. Krajni tlac¢itko podrzet tak dlouho, dokud prvni LED nezac¢ne blikat dvakrat a rozsviti
se také LED 717.

2. Servo ”1” dojede na pravy doraz a jeho polohu lze ménit tlacitky ”+” a 7.

3. Stisknuti krajniho tlacitka prestavi servo ”1” na levy doraz, jeho polohu lze opét na-
stavit tlacitky 7+ a 7— 7.

4. Dalsi stisknuti krajniho tlacitka a servo ”1” prechazi mezi krajnimi polohami. Rychlost
se upravi tlacitky 74”7 a ”-". Je to vlastné zména casu prechodu mezi krajnimi polohami,
proto se rychlost zvétsuje tlacitkem ”—” a snizuje tlacitkem ”+7.
5. Dalsi stisknuti krajniho tlacitka rozsviti LED 72”.
6. Opakuji se body 2,3,4,5 pro ostatni serva.

7. Posledni stisknuti krajniho tlac¢itka zhasne LED. Je naprogramovano.

DCCkoleje dekodér pro serva je dalsi dekodér cenové dostupnéjsi, jeho cena je

proti ESU pétinova. AvSsak ma jisté nedostatky. Tento dekodér ma 8 vystupt na serva,



Elektromechanické doplnky kolejiste Jindfich Hess 2012

adresa je programovatelna pres tlacitko, ale dalsi parametry je mozné programovat pouze
pres CV registry (z téchto registrii neni mozné ¢ist, lze do nich pouze zapisovat). Dekodér
pracuje ve spojeni Master-Slave (Master ma navic usmérniovac). Z tohoto feseni vyplyva,

ze sestava muze ovladat najednou 16 serv! (Ptrevzato z Lokopin [3].)

Nedostatky dekodéru DCCkoleje dekodér pro serva jsou (pfevzaty z Lokopin [3]):

1. Programovat tlacitkem lze pouze adresa.

2. Nelze nastavovat krajni polohy, ale pouze celkovy tihel pootoceni. Velikost tihlu a rych-
lost 1ze programovat pouze pres CV a tyto registry jdou pouze zapisovat, nikoli ¢ist.

3. Nelze nastavit reverz, tedy opacnou orientaci pohybu. V pripadé potieby je nutno upra-
vit servo nebo pootocit prestavnik o 180°.

4. Serva jdou ovladat pouze ptes DCC, tedy nikoli tlac¢itky:.

5. U typ1, kde jsou na desce dva IO PIC, je nutno pfi nastaveni registrt CV kazdy PIC
naprogramovat zvlast (druhy musi ven z patice), a to pouze v pozici toho prvniho (na
predchozim obr. vlevo). Prosté tieba pfi adresach 1,2,3,4, a 5,6,7,8 se nejprve ponecha
v patici ten levy IO a naprogramuji se CV (tfeba rychlost a tihel) pro vystupy 1,2,3,4,
pak se IO vyjme, vlozi se do této prvni pozice ten druhy IO a naprogramuji se CV pro
vystupy 5,6,7,8. Pak teprve vlozime oba IO PIC na své spravné misto.

6. PTi zapnuti se néktera serva nastavi nékam do mezipolohy. Je nutny néjaky inicializa¢ni
program v TC.

7. Pokud piijde pokyn pro vice serv najednou ve stejnou dobu (coZ neni nic vyjime¢ného),
nékdy se neprestavi vSe (Zptsob, jak tento problém vyfesit je nastaveni parametru Tur-
noutInterval v souboru RAILROAD.INT - Nastaveni ¢asu v milisekundach, po kterém

se vysilaji povely pro prestaveni.)

Tabulky registri a uhla jsou v priloze B. Navrh mechanické zavory je v priloze A, kon-

strukce bude obdobné jako u prestavniku vyhybky.

Obr. 2.2: Realizace kompletniho prestavniku s dekodérem |Pievzatoz[3]]
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Programovaci kolej pro DCC
dekodéry

Celé kapitola je popsana na Mtbbus [4]. V nasledujicim textu jsou vybrany dilezité pasaze.

Zkratkou DCC (Digital Command Control) je oznac¢ovan v dnesni dobé nejrozsi-
fen€jsi systém pro fizeni kolejisté. DCC pouziva ovlddani lokodekodéry, tj. samostatné
bloky elektroniky, vezené v lokomotiveé. Rozsireni systému je podporovano predevsim tim,
ze byl ptijat za standard pro digitalni fizeni modelu Zeleznic asociaci NMRA (USA), coz
mu zaroven otevird i nejvétsi perspektivitu do budoucnosti. Nejvétsim vyrobcem DCC je
firma LENZ (SRN), mimo dekodért nabizi i celé ¥idici stanice véetné vSech potfebnych
moduld pro manudlni ¢i pocitacové ovladani provozu. Silna pozice firmy LENZ vyplyva

z historie DCC, kdy NMRA pro standard pouzila feSeni vyvinuté pravé p.Lenzem.

3.1 Napajeni koleji

DCC je zaloZeno na topologii jedné fidici stanice a vice dekodérii, které jsou umis-
tény v kazdé lokomotivé. Ridici stanice vysild kédovany signal, ktery je ve vykonovych
zesilovacich transformovan na obdélnikové stiidavé napéti pro napajeni koleji. Jsou tr-
vale napéjeny vSechny koleje v kolejisti, neexistuji izolované tseky, (typicky pouzivané pfi
klasickém Fizeni pro zastavovani vlakt). Vykonovych zesilovaci mize byt v rozséhlych
kolejistich vice, ale vSechny jsou fizeny jednim spole¢nym signalem z jedné tidici stanice.

Ve vsech kolejich je proto v dany okamzik stejny kédovany signal.

3.2 Dekodéry

Zakladni ¢asti dekodéru je usmérnovac, mikroprocesor a vykonové ovladani motorku
(nize na obrazku). Chod motorku je ovladan z mikroprocesoru, nezéavisle na velikosti

usmeérnéného napéti. Mikroprocesor je Tizen prikazy zakodovanymi v napajecim signalu
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z koleji. Mimo vlastni motor lokomotivy dekodér muze ovladat i piidavné spinace (tran-
zistory) - spinani svétel, spiahel atd. Tento princip dovoluje spoleény provoz vice lokomo-
tiv na jedné koleji a zaroven napajeni celeho kolejisté spolecnym signalem. Zakédované
prikazy jsou adresovany vzdy jen jednomu dekodéru, ostatni dekodéry na dany ptikaz
nereaguji. Mikroprocesor v dnesni dobé nahradil diive pouzivané zakaznické integrované
obvody. Tim se otevira i moznost vlastniho vyvoje dekodéru pfi pouziti dostupnych pro-
stfedkti. Pochopitelné s ohledem na modelovou velikost se pouziva technologie soucastek
SMD.

—|— napdjeni
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Obr. 3.1: Blokové schéma dekodéru |Prevzatoz [4]]

3.3 Koddovani signalu

Stridavy signal v kolejich slouzi nejen pro napajeni ale i prenos digitalnich dat. Binarni
data (log 0 a 1) jsou pfevedena na proménnou periodu st¥idavého signalu. Pouziti stii-
davého signalu je vyhodné, protoze perioda muze byt jednoduse detekovana jako casovy
interval mezi prichody napéti DCC signalu bodem 0V. Doporu¢ena minimalni strmost
hran napdjeciho signalu DCC je 2.5V /ms.

Logickéa troven 1 (H) je kédovana jako jedna perioda signdlu DCC s ¢asovym trvanim
116ms - obrazek Log. 1. Trvani jedné a druhé polarity signalu je nominalné 58ms. Pro
vysilaci stanice je povolena tolerance ¢asovani 55-61ms, dekodéry (pfijmace) musi pova-
zovat za platny bit interval 52-64ms. V této toleranci je ovSem zahrnut i pokles strmosti
hran signalu vlivem indukcénosti a zatéze vsech dekodéru pripojenych k DCC signalu a

vzniklé zakmity. Ridici stanice proto musi ¢asovat vysilani s co nejvyssi presnosti.

3BHs  58Ms

el
Ll

+17

Obr. 3.2: Log. 1 |Pievzatoz[4]|
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Logicka troveni 0 (L) je kédovana obdobné, ovSem pro specifikaci jsou vyhrazeny jiné
meze. Délka jedné a druhé polarity signalu musi byt nominalné 100ms. Pro vysilaci stanice
je vymezena tolerance délky jedné nebo druhé polarity 95- 9900ms, celd perioda (obé
polarity) nesmi presdhnout 12000ms. Dekodéry (pfijmace) musi za platny bit vyhodnotit
signal, jehoz obé polarity jsou v intervalu 90-10000ms. Zatimco u bitu 1 je stf¥ida obou
polarit specifikovana pfiblizné 1:1 u bitu log. 0 mize stfida nabyvat hodnot mezi 100:1
az 1:100, viz obrazek Log. 0.

100 s mazx. 10000Ws
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Obr. 3.3: Log. 0 |Prevzatoz [4]|

Velka tolerance sttid DCC pro platny bit log. 0 mtize byt vyuzita pro fizeni analogo-
vych lokomotiv. Protoze DDC signal je oboupolaritni, motor napajeny timto signalem se
bude otacet smérem a rychlosti, ktera odpovida stfedni hodnoté napéti signalu. Signal o
stfidé 1:1 ma stfedni hodnotu 0V, proto motor bude zastaven. Definice bitti log. 0 ovSem
pripousti Sirokou toleranci stfidy, ¢imz lze ménit i stfedni hodnotu napéti tj. i otacky a
smér motoru. Toto feSeni lze oznacit za téméf nouzové, protoze motor se bude vlivem
ztrat zahiivat a dale timto zptisobem miize byt fizena pouze jedind lokomotiva bez de-
kodéru na celém kolejisti ( vSude je stejny DCC signél). Argument uSetfeni nékladi na 1

lokodekodér je bohaté vyvazen hodnotou prostiedki, jejichZz poskozeni riskujeme.

3.4 Definice paketii

Pro prenos piikazi je vsak potieba i definice paketi, tj. jakym zptisobem se z jednot-

livych bitt bude skladat piikaz. DCC zavadi format paketu sestavajiciho z ¢asti:
Zahlavi (preamble) - nejméné 10 bitt log. 1. Slouzi pro urceni za¢atku celého paketu.

Start bit (log. 0) - po ukonceni zahlavi nebo mezi jednotlivymi byte je vkladan bit.
log 0. Tim je zaruceno ze mimo zahlavi se nikde v bitovém toku nevyskytne vice nez 9
po sobé nasledujici biti log.1. Zahlavi (10 bit log 1) je proto nezaménitelné s datovymi
bity.

Datovy byte - 8 bitli, nevySsi bit je pfenasen prvni. Vyznam byte je urcen konkrétni

definici ptikazu, pro pfijem paketu je nevyznamny.
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Stop bit (log 1) - nésleduje za poslednim datovym bytem, a indikuje ukonéeni pfenosu
paketu. Dekodér po pfijmu kazdého byte detekuje nasledujici bit- pokud je log.0 (start
bit), nasleduje prenos dalsiho byte. Log 1. indikuje stop bit a ukonéeni celého paketu.

start bit start bit start bit stop bit
—» preamble 0 adresovy byte 0 datovy byte 0| kontrolni byte

ST E ALY
WL DO

U

Obr. 3.4: Pakety |Prevzatoz[4]
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Z.avér

Tato prace vznikla jako prehled teoretickych feseni prestavniki a DCC fizeni mode-
lového kolejisté. Chtél jsem se podélit o svoje napady a mozna konstrukéni feseni, ale

napady neprichéazely.

Jsou zde probrané prestavniky vyhybek s memory-wire a také se servy. Pti konstrukei
zavor nebude Teseni prili§ odlisné a proto zde neni rozebirdno. Ovladani bude prakticky
stejné, pouze se zméni mechanicka konstrukce. U servem ovladanych zavor se budou jinak

nastavovat ovladaci registry servo-dekodérti.

V dalsim postupu bych navrhoval vlastni programové nastavovani loko-dekodért pres

PC.

11



Literatura

[1] ESU. SwitchPilot 1998, Servodekodéry. Dostupné na
http://www.esu.eu/en/products/switchpilot /

[2] LITOMYSKY Petr. Litomysky. Dostupné na http://www.litomysky.cz/BIX /memwire.htm
[3] LOKOPIN. Lokopin Lokodekodéry. Dostupné na http://lokopin.wz.cz/body.htm

[4] MTBBUS. Mtbbus ¢1999, Updated 2008, DCC standard. Dostupné na
http://www.mtbbus.cz/dcc/dec’doc.htm

[5] PRO RAIL INTERNATIONAL. Skynet. Updated January 13, 2004. Dostupné na
http://users.skynet.be/pro-rail /

6] VLASTIKD. Viastikd Jak funguje modelaiské servo. Dostupné na
http://vlastikd.webz.cz/bastl /serva.htm

12



Priloha A

Doprovodné obrazky

A.1 Prestavniky s memory-wire

PILE

Obr. A.1: Memory-wire |Pievzatoz[2]|
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Obr. A.2: Schéma prestavniku |Prevzatoz[2]|
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Obr. A.3: Zkonstruovany prestavnik |Prevzatoz[2]|
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A.2 Prestavniky a zavory se servy

. ! |_| — ' 1,5ms centr

Obr. A.4: Natoceni serva podle délky pulzu [Pievzatoz[6]|
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Obr. A.5: Kompletni schéma prestavniku |Pievzatoz[3]|
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Obr. A.6: ESU SwitchPilot servo |Prevzatoz [1]]

Obr. A.7: Zavora stahovana servem
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Priloha B

Tabulky

CV | Hodnoty | Default Popis ¢innosti
1 1...63 1 Adresa dekodéru (nizké bity) uréuje adresu vystupu
3 1...105 50 Uhel natodeni serva na 1. vystupu
4 1...105 50 Uhel natodeni serva na 2. vystupu
) 1...105 50 Uhel natoéeni serva na 3. vystupu
6 1...105 50 Uhel natodeni serva na 4. vystupu
7 10 20 revize - nelze meénit
8 13 13 udaje o vyrobci - nelze ménit
9 0...7 0 Adresa dekodéru (vysoké bity).
29 128 128 Konfigurace (128 = dekodér piislusenstvi).
33 | 32...255 78 Cas mezi pulsy, hodnota ovlivni rychlost serva.
34 | Onebo 1 1 Hodnota 0 si neuklada pozici serva.
35 | 1...255 1 Rychlost serva 1
36 | 1...255 1 Rychlost serva 2
37 | 1...255 1 Rychlost serva 3
38 | 1...255 1 Rychlost serva 4

Tab. B.1: Popis jednotlivych CV pro servodekodér DCCkoleje. |Prevzatoz (3]
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Hodnota CV3 (4,5,6) | ahel
20 30°
25 37°
29 45°
30 47°
39 60°
40 62°
50 75°
105 180°

Tab. B.2: Hodnoty CV3 (4,5,6) pro nékteré uhly. |Prevzatoz [3]|
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