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EinfGhrung

Damit Sie selbst fur Ihre Anlage einfache und kostenglinstige Elektronik Komponenten bauen kénnen, habe ich ein
Programm namens MARDEC fiir einen multifunktionalen DCC-Decoder auf Basis eines Arduino-Prozessors entwickelt.
Mit MARDEC konnen Servos fir Weichen- oder Torantriebe, aber auch anderes Zubehor gesteuert werden.

Das MARDEC-Programm ermoglicht es Ihnen, Arduino-Prozessoren zu programmieren, ohne die eigentliche
Programmiersprache zu beherrschen.

Wie jeder andere DCC-Decoder muss auch ein MARDEC Decoder konfiguriert werden.

Diese Konfiguration wird in der Regel falschlich als Programmierung bezeichnet.

Um Verwirrung zu vermeiden, verwenden wir den Begriff Programmierung um das eigentliche Arduino-Programm zu
schreiben, dies betrifft Sie als Anwender jedoch nicht.

Der Anwender arbeitet bei der Einstellung mit der Konfiguration. Bei der Konfiguration werden die Servo's und das Zubehor
eingestellt. Mit Zubehor sind z.B. Schaltaufgaben gemeint.

Das bedeutet, dass MARDEC in zwei verschiedenen "Zustanden" arbeitet.

Im Konfigurationsmodus kénnen Servos und Schaltaufgaben mit Befehlen, die nur aus einem einzigen Buchstaben
bestehen, Gber die Tastatur des PC’s konfiguriert werden. Dabei kommuniziert der PC Gber ein USB-Kabel mit dem Arduino,
auf dem sich MARDEC befindet. Dazu wird kein DCC-Signal aus der Modellbahn-Zentrale benétigt.

Durch den Befehl 'E' wechselt MARDEC in den Betriebsmodus.

Im Betriebsmodus werden die Servos und das Zubehor mit dem DCC-Signal Ihrer Modellbahn-Zentrale gesteuert. Das USB-
Kabel wird dabei nicht mehr benétigt.

Die Installation der gesamten Software ist sehr benutzerfreundlich. Die gesamte benétigte Software wird in einem
Arbeitsgang installiert. Das Hochladen des Programms auf den Decoder erfolgt ebenfalls nahezu vollautomatisch.
Bitte beachten Sie hierzu die Installationsanleitung.

Der Decoder

Fir den Bau des Decoders selbst haben Sie drei Moglichkeiten:

- Sie verwenden den Arduino UNO oder Arduino MEGA mit dem DCC/Power Shield wie auf www.arcomora.com/mardec,
oder

- den Arduino NANO mit einer selbstgebauten DCC-Schaltung,

oder

- den DCCNext-Decoder wie auf www.arcomora.com/dccnext beschrieben.

Die MARDEC Version 5 und 6 sind fir den DCCNext konzipiert, kann aber auch auf einem Arduino (Uno oder Mega) mit
DCC/Power Shield verwendet werden.

ArCoMoRa

MARDEC ist ein Teil des ArCoMoRa-Konzeptes. Dieses steht fir Arduino Controlled Model Railway.

Hierzu gehort auRerdem auch ARSIGDEC, ein DCC-Signaldecoder mit dem Sie samtliche Signale Ihrer Anlage steuern
kénnen, sowie der ARLOCO, ein konfigurierbarer LocoNet-Gleisbesetztmelder .

Weiter Infos hierzu unter www.Arcomora.com

Neu in Version 7/

In dieser Version wurde die DCC_library von Mynabay durch die NMRA-Bibliothek ersetzt.
Mit Dank an Karst Drenth (Drenth Design & Consultancy)
Durch diese Anderung wurde das Problem mit Railcom gel®st


https://www.arcomora.com/mardec/
https://www.arcomora.com/dccnext
http://www.arcomora.com/

Ein Uberblick Uber die MARDEC-Moglichkeiten

e Steuern Sie maximal 12 Servos flir Weichen ohne Herzstlckpolarisierung oder maximal 8 Servos fir Weichen mit
Herzstiickpolarisierung. Die Polarisierung erfolgt durch ein externes Relais
e Steuerung von Zubehor auf 9 Arten, einschlieRlich der Steuerung von Weichenspulen und variabler PWM Kontrolle.
e Ein Arduino-Port kann als Eingang konfiguriert werden. Damit kann ein Servo/Zubehor an einem anderen Port ein- oder
ausgeschaltet oder auch manuell bedient werden.
e Interaktiv GUber Bildschirm und Tastatur die Servos und das Zubehor konfigurieren und dies unabhéangig von der
verwendeten DCC-Zentrale. Die eigentliche Arduino Software (IDE) ist hierfir nicht erforderlich
e Der Start- und Endwinkel jedes Servos kann Grad-genau eingestellt werden
e Jedem Servo, Zubehor oder Eingang kann eine beliebige DCC-Adresse (1-2000) zugewiesen werden, also sind
aufeinanderfolgende Adressen nicht zwingend notwendig.
e Jedes Servo (max. 8) kann mit einem Relais fiir die Herzstiickpolarisierung gekoppelt werden. Wenn das Servo dreht,
wird dieses Relais nach der Halfte der Drehung umgestellt
e Jedes Servo (max. 5) kann mit zwei Relais fir die Herzstiickpolarisierung gekoppelt werden. Dies flihrt zu einer noch
genaueren Umschaltung des Herzstlcks.
e Fir jedes Servo kann eine eigene Drehgeschwindigkeit eingestellt werden, wodurch Servos einfacher fiir andere
Zwecke als die Umstellung von Weichen eingesetzt werden kdnnen
e "Bouncing", nachwippen der Servos am Ende der Drehung. Dies kann in 4 verschiedenen Winkeln erfolgen. Hiermit
kann z.B. das Nachwippen von Schrankenbdaumen oder Fligelsignalen simuliert werden
e Fine Testoption. Hiermit wird die Anderung des DCC-Signals von 0 >1 oder umgekehrt simuliert werden
e Umkehr der Zustande fur Servos und Zubehor. Hiermit kann eingestellt werden, ob ein Servo bei der Schalterstellung 1
bzw. 0 an der Zentrale den "kleinen" oder "groRen" Winkel anfahrt. Dies kann z.B. erforderlich werden, wenn das Servo
auf verschiedene Arten montiert wird. das Gleiche gilt fir Zubehor
e Eine Dokumentationsoption, die alle Einstellungen anzeigt
e Zuweisen eines Verwaltungscodes zu jedem Servo, Zubehor oder Eingang
e Eine Reset-Option, bei der alle Einstellungen aus dem Speicher des MARDEC geldscht werden.
e FEine Reset-Option zum Loschen der Einstellungen eines einzelnen Ports.
e Einstellbare Standard- Drehgeschwindigkeit des Servoarms (5-100 ms pro Grad).
e Ruckkehr zum Konfigurationsmodus, indem das USB-Kabel angeschlossen und der Befehl C eingeben wird
e Korrekturmoglichkeit des Adressoffsets bei der Verwendung von Roco-Zentralen (MM, z / Z21)
e Eine Hilfeoption zeigt alle Befehle zur Konfiguration an.
e Eine Protokolloption speichert alle Konfigurationssitzungen
e Die Konfiguration ist unabhangig von der verwendeten Busstruktur (LocoNet, S88 und dergleichen). Die Steuerung
erfolgt jedoch nur Gber das DCC-Protokoll.
e Zubehor-Ports haben folgende Schalt-Optionen:
1. Single Steady: der Port ist abhéngig von der Zentrale permanent "hoch" oder "niedrig" (ein- bzw. ausgeschaltet)
2. Double Steady: wie Single Steady, aber ein zweiter Port hat den entgegengesetzten Wert
3. Single Flashing: ein Port geht abwechselnd auf "hoch" (ein) und "niedrig" (aus). Die Ein- bzw. Ausschaltzeit kann
separat eingestellt werden
4. Double Flashing. Wie "Single Flashing", aber ein zweiter Port hat den umgekehrten Wert
5. Single One Shot: hierbei geht ein Port flr eine kurze, einstellbare Zeit auf "hoch" (ein), wenn die entsprechende
Adresse Uber die Zentrale ausgelost wird. Diese Funktion kann auch verwendet werden, um am Ende des Impulses ein
Servo / Zubehor an einem anderen Port zu schalten
6. Double One Shot. Ein Port geht fur eine einstellbare Zeit auf "hoch", wenn die entsprechende Adresse Uber die
Zentrale eingeschaltet wird. Ein zweiter (Buddy-) Port, geht fiir eine einstellbare Zeit auf "hoch", wenn die gleiche
Adresse ausgeschaltet wird. Mit dieser Funktion kdnnen z.B Weichen mit Spulenantrieben gestellt werden
7. Analog PWM (Pulse Width Modulation): in diesem Fall wechselt ein Port flr eine separat einstellbare Zeit von 0 auf
ein einstellbares Maximum (max. 255), wenn die Adresse durch die Zentrale von "niedrig" auf "hoch" wechselt, und
nach einer ebenfalls einstellbaren Zeit zurlick auf 0, wenn die Zentrale von "hoch" auf "niedrig" wechselt
8. Flicker Mode. Hiermit kdnnen Sie bei einer angeschlossenen LED ein Flackern erzeugen. Mit geeigneten LEDs kdnnen
Sie zum Beispiel Feuer oder das Licht beim elektrischen SchweiRen simulieren
9. Random. Hiermit kbnnen Sie ein angeschlossenes Zubehor stédndig ein- und ausschalten. Die Ein- und Ausschaltzeiten
werden zufallig zwischen zwei einstellbaren Grenzwerten erzeugt (20 ms - 600ms ).
Sie konnen aber auch eine feste Ein- oder Ausschaltzeit festlegen.



Was braucht man?

Die Hardware

Hier haben Sie eine Reihe von Moglichkeiten.

Option 1: Ein Arduino UNO, Arduino Mega2560 oder Arduino Nano.

Ein Arduino ist ein Mikrocomputer mit vielen AnschluBRméglichkeiten. Diese werden als Ports bezeichnet.
Diese sind auf der Leiterplatte
nummeriert.
Anschlussports \ Fiir den MARDEC-Decoder verwenden
N\ e, wir maximal 16 dieser Ports. An diese
Ports kdnnen Servos, Relaismodule (siehe
A unten) und LEDs (mit Vorwiderstand)
direkt angeschlossen werden.
Ein Arduino-Port hat eine Ausgangs-
spannung von 0 oder 5 Volt und kann
maximal 40 mA verarbeiten. Flr Zubehor,
das mehr Strom bendtigt (z.B. Motoren,
Weichenspulen und LED-Streifen), ist
eine zusatzliche Verstarkerstufe
erforderlich.

FUr analoge Anwendungen gibt es 4
Ports, an denen eine Spannung mit
variabler Impulsbreite abgegriffen
werden kann.

Auf der linken Seite sehen Sie den USB-
9-12 volt Power ' Anschluss. Der Arduino wird (iber das
USB-Kabel mit Strom versorgt.
Der USB-Anschluss wird benétigt, um das
Programm in den Arduino zu kopieren. AuBerdem erfolgt hieriiber im Konfigurationsmodus die Kommunikation mit dem
PC.
Wenn kein USB-Kabel angeschlossen ist, kann die Stromversorgung Uber die schwarze Buchse (Power Jack) neben dem
USB-Anschluss erfolgen. An diese Buchse kann eine 7-12 Volt Gleichspannungsquelle angeschlossen werden. Der Arduino
selbst macht daraus eine stabilisierte 5 Volt Spannung. Beide Anschliisse kbnnen gleichzeitig genutzt werden.

DCC-Schaltung

Um das DCC-Signal fir den Arduino geeignet zu machen, wird etwas Elektronik benotigt. Das IC 6N137 ist ein schneller
Optokoppler, der das DCC-Signal an den Arduino Gbertragt.

Die 5 Volt Versorgungsspannung des Optokopplers wird direkt an einen der 5V-Ports des Arduino angeschlossen. Pin 6 des
IC’s ist mit Port 2 des Arduino verbunden.

Diese zusatzlichen Komponenten werden am besten auf eine Streifenrasterplatte gelotet.

8 » \/cc from Arduino

L[ ] oo
S R I
GND

4 5
6N137 1 » Arduino pin 2
GND




DCC/Power shield

Es ist fir die DCC-Schaltung ein Shield entwickelt. Auf diesem Shield befindet sich auch eine Stromversorgung fiir den
Arduino.

Das Board enthalt ebenso ein 5V-Netzteil (max. 1 Ampere), das unter anderem fiir Relais, LEDs und Servos verwendet
werden kann.

Grundsatzlich wird aber fir Servos und Relais eine externe Stromversorgung empfohlen.

Dieses Shield kann mit dem Bestellformular bestellt werden:
www.Arcomora.com/orderr

Wenn nicht auf Lager, kann die Lieferzeit einige Wochen
betragen.

Das Arduino Board (Uno/Mega/Nano)muss von Ihnen selbst
gekauft werden.

Option 2: Der DCCNext-Decoder

Vollig neu ist der DCCNext-Decoder.

Dieser Decoder vereinigt einen Arduino-Prozessor
(ATMEGA328P) mit einem Netzteil und einer DCC-Schaltung
und ist somit eine Kombination aus einem Arduino UNO und
dem DCC-Shield.

Eine separate USB-Schnittstelle (CH340) stellt die Verbindung
zum PC her.

Dieser Decoder kann sowohl mit Schraubklemmen als auch mit
Dupont-Steckern ausgestattet werden. Ein Servo kann somit
direkt an die Pins angeschlossen werden.

Zu diesem Zweck ist auch eine separate 5V-Servoversorgung
vorgesehen.

0+ WERIE/B0
AG ot 0t
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Das Vorhandensein eines DCC-Signals wird durch eine LED
sichtbar gemacht,

Weitere Informationen: www.Arcomora.com/DCCNext

Dieses DCCNext kann hier bestellt werden:
http://www.arcomora.com/order



http://www.arcomora.com/order
http://www.arcomora.com/DCCNext
http://www.arcomora.com/order

Wichtig:

Mardec 4 kann auch mit dem DCCNext verwendet werden.
Mardec 5, 6 und 7 kann auch mit dem DCC-Shield verwendet werden.
In beiden Fallen gilt die untenstehende Umrechnungstabelle:

Mardec 4 | Mardec 5/6/7 | Mardec 4 Mardec
Pin Port Pin(Mega) | 5/6/7 Port
3 1 11 9

4 2 12 10

5 3 14(54) 11

6 4 15(55) 12

7 5 16(56) 13

8 6 17(57) 14

9 7 18(58) 15

10 8 19(59) 16

MARDEC 5,6 und 7 verwenden eine vollstandig gednderte Datenstruktur zur Speicherung der Konfiguration.

MARDEC 4 kann daher NICHT auf die Version 7 aktualisiert werden.

Wenn Sie MARDEC 4 durch MARDEC 7 auf einem Arduino ersetzen, missen Sie alles neu konfigurieren.

Machen Sie also zunachst z.B einen Screenshot der aktuellen Konfiguration, bevor Sie Version 6 Gber Version 4 installieren,
hieraus kénnen Sie dann die Werte entnehmen und in MARDECS hinein schreiben.

Relais

Prinzipiell kann jedes 5V Relais kann fur die Herzstick-
Polarisierung oder eine andere Anwendung verwendet
werden.

Zu diesem Zweck kann ein Arduino Port ein Relais Gber
einen Transistor schalten.

Die fertigen Relaismodule sind allerdings
kostenglnstiger und einfacher zu bedienen. Diese
kdnnen direkt von einem Arduino Port gesteuert
werden.

Sie enthalten zwei voneinander unabhangige Relais
mit einer Anzeige-LED und einem Optokoppler und
sind auch mit 4 oder 8 Relais erhaltlich.

Die Spannungsversorgung kann zwar direkt aus dem
Arduino erfolgen, es wird aber dringend empfohlen,
ein externes 5V-Netzteil zu verwenden.




MOSFET-Schalter

Das Schalten ist auch mit MOSFET-Verstarkern maoglich.

Diese sind fur das Schalten von Weichenspulen und LED-Streifen sehr
gut geeignet.

Sie konnen auch zum Dimmen mittels Pulsweitenmodulation (PWM)
eingesetzt werden. Hierflr kénnen Sie ein vorgefertigtes Modul
verwenden oder Sie kdnnen die Bauteile selbst auf eine Montageplatine
[6ten.

Zu den geeigneten MOSFET-Typen gehoren die Typen FQP30NO6L und
RFP30NO6LE. Hierbei steht das 'L' steht flr 'Logikpegel'. Das bedeutet,
dass diese MOSFETs bei einer Steuerspannung von 5V voll leitfahig sind
und fast keinen Widerstand mehr haben.

Software

Naturlich wird auch Software benotigt. {
Wahrend der Softwareinstallation von Arcomora auf dem PC wird das MARDEC-Programm als "vorkompilierte'
in folgender Datei abgelegt: MARDEC.hex.

Diese Datei muss nun auf dem Arduino installiert werden, dazu benétigen Sie eine Upload-Software. Hiermit wird MARDEC
von lhrem PC lber das USB-Kabel auf den Arduino Ubertragen. Dieser Upload wird von einem Programm ausgefihrt, das
mit einer Verknipfung auf dem Desktop gestartet wird.

Far die Kommunikation mit MARDEC wird ein weiteres Programm verwendet (Putty.exe). Dieses wird ebenfalls mit einer
Verknupfung auf dem Desktop gestartet. Hiermit kann der Ablauf des auf dem Arduino laufenden Programms angezeigt
werden und es kbnnen gleichzeitig auch Eingaben von der Tastatur an den Arduino gesendet werden.

Darlber hinaus konnen auch weitere Treiber erforderlich sein. Wenn Sie die Arduino IDE (Integrated Development
Environment) bereits installiert haben, haben Sie diese Treiber wahrscheinlich bereits. Flir den chinesischen Klon Arduino's
und den DCCNext bendtigen Sie einen speziellen Treiber, namlich den sogenannten CH340-Treiber.

' Binardatei

Diese vier Komponenten werden in einer einzigen Installation auf Ihrem PC installiert.
Siehe Installationshandbuch.
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MARDEC Konfiguration

Nachdem die gesamte Software korrekt installiert wurde und der DCCNext oder der Arduino angeschlossen ist, kann der
Konfigurationsprozess beginnen.

Klicken Sie dazu auf das Icon "MARDEC" auf Ihrem Desktop.

Nur wenn Sie dies zum ersten Mal tun, werden zuerst die USB-Treiber geladen und erst danach erfolgt das Hochladen des
Decoderprogramms in den Arduino. Ansonsten startet die Kommunikation mit dem Decoderprogramm immer sofort.
(Siehe auch das Installationshandbuch)

e Beachten Sie bitte folgende Punkte:

e beenden Sie jede Eingabe mit <enter>

e alle alphanumerischen Befehle (Buchstaben) werden nicht mit <enter> abgeschlossen
e beiden meisten Eintragen andert nur der Befehl <enter> den vorhandenen Wert nicht,
e der vorhandene Wert steht dann in Klammern.

e im Konfigurationsmodus leuchtet eine LED am Arduino kontinuierlich

e im Betriebszustand ist diese LED erloschen

e stellen Sie sicher, dass das NumLock vor dem Ziffernblock Ihres PC eingeschaltet ist

e Sie konnen sowohl GroR- als auch Kleinbuchstaben eingeben.

e Verwenden Sie zur Korrektur nur die Rick-Taste.

Beim ersten Start des MARDEC oder nach einem vollstandigen Reset (R-Befehl) werden zunéachst einige allgemeine Daten
abgefragt.

Deren Bedeutung finden Sie weiter unten im I-Befehl.

Bei jedem Start des Programms MARDEC wird automatisch eine Ubersicht tiber die Konfiguration angezeigt.
Nun kénnen Befehle eingegeben werden.

Die Befehle

Es gibt vier Arten von Befehlen:
connect USB and press 'C’

Allgemeine Befehle, v
Servo- Befehle, General commands
hiermit werden Servos konfiguriert
Zubehor-Befehle, P1 P2 |IP3 |E
hiermit wird Zubehor konfiguriert P
Eingangs-Befehle, BT Accessory commands v
hiermit werden Eingdnge konfiguriert Y -
< ST Servo commands Operation mode
Der Konfigurationsprozess umfasst also die obigen vier Y
verschiedene Zustande. enter LR

Die Eingabe eines '?' (Fragezeichen) gibt einen Uberblick
Uber die verflgbaren Befehle.
Hierbei sehen Sie nur die Befehle, die zum aktuellen Zustand gehoren.

Nach dem ersten Programmstart im lduft das Programm automatisch im Konfigurationsmodus.
Jeder alphanumerische Befehl (einzelner Buchstabe) wird ohne <enter> abgeschlossen.
Der wichtigste Befehl ist <P> (Port). Damit wird ein Arduino-Port ausgewahlt.



Allgemeine Befehle

I-Befehl
Der Befehl <I> setzt einige Grundeinstellungen zuriick. — .
die Verwaltungsnummer fiir diesen MARDEC MARDEC, the Multifunctional ARduino dcc DECoder
) . e ’ UNO version 5.0
diese Nummer identifiziert den Decoder.
verwenden Sie eine Roco Multimaus, z21 oder Z21? Mardec starting, please wait
in diesem Fall fihrt MARDEC automaFlsch eine e i RDEC
Adresskorrektur durch. (Standard=Nein) Enter value from 1 to 1
ACHTUNG: Schalten Sie die Kommunikationsfunktion This s MARDEC #1
Railcom/Rail bei der z21 aus! Do you use a ROCO MultiMaus or z/Z21 Y/N ? (def.: N)
die Standard-Drehgeschwindigkeit der Servos. Dies Address offset: No
pet”fﬁ neu hinzugefiigte Servo§. ) Default rotation speed for all servo's
im Normalzustand normalerweise werden die Servos Enter value from 5 to 100 :
nach Erreichen der jeweiligen Endposition vom Arduino e
getrennt. Dies soll das "Zittern" der Servos verhindern. Detach servo at end of rotation Y/N ? (def.: Y)
Dadurch kénnte sich das Servo drehen, wenn eine Servo's are detached at end of rotation
externe Kraft auf das Servo einwirkt. Wenn dies zu Startup mode: 1l=Last [def.;} ,2=Configuration, 3=Normal
Problemen fuhrt, kann die Einstellung so gedandert Enter value from 1 to 3 (1):

Startup mode: Last

werden, dass das Servo mit dem Arduino verbunden
bleibt. MARDEC wird dann jede Abweichung sofort
korrigieren. Sie sollten dies nur in Ausnahmefallen tun.
Sie kdnnen wahlen, wie MARDEC bei diesem Decoder zukinftig starten soll: wie im letzten Modus, immer im
Konfigurationsmodus oder immer im Betriebsmodus.

P-Befehl (Port)

Durch die Eingabe von P kann eine
Portnummer gewahlt werden. Enter command (P/A/D/E/I/R/?): P
Wenn der Port noch nicht genutzt wurde,
missen Sie zunachst die DCC-Adresse Select port number.

eingeben, dann mussen Sie entscheiden, ob es Enter‘_veﬂue ﬁ.‘om + tq 16: 1
Ing i’ ) ’ Port is undefined. First enter DCC address
sich um einen Eingangs-, Servo- oder

Zubehorport handeln soll. Set DCC address for port 1
Danach kénnen Sie Eingangs-, Servo-, oder Enter value from 1 to 2000: 1
Zubehor-Befehle eingeben. DCC Address set to 1

R A e A e Y ST SRR A I o | €€ POrt Eypes Accessory(A), Servo(S) or Tnput(l):
einer Eingabe die Einstellung des Ports

angezeigt und der entsprechende Befehl sofort ausgefiihrt.

Der Eingang/Servo/Zubehdr/ das an diesem Port angeschlossen ist, kann dann eingestellt werden.

Zubehor vom Typ PWM (Modus 7 und 8; siehe M-Befehl fiir Zubehor) ist nur an den Ports 1, 3, 4 und 9 verfigbar.

Enter command (P/A/D/E/I/R/?): a
A'Befehl(Adresse) Enter DCC address
Wenn Ports bereits konfiguriert sind, kdnnen Sie auch Enter value from 1 to 2000: 22
die gewlinschte DCC-Adresse eingeben. MARDEC wird | (LSS aaRRTelan a7 [oi BN GRSt o= Te (Y0 Bl o s i 1 LT

dann den richtigen Port finden.
Enter command for Accessory on A22/P2

M/I/R/T/A/D/N/enter/?:

D-Befehl (Dokumentierung)

Der Befehl D gibt einen Uberblick dariiber, wie alle Ports eingerichtet sind.
Machen Sie einen Screenshot davon und speichern Sie diesen auf Ihrem Computer und/oder drucken Sie ihn auf Ihrem
Drucker. So kennen Sie immer samtliche Einstellungen des Decoders.

- 2) -
R-Befehl (Reset) Enter command (P/A/D/E/I/R/?): R
Der Befehl R 16scht samtliche Einstellungen aus dem Speicher des Clear all settings? Y/N [N]: Y
Arduinos. ABSOLUTELY sure? Y/N [N]:

Dessen Bestatigung wird zur Sicherheit zweimal angefordert.
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E-Befehl (Exit)

Mit dem Befehl E wird der Betriebsmodus gestartet. 3 mardec on port COM2
-Kabel wird nun nicht mehr benétigt TR
D.as l{SB Ka' . ) . MARDEC, the Multifunctional ARduino dcc DECoder
Sie konnen jetzt mit Ihrer DCC-Zentrale Servos und Zubehor UNO version 5.0
steuern.
Die Status-LED am Arduino ist jetzt ausgeschaltet. Hieran Mardec starting, please wait
erkennen Sie, dass sich der Arduino im Betriebsmodus Normal mode of MARDEC #1

befindet. Fur jede konfigurierte DCC-Adresse, die empfangen  [IREeI e iFe ]z ol gl ooy 1§ [=lenm s et pl ol o) pkerer ol e
wird, zeigt die LED einen kurzen Lichtimpuls.

Sie konnen nun das Bedien-Programm schliefRen und das
USB-Kabel entfernen. Mardec started

Accessory on A236/P1 is turned off

Um in den Konfigurationsmodus zuriickzukehren, schlieRen Sie das USB-Kabel wieder an, starten Sie dann das MARDEC
Programm auf dem Desktop und driicken anschliefRend die Taste C.

Zurick zur Konfiguration

SchlieRen Sie das USB-Kabel wieder an, um zum Konfigurationsmodus zuriickzukehren. Starten Sie dann das
Konfigurationsprogramm "Mardec" Uber die entsprechende Desktop-Verknipfung. Dies startet den Arduino neu, was Sie
daran sehen kénnen, dass die Status-LED dreimal kurz blinkt und dann ausgeschaltet bleibt. Driicken Sie jetzt die C-Taste,
dadurch wechselt MARDEC in den Konfigurationszustand und die Status-LED leuchtet dauerhaft.

Sie kdnnen auch die Taste "P" driicken. Dann wird der Konfigurationsmodus ebenfalls gestartet, aber der Befehl "P" wird
ebenfalls sofort gegeben und darum fragt die Software sofort nach einer Portnummer.

Das ist der sogenannte Quick-Config-Mode.

Mit dem Quick Config-Mode ist es méglich, schnell einen Port aus dem Betriebsmodus heraus zu andern. Durch das
Aufrufen von "P" starten Sie den Konfigurationsmodus und fordern gleichzeitig eine Portnummer an.

Nach der Anderung muss der Port nicht erst mit <enter> gespeichert werden, sondern der E-Befehl kann ebenfalls direkt
gegeben werden.

WICHTIG

Nach jedem empfangenen DCC-Befehl wird der gednderte Status eines Servos oder Zubehors direkt in den Speicher des
Arduinos geschrieben. Nach dem Ausschalten werden beim erneuten Einschalten des Arduinos diese gespeicherten
Zustande wieder ausgelesen und die Servos und Zubehore in den Zustand zum Zeitpunkt des Ausschaltens des Arduino
gesetzt.

Es ist moglich, dass sich ein Servo beim Einschalten des Arduinos mehr oder weniger bewegt.

Da Mardec die Servos mit einiger Verzogerung auf die zuletzt eingestellte Position zurlicksetzt, haben diese Anlaufeffekte
keinen Einfluss auf die Positionierung. Eine Start-Verdrehung der Servos wird von MARDEC wieder ausgeglichen. Eine gute
Stromversorgung ist jedoch nach wie vor Voraussetzung, ebenso wie die Verwendung hochwertiger Digitalservos (z.B.
TG9d, HXT900, ES9051).

Optional kann bei Bedarf auch ein Ferritkern im Servo-Anschlusskabel in der Ndhe des Servos helfen,

ebenso ein 4k7-Widerstand zwischen der Signal- und der+ 5V-Leitung des jeweiligen Servos.
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Quick Config Mode

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

Select port number.
Enter value from 1 to 16: 6
DCC 55, Acc.type 3 (S. Flashing), , Not Inv., Time(ms) 200/300

Enter command for Accessory on A55/P6
M/I/R/T/A/D/N/E/enter/?: M Modify

Select mode for this accessory

O=Help. Enter value from 0 to 9 (3):

Mode set to Single Flashing

Enter 'On' time in millisec.

Enter value from 5 to 30000 (200):

'On' time set to 200 msec.

Enter 'Off' time in millisec.

Enter value from 5 to 30000 (300): 400 Off time changed
'Off' time set to 400 msec.

Enter command for Accessory on A55/P6
M/I/R/T/A/D/N/E/enter/?: E Direct E-command
Port settings are saved

Normal mode starts

MARDEC, the Multifunctional ARduino dcc DECoder

UNO version 6.0

Mardec starting, please wait

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

Accessory on A12/P4 is turned off

Accessory on A55/P6 stopped flashing

Servo on A1/P1 setto 126 degrees

Mardec started

P Eingabe von P

configuration mode starts

MARDEC, the Multifunctional ARduino dcc DECoder
UNO version 6.0

Mardec starting, please wait

Configuration mode of MARDEC #1

Mardec started

Select port number. Automatisches P-commando
Enter value from 1 to 16: 6

DCC 55, Acc.type 3 (S. Flashing), , Not Inv., Time(ms) 200/400

Enter command for Accessory on A55/P6
M/I/R/T/A/D/N/E/enter/?:
12

Mit dem Quick-Config-Modus ist es moglich,
schnell eine Anderung fir einen Port aus
dem Betriebszustand heraus vorzunehmen.
Eingabe von P Start des Konfigurationsmodus
und Abfrage der Portnummer.

Nach der Anderung muss der Port nicht erst
mit <enter> gespeichert werden, sondern es
kann direkt der Befehl E gegeben werden



Eingangs-Befehle

Mit einem als Eingang konfigurierten Port kann z.B. das DCC-Signal fir ein Servo oder fir Zubehor simuliert werden, das die
gleiche Adresse wie der Eingangsport hat.

Beispiel:

An Port 12 ist als Zubehor eine einzelne blinkende LED mit der DCC-Adresse 34 konfiguriert.

An Port 5 wird ein Eingang ebenfalls mit der DCC-Adresse 34 konfiguriert.

StandardmaRig stellt MARDEC einen Eingangsport auf 'High' (5 V). Wird dieser nun auf 'Low' (0V=GND) gesetzt, erkennt
MARDEC dies als DCC-Signal fir die Adresse 34, und die blinkende LED auf Port 12 erlischt oder beginnt zu blinken, je nach
Einstellung. Gibt es auch ein Servo an einem anderen Port mit der Adresse 34 gibt, dreht sich das Servo ebenfalls.

Ein Eingang kann auf 3 Arten aktiviert werden:

indem der Eingang auf 'Low' gesetzt wird. Es passiert dann nichts, wenn der Eingang wieder 'High' wird (Typ D)

indem der Eingang auf 'High' gesetzt wird. Es passiert dann nichts, wenn der Eingang wieder 'Low' wird (Typ U)

Indem Sie den Eingang entweder auf 'Low' oder 'High' schalten. Das Zubehor bzw. das Servo "folgt" dem Eingangssignal, als
ob es von einem DCC Signal gesteuert wirde. (Typ L)

Mit dieser Option kann beispielsweise eine Weiche auch Uber einen Weichenschalter umgestellt werden.

Bgi den Optiopenlundzwirkt ein Enter command (P/A/D/E/I/R/?): P

Eingang wie ein Momentschalter. ‘

Bei Option 3 wirkt ein Eingang wie ein Select port number.

Umschalter, genau wie bei einem DCC- Enter value from 1 to 16: 2

Befehl. Port 1s undefined. First enter DCC address
Die Aktivierungsmethode (D/U/L) wird Set DCC address for port 2

bei der Konfiguration eines Ports als Enter value from 1 to 2000: 2

Eingang angefordert. DCC Address set to 2

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

Ein Eingangsport kann auf verschiedene
Weise angesteuert werden. Z.B. durch
einen Reed-Kontakt, der durch einen

Port 2 set as Input port.

Magneten auf Masse (GND) geschaltet Select trigger moment Up(U), Down(D) or Both(B): B
wird oder durch ein Stromfiihlerssignal,  [RSEEEUS SRS SR a TR as

da?s beim I?urchfahrt eines Zuges 'Low Enter command for Input on A2/P2

wird. (Okkie) T/2/3/6'1Fe"/_A/N‘/p/? 2

Ebenso kann eine Infrarot-Lichtschranke
oder einfach nur ein Umschalter verwendet werden.

Achtung:

Bitte beachten Sie, dass ein Zubehor oder ein Servo welches Sie Giber die Steuerungszentrale per DCC Signal einschalten
und dann dieses Uber einen Eingangsport wieder ausschalten, zu Problemen fihren kann, weil die Steuerungszentrale
dieses nicht erkennt. Fir diese ist der entsprechende Port immer noch eingeschaltet.

Das Ausschalten des DCC Signals an der Zentrale hat dann keine Wirkung mehr.

2. und 3. Befehle (zweite und dritte Adresse)

Eine 2. und 3. DCC-Adresse kann ebenfalls mit einem Eingangsport verknlpft werden. Mit dem Befehl'2' oder'3' kann diese
Adresse dann eingegeben werden.

Bei der Aktivierung des Eingangsports wird sowohl das Servo/Zubehdr auf der "eigenen" Adresse (1.Adresse) als auch auf
der 2. Adresse und, wenn programmiert, auch der 3. Adresse umgesetzt.

Flr diese 2. und 3. Adresse kann auch eine Verzdgerung von O bis 25 Sekunden programmiert werden.

Das Servo/Zubehér an dieser zweiten und dritten Adresse wird dann erst nach Ablauf der Verzogerungszeit geschaltet.
Beide Zeiten werden ab dem Zeitpunkt der Aktivierung des Eingangsports gezahlt.

Selbstverstdandlich missen alle Adressen auf dem gleichen Arduino konfiguriert sein.

Wenn Sie nur "verzogerte" Aktionen wiinschen, kdnnen Sie eine Dummy-Adresse als "eigene" Adresse des Eingangsports
angeben. Diese beinhaltet dann einen unbenutzten Port, der die 1.Adresse des Eingangs empfangt.
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Specify port number
Enter value from 1 to 16: 5
Port is undefined. Specify DCC address

Set DCC address for port 5

Enter value from 1 to 2000: 236

Address in use for servo/accessory on A236/P1
Is that OK 7 (Y/N, N=default): Y

DCC Address set to 236

Specify Accessory(1l), Servo(2) or Input(3)
Enter value from 1 to 3: 3
Port 5 set as Input port.

Specify Type for Input on A236/P5
L=Level, U=Up, D=Down: L
Input set to type Level

Specify action for Input on A236/P5

A/NS?/D/T/2/3/enter: 2

Specify Second control address.

Enter value from 1 to 2000: 120

Specify delay time in 0.1 seconds.

Enter value from 0 to 250: 20

Address 120 set as Second control address with a delay of 2.0 sec.

Specify action for Input on A236/P5

A/NS2/DST/2/3/ enter: 3

Specify Third control address.

Enter value from 1 to 2000: 45

Specify delay time in 0.1 seconds.

Enter value from 0 to 250: 50

Address 45 set as Third control address with a delay of 5.0 sec.

Specify action for Input on A236/PS
A/N/2/D/T/2/3/ enter:

Port settings are saved!
Specify action (P/A/R/T/D/E/I/?): D
Settings of MARDEC #1

Default servo rotation speed: 25 ms/degree
Address offset: No

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

Port : DCC 236, Acc.type 1 (5. Steady), , Not Inv.

Port : DCC 236, Servo , Angles 75/105, Not Inv., Speed 25, Frog port no

Port : DCC 120, Acc.type 3 (5. Flashing), , Not Inv., Time(ms) 300/400

Port : DCC 45, Servo , Angles 75/105, Not Inv., Speed 25, Frog port 16

Port : DCC 236, Input , Type: L, Second addr/delay: 120/2.0 sec, Third addr/delay: 45/5.0 sec

Bei diesem Beispiel geschieht folgendes, wenn Port 5 (=Eingang) den Pegel wechselt:

das Zubehor an Port 1 schaltet ein oder aus, da Port 1 die gleiche Adresse wie Port 5 hat

das Servo an Port 2 lauft, da Port 2 ebenfalls die gleiche Adresse wie Port 5 hat

nach 2 Sekunden schaltet sich das Zubehor an Port 3 ein oder aus, da Port 3 die gleiche Adresse wie die zweite Adresse an
Port 5 hat

nach 5 Sekunden beginnt das Servo an Port 4 zu laufen, da Port 4 die gleiche Adresse wie die dritte Adresse von Port 5 hat.

Wenn die DCC-Adresse 236 gesendet wird:
das Zubehor an Anschluss 1 schaltet sich ein oder aus
das Servo an Port 2 lduft

Wenn die DCC-Adresse 120 geschaltet wird: das Zubehor an Port 3 geht an oder aus.

Wenn die DCC-Adresse 45 gesendet wird: das Servo an Port 4 |auft.




A-Befehl (Adresse)

Mit dem Befehl A wird die DCC-

Adresse des Eingangs eingestellt. Sie !Se?ect port number.
|Enter value from 1 to 16: 1
‘DCC 1, Input , Trigger: B, Second addr/delay: none, Third addr/delay: none

erhalten eine Warnung, wenn die
Adresse bereits einem anderen Servo,

Zubehor oder Eingang zugeordnet Enter command for Input on Al/P1
7 -

wurde. Wenn Sie das jedoch ha/asentec/i/N Bieae

akzeptieren, kdnnen Sie mit einer Set DCC address for port 1

Adresse mehrere Servos/Zubehorteile  [ISSSEREREEERUIE RS EES
. " DCC Address set to 5
gleichzeitig steuern.

N-Befehl (Note)

Mit dem Befehl N kdnnen Sie dem Eingangsport eine Verwaltungsnummer zuweisen.
Sie hat keine technische Bedeutung und muss nicht eingegeben werden (4 Zeichen).

T-Befehl (Trigger) Enter command for Input on AS5/P1
Mit dem Befehl T kénnen Sie die Art des Eingangs T/2/3/enter/A/N/D/? : T

andern. Select trigger moment Up(U), Down(D) or Both(B): D

Trigger set to type Down-Pulse

D-Befehl (Dokumentierung)

Der Befehl D zeigt eine Ubersicht aller Einstellungen.

Prufung

Es gibt keine separate Testfunktion fir Eingangsports. Sie kdnnen sie jedoch testen, indem Sie mit dem Befehl E (Exit) in
den Betriebsmodus wechseln. Indem Sie den Eingangsport mit einem Kabel an einen GND-Port Masse)anschlieRen, kénnen
Sie Uberprifen, ob das angeschlossene Servo/Zubehor korrekt reagiert.

|- Befehl (invertieren)

Mit dem I-Befehl wird der Eingang invertiert. Das bedeutet, dass ein Signal "Ein" (High) am Eingang dann als ein Signal
"Aus" (Low) angesehen wird und umgekehrt.

R-Befehl (Reset - ZurUcksetzen) Enter command (P/A/D/E/I/R/?): p
Mit dem R-Befehl kénnen Sie den Port zurlicksetzen. Select port number.
Der Port kann dann neu konfiguriert werden. Enter value from 1 to 16: 1
DCC 1, Acc.type 1 (S. Steady), , Not Inv.
Enter command for Accessory on Al/P1
<enter oder X> Befehl M/I/R/T/A/D/N/enter/?: r
Die Eingabe von <enter> oder X speichert die Einstellungen eines Ports iR s S e e e b A R
und kehrt zuriick zu Port 1 is now reset

"Allgemeine Befehle", es kann dann ein anderer Port ausgewahlt
werden

Port settings are saved!

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

Hiermit werden die verfiigbaren Eingabebefehle angezeigt

E-Befehl (Beenden)

Mit dem E-Befehl werden die Anderungen der Ports sofort gespeichert und der Betriebs-Modus gestartet.
Die Konfiguration des Ports muss dann nicht erst mit <enter> oder X beendet werden
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Servo-Befehle

Der Dialog zur Konfiguration eines "neuen" Servos sieht wie
folgt aus:

An einem zuvor ungenutzten Port wird das Servo
automatisch auf Winkel von 75Grad 'Low' und 105Grad
'High' eingestellt(Standardwerte). Ein zuvor bereits an
diesem Port eingestelltes Servo behilt selbstverstandlich
seine bereits eingestellten Winkel.

In beiden Fallen wird das Servo in die Position 'Low’
gefahren.

- (min) Befehl

Der Befehl '-' reduziert den jeweiligen Winkel pro
Tastendruck um 1Grad.

Hierbei muss der Winkel 'High' um mindestens 5Grad groRer
sein als der Winkel 'Low".

+ (plus) Befehl

Der Befehl "+" erhéht den Winkel pro Tastendruck um
1Grad.

Hierbei muss der Winkel 'Low' mindestens 5Grad kleiner sein
als der Winkel 'High'.

9-Befehl

Der Befehl 9 stellt das Servo auf 90 Grad ein. Dies ist
besonders dafiir gedacht, um das Servo in Mittelstellung zu
bringen und dann den Servoarm entsprechend zu montieren.

C-Befehl (Umschalten)

Der Befehl C schaltet zwischen den beiden Winkeln um.

Nun kann der andere Winkel mit den Befehlen plus und
minus eingestellt werden.

Wenn beide Positionen eingestellt sind, konnen Sie das Servo
testen, indem Sie den C-Befehl einige Male eingeben.

Dies ist auch mit dem T-Befehl (Test)moglich, allerdings lauft
dieser dann automatisch ab.

I-Befehl (Invertieren)

Je nachdem wie das Servo montiert wird, kann es
erforderlich sein, die Servostellung zu invertieren
(umzukehren), damit z.B die Weichenstellung
(Gerade/Abzweig) mit der DCC Zentrale bzw. der Anzeige auf
dem PC Steuerungsprogramm Ubereinstimmt.

Sollte dies nicht der Fall sein, so wechseln Sie mit dem Befehl
| zwischen 'nicht invertiert und 'invertiert'.

T-Befehl (Test)

Der T-Befehl ist der gleiche wie der C-Befehl.
Der simulierte DCC-Zustand wird zuséatzlich angezeigt, und
der eingestellte Winkel wird direkt angefahren und angezeigt

S-Befehl (Geschwindigkeit)

Specify action (P/A/R/T/D/E/I/?):

Specify port number
Enter value from 1 to 16: 4
Port is undefined.

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

Specify Accessory(1),
Enter value from 1 to 3: 2

Port 4 set as Servo port.

Servo on A32/P4 set to 75 degrees

5pec1f5 ﬂct1un for Servo on A32/P4
AN/ + 'F/D/T, S?/enter: -
LOW ang1e: 74 degrees

Specif; action for
BN/ +/
LOW ang1e

Servo on A32/P4
/?/enter: -

vo on A32/P4
A N "J +/ ray Jenter: C
Servo on | ,P4 set tD lwﬁ degrees
Angle set to HIGH: 105

5pec1f5 action for Servo on A32/P4
/ ‘DS ?/enter: +
106 degrees

HIGH ang1e:

~vo on A32/P4
’?’enter' 4

Specif5 a tion for 5

Specify administrative note: W12
Administrative note set to W12

Specify action for Servo on A32/P4
BN +/-SC/E/DST/S/T/? fenter: S

Set speed for servo on
Enter value from 5 to 10
Speed set to 15 ms/step

Specify action for Servo on A32/P4
AN /- C/E/DST/S/T/ 7 enter:

Port settings are saved!

Mit dem Befehl S kénnen Sie die individuelle Drehgeschwindigkeit des ausgewahlten Servos einstellen.

Diese kann zwischen 5 und 100 Millisekunden pro Grad eingestellt werden. Dabei sind 5 ms. sehr schnell und 100 ms. sehr

langsam.

Die Standardeinstellung ist 25 ms. Diese ist auch mit dem Befehl S als Generalbefehl einstellbar.
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F-Befehl (Herzstiick-Polarisierung)

Mit dem Befehl F kbnnen Sie
automatisch einen Port
bestimmen, an den Sie ein
Relais zur Herzstlck-
Polarisierung anschliefRen
kdnnen. Wenn Sie ein Relais
wiinschen, geben Sie hier
eine'l' fr 1Relais oder
eine'2' fur 2Relais ein(siehe
unten).

Specify port number

Enter value from 1 to 16: 4

DCC 32, Servo W12, Angles 73/107, Not Inv., Speed 15, Frog port no
Angle set to HIGH: 107

Specify action for Servo on A32/P4

Vi D/T/S/T enter: T
How many relays ? :

Port 15 is set as first frogpoint port for servo on A32/P4, No inversion
Port 13 is set as second frogpoint port for servo on A32/P4, No inversion

MARDEC wahlt hierbei selbststandig einen freien Port zwischen 1 und 16 aus.
Wenn bereits ein Port fir die Polarisierung zugewiesen wurde, fragt MARDEC, ob Sie diesen entfernen (R) oder das Relais
invertieren mochten (1 fur das 1.Relais, 2 fir das 2.Relais).

Das jeweilige Relais schaltet genau bei der Halfte des Servo-Drehwinkels um. Beim Drehen des Servos auf den Winkel 'High'
wird das Relais aktiviert (eingeschaltet) und beim Drehen auf den Winkel 'Low' deaktiviert (ausgeschaltet). Sollte dies falsch

sein, kénnen Sie mit der Option
Da das Servo selbst auch
Uber die Moglichkeit des
Invertierens verflgt,
konnen Sie die Position der
Weiche und deren
Herzstlck-Polarisierung der
Punkte mit Hilfe der
Software einstellen.

Sie konnen auch zwei Relais
verwenden. Das zweite Relais
schaltet dann erst, wenn die
Drehung des Servos beendet
wird. Flr zwei Relais geben Sie
eine 2" ein.

Da einige Relais bei OV anstatt
bei 5V eingeschaltet sind,
kénnen Sie auch die
Invertierung des zweiten Relais
einstellen. Das Relaismodul, wie
auf Seite 7 beschrieben, ist ein
solches "0V" Relais. Siehe auch
Seite 27.

StandardmaRig sind die Relais
auf "nicht invertiert" gesetzt.
Durch erneutes Eingeben des F-
Befehls kdnnen Sie die Relais
invertieren.

'Invertierung' das Relais umgekehrt aktivieren bzw. deaktivieren.

Specify action for Servo on A32/P4
AN/ /- /S R/D/T/S/T1/? fenter: F

Remove frogpoint or Toggle Port relay inversion? R/1/2: 1
First Relay inverted

i A) Servo staat in de lage hoek en het hartstuk is middels
Dy’ M beide relais verbonden met spoor 2.
Relais 2 is niet bekrachtigd.
Relais 1 kan zowel bekrachtigd als niet bekrachtigd zijn.

Dx. Relais 2 B) Als de servo gaat draaien (tijdstip T1) van de lage naar
d de hoge hoek wordt eerst relais 2 bekrachtigd middels
Arduino pin Dx. Hierdoor wordt het hartstuk geisoleerd.

. C) Halverwege de verdraaiing (tijdstip T2) zal relais 1
ngh angle afvallen/bekrachtigen middels Arduino pin Dy. Hierdoor zal
het hartstuk verbonden kunnen worden met spoor 1.

D) Aan het eind van de verdraaiing (tijdstip T3) zal relais 2
weer afvallen en is het hartstuk verbonden met spoor 1.

(H+L)2

Low angle

Hartstuk Hartstuk Hartstuk Hartstuk
Relais 2 Relais 2 Relais 2 Relais 2
|- L 0. LB
Dx Dx b Dx AN Dx
¥ i &
nc nc nc nc
A B € D
Relais 1 - 8p0g1 Relais 1 s SPO%H Relais 1 - Sp0g1 Relais 1 - Spogﬂ
Dy - Dy Dy e Dy N
nc - nc o nc o nc 9
spoor 2 spoor 2 spoor 2 spoor 2
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TIPP: Natirlich kdnnen Sie auch etwas anderes als ein Relais an den Herzstlick-Port anschlieRen, z.B. ein Weichensignal
oder eine LED, die die Position der Weiche anzeigt. Sie kdnnen ein Relais auch verwenden, um etwas anderes als die
Herzstlick-Polarisierung zu schalten. Im GroRen und Ganzen ist dieser Port einfach ein Anschluss, der bei Umstellung der
Weiche die Werte 'High' oder 'Low' annimmt.

A-Befehl (Address)

Mit dem Befehl A wird die DCC-Adresse eines Ports eingestellt. Sollte diese Adresse bereits einem anderen Port zugeordnet
sein, erhalten Sie eine Warnung. Wenn Sie das bestatigen, konnen Sie mit einer Adresse mehrere Servos/Zubehore
gleichzeitig steuern.

N-Befehl (Note)

Mit dem N-Befehl kénnen Sie Weichen/Servos/Zubehdren eine 4-stellige Verwaltungsbezeichnung zuweisen. Diese hat
keine technische Bedeutung und keinen Einfluss auf die Programmierung.
Sie erhalten eine Warnung, wenn die Nummer bereits einem anderen Servo/Zubehdr zugeordnet wurde.

B- Befehl (Bouncing)

Mit dem B-Befehl kénnen Sie den Servoarm am Ende der
Drehung mehrmals (0-4) "nachwippen" lassen. Enter command for Servo on Al/P1
Der Winkel, in dem sich der Arm zuriickdreht, ist von 1 bis 9 ‘;+/"/Q/C/F/I/B/S/A/D/N/enter/?: B
Grad einstellbar. 'Set bounce angles for Low angle
Die Winkel werden als eine Anzahl von bis zu 4 Ziffern lEnter value from 0 to 9999: 7531
|Set bounce angles for High angle
\Enter value from 0 to 9999: 42
'Bounce angles set to (L-H) 7531-42

eingegeben.

Beispiel 1: Ein Wert von 7531 bedeutet, dass das Servo zuerst 7
Grad zuriick und dann wieder in die Endposition fahrt.

Danach fahrt das Servo 5 Grad zurlick und wieder in die
Endposition. Danach fahrt das Servo 3 Grad zuriick und wieder in die Endposition. SchlieRlich geht das Servo 1 Grad zurick
und wieder in die Endposition.

Beispiel 2: Bei einem Wert von 42 |auft das Servo zunachst um 4 Grad und danach um 2 Grad zurlck, bevor es in der
Endposition verbleibt

Die "Nachwipp-Winkel" sind fir beide Endpositionen getrennt einstellbar

D-Befehl (Dokumentierung)

Der Befehl D zeigt eine Ubersicht aller Einstellungen.

R-Befehl (Reset - Zuriicksetzen)

Mit dem R-Befehl kénnen Sie den Port zurlicksetzen.
Der Port kann dann neu konfiguriert werden.

<enter oder X> Befehl

Die Eingabe von <enter> oder X speichert die Einstellungen eines Ports und kehrt zurtick zu
"Allgemeine Befehle", es kann dann ein anderer Port ausgewahlt werden

? - Befehl (Hilfe)

Hiermit werden die verfiigbaren Eingabebefehle angezeigt

E-Befehl (Beenden)

Mit dem E-Befehl werden die Anderungen der Ports sofort gespeichert und der Betriebs-Modus gestartet.
Die Konfiguration des Ports muss dann nicht erst mit <enter> oder X beendet werden
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Zubehor Funktionen

Die DCC-Signaldaten fur ein Zubehorteil konnen nur zwei Werte annehmen (0/1, ein/aus, hoch/niedrig, Gerade/Abzweig).
Mit diesen Informationen kann MARDEC verschiedene Funktionen realisieren.

Die unten erwdhnten "doppelten" Funktionen (2, 4 und 6) erfordern die Verwendung eines zweiten Anschlusses.

Dies ist der sogenannte "Buddy-Port".

Welcher Port der "Buddy-Port" werden soll konnen Sie selbst bestimmen. MARDEC wird Sie danach fragen: Set Buddy-Port.
Geben Sie hier den von lhnen gewilinschten Port mit einem Wert von 1 bis 16 ein.

Flr einen noch nicht eingerichteten Port wird zunachst die Eingabe der gewlinschten Funktion (Mode) angefordert.

Mit dem M-Befehl, kann die Funktion (Mode) eines Ports geandert werden.
Die folgenden Funktionen sind verfligbar:

Enter command (P/A/D/E/I/R/?): P
Select port number.

Enter value from 1 to 16: 1

Port is undefined. First enter DCC address

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

Select port type: Accessory(A), Servo(S) or Input(l): A
Port 1 set as Accessory port.

Select mode for this accessory DG et
0O=Help. Enter value from0to 9 (9): 0

1Single steady, 2 Double steady

3 Single flashing, 4 Double flashing g:gg?g'gfe‘ady

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

9 Random On/Off Buddy pin output
double steady

Mode 1, Single Steady

Enter value from 0to 9: 1

Mode set to Single Steady Bei "Mode 1"folgt' der Port dem jeweiligen
DCC-Signal.

Enter command for Accessory on A1/P1

M/I/R/T/A/D/N/enter/?: M Bei "Mode 2" folgt der gewdhlte Port dem
DCC-Signal, ein zweiter Bei "Mode 1"folgt'

Mode 2, Double Steady der Port dem jeweiligen DCC-Signal.

Select mode for this accessory

O=Help. Enter value from 0to 9 (1): 2

Set Buddy port. Enter value from 1 to 16: 2 DCC data
Port 2 set as buddy port —_
Mode set to Double Steady

pin output ]
Enter command for Accessory on A1/P1 single feshing

M/I/R/T/A/D/N/enter/?: M

N . buddy pin output
Mode 3, Smgle Flashlng double flashing

Select mode for this accessory
O=Help. Enter value from 0to 9 (2): 3

Mode set to Single Flashing In "Mode 3" ist der Port abwechselnd hoch

Enter 'On' time in milliseconds Enter value from 5 to 30000: 200 und niedrig, solange das DCC-Signal 1

'On' time set to 200 msec. (hoch/ein) ist.

Enter 'Off' time in milliseconds Enter value from 5 to 30000: 400 Die Ein- und Ausschaltzeiten sind separat

'Off' time set to 400 msec. einstellbar zwischen 5 und 30.000 ms. (=30
Sek.).

19



Enter command for Accessory on A1/P1
M/I/R/T/A/D/N/enter/?: M

Mode 4, Double Flashing

Select mode for this accessory

O=Help. Enter value from0to 9 (3): 4

Set Buddy port. Enter value from 1 to 16: 2

Port 2 set as buddy port Mode set to Double DCC data
Flashing

Enter 'On' time in milliseconds Enter value port output single one
from 5 to 30000:500 z’:‘;;&':}:}“:n‘g :L%gle”
'On' time set to 500 msec.

Enter 'Off' time in milliseconds Enter value

from 5 to 30000:100 port output single one shot (D trigger)
'Off' time set to 100 msec. Buddy port output double one shot

Enter command for Accessory on A1/P1

port output single one

M/l/R/T/A/D/N/enter/? M shot met B trigger

Mode 5, Single One Shot
Select mode for this accessory

O=Help. Enter value from 0to 9 (4): 5
Mode set to Single One shot Enter 'On' time in

milliseconds Enter value from 5 to 30000: 500
'On' time set to 500 msec.

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

Enter command for Accessory on A1/P1
M/I/R/T/A/D/N/enter/?: M

Mode 6, Double One Shot

Select mode for this accessory

O=Help. Enter value from 0to 9 (5): 6

Set Buddy port. Enter value from 1 to 16: 2
Port 2 set as buddy port

Mode set to Double One shot

Port 2 is assigned as buddy port to accessory on A1/P1
Enter 'On' time in milliseconds

Enter value from 5 to 30000: 1000

'On' time set to 1000 msec.

Mode 4 ist ahnlich dem "Mode 3) also einfaches Blinken, aber ein
Buddy-Port erhalt den entgegengesetzten Wert. Hiermit kann z.B.
ein Wechselblinken realisiert werden.

On-time

Bei "Mode 5" wird der Port fir eine wahlbare Zeitspanne (5-
30.000 ms) 1 (hoch/Ein), wenn das DCC-Signal 1 (hoch/Ein) wird
(U- oder B-Auslésung), oder O(niedrig/Aus) wird (D- oder B-
Trigger).

Wenn die Adresse eines "Single Shot" mit der eines anderen an
diesem Mardec angeschlossenen Servos oder Zubehors
Ubereinstimmt, wird sie am Ende des Impulses "umgewandelt",
als ob ein DCC-Signal gesendet worden wadre. Beispiel: Bei der
Adresse 12 sind sowohl ein einfacher Einzelschuss als auch ein
Doppelblinken konfiguriert. Wenn MARDEC nun die Adresse 12
"sieht", werden sowohl der "Single Shot" als auch das
Doppelblinken gestartet. Am Ende des Impulses wird das
Doppelblinken wieder abgeschaltet. Damit kann z.B. ein Zubehor
fUr kurze Zeit (max. 30 Sek.) aktiviert werden.

Der "Double One Shot" (Mode 6) ist ahnlich dem "Single Shot".
Beim "Double One Shot" wird der 1.Port 1 (hoch/Ein), wenn das
DCC-Signal 1(Ein) wird. Der 2.Port(Buddy-Port) wird 1 (hoch/Ein),
wenn das DCC-Signal O(Aus) ist.

Mit dieser Funktion kénnen Sie z.B. alternierende Spulen, wie die
Wechselspulen von Weichen steuern. Derartige Wechselspulen
benotigen aber mindestens 12 Volt und nehmen einen relativ
grolRen Strom auf. Daher kbnnen Sie diese nicht direkt mit einem
Arduino-Port verbinden, sondern dies erfordert eine zusatzliche
Verstarkerstufe. Siehe hierzu das Beispiel im Schema auf Seite 11
(Port 16).

Fir eine Weiche bendtigen Sie zwei Verstdrkerstufen, eine flr
jede Spule. Die auf Seite 10 erwahnten MOSFET-Module sind
dafir geeignet.
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Enter command for Accessory on Analog PWM (Mode 7): an den Ports 1,3,4 und 9 Pulse Width Modulation

A1/P1l beim Arduino Uno, sowie an den Ports 3 bis 10 . O Duty CyCie=arialogwrite(0)
M/I/R/T/A/D/N/enter/?: M beim Arduino Mega kann der Arduino eine 0: \ ‘ ‘

Blockspannung einstellen, deren Pulsbreite 25% Duty Cycle - analogWrite(64)
Mode 7, Analog PWM (Tastverhaltnis Ein-Aus) von O bis 100% variieren |_| I_l rl |_| |_|
Select mode for this accessory kann. ov

50% Duty Cycle - analogWrite(127)

O=Help. Enter value from 0 to 9 (6): 7 Dies wird durch 'Schreiben' eines Wertes von 0 sv
Mode set to Analog PWM value bis 255 bei diesem Port realisiert. Ist an einen o

solchen Port z.B. eine Led angeschlossen und der s, HEe e
Set Minimum PWM value for port on PWM-Wert wird entsprechend variiert, kann s LI Ll I-l LI L
A1/P1 diese LED gedimmt werden. Dies kann z.B. fir - 100% Duty Cycle - analogWrite(255)
Enter value from 0 to 255: 5 eine variable Schienenbeleuchtung in Tag- 5 ‘
Minimum PWM value set to 5 /Nachtzvklen verwendet werden.

Set Maximum PWM value for port on A1/P1
Enter value from 5 to 255 (255): 200 DCC data
Maximum PWM value set to 200

Set Rise time (sec) for PWM port -
Enter value from 0 to 1000: 60 output PWM pin
Rise time set to 60 sec.

Maximum PWM value

PWM value(04255)

Minimum PWM value

fall time

Set Fall time (sec) for PWM port
Enter value from 0 to 1000: 30

Fall time set to 30 sec. Fur diese Funktion kénnen folgende Werte eingestellt werden:

- der maximale PWM-Wert (Mindestwert - 255)

- der minimale PWM-Wert (0 - Maximalwert)

- die Anstiegszeit (0-1000 sec)

- die Fallzeit (0-1000 sec)

Mit 3 deratigen Zubehér-Ports kénnen Sie z.B. einen RGB-LED-
Streifen steuern. Allerdings braucht auch ein LED-Streifen eine
Verstdrkerstufe in Form eines MOSFET-Transistors.

Enter command for Accessory on A1/P1
M/I/R/T/A/D/N/enter/?: M

Mode 8, Flickering (PWM)
Select mode for this accessory
O=Help. Enter value from 0to 9 (7): 8

Mode set to Flickering(PWM) Flickering PWM (Mode 8): hiermit konnen Sie eine

angeschlossene LED mit einer einstellbaren minimalen und

Set Minimum PWM value for port on A1/P1 maximalen Helligkeit flackern lassen.

Enter value from 0 to 255: 2 Alle 20 msec. wird ein Zufallswert fiir die Helligkeit bestimmt.

Minimum PWM value set to 2 Durch das Flackern von drei LEDs in verschiedenen Farben
kdnnen Sie z.B. Feuer simulieren.

Set Maximum PWM value for port on A1/P1 Es kann aber auch fur eine SchweiBlichtsimulation verwendet

Enter value from 2 to 255 (255): 200 werden.

Maximum PWM value set to 200 Fir "Flickering" wird ebenfalls PWM verwendet, so dass diese
Funktion nur an den Ports 1, 3, 4 und 9 beim Arduino Uno,

Enter command for Accessory on Al/PI bzw. den Ports 3-10 beim Arduino Mega verwendet werden

M/I/R/T/A/D/N/enter/?: M kann.

Mode 9, Random aan/uit
Select mode for this accessory

O=Help. Enter value from 0to 9 (I): 9 Random (Zufall Mode 9): hier wird ein angeschlossenes
Mode set to Random Zubehor (z.B. eine LED) kontinuierlich ein- und ausgeschaltet,
Fixed on/off time? I=No, 2=0N, 3=0FF Enter value solange das DCC-Signal 1(hoch) ist. Fiir jede Ein- und
fromlto3:2 Ausschaltperiode wird eine zuféllige Zeit festgelegt.
Fixed ON time(x0,02 sec) ? Die minimale und maximale Zeit kann in Schritten von 20msec
Enter value from | to 30000: 1000 zwischen 20msec. und 600 Sekunden eingestellt werden.
Fixed ON time set to 20.00 sec. Es kann eine feste Ein- bzw. Ausschaltzeit oder eine véllig
zuféllige Zeit gewahlt werden.
Set Minimum random time (x0.02 sec) Enter value Wenn eine feste Einschaltzeit festgelegt ist, ist die
from I to 30000: 500 Ausschaltzeit zufillig. Wenn eine feste Ausschaltzeit festgelegt
Minimum random time set to 10.00 sec. ist, ist die Einschaltzeit zufallig.
Die Zufallsfunktion kann zum Ein- und Ausschalten z.B. der
Set Maximum random time (x0.02 sec) Entervalue  |nnenbeleuchtung von Hausern oder der StraRenbeleuchtung
from 500 to 30000: 4000 verwendet werden.
Maximum random time set to 80.00 sec. Mit sehr kurzen Zeiten kann das Flackern einer Lampe simuliert
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Enter command for Accessory on A22/P2

Zubehor-Befehle M/T/R/T/A/D/N/enter/?: ?

I Invert port
T Test port

M Modify mode
A DCC-Address
D
\'
R
E

? - Befehl (Hilfe)

Hiermit werden die verfligbaren Eingabebefehle angezeigt
Display all
admin. Note
Reset port

M-Befehl (Modus) nter/X Update Port

Mit dem M-Befehl kédnnen Sie eine andere Funktion fur den
ausgewahlten Port wahlen. Es wird nach den spezifischen
Einstellungen der neuen Funktion gefragt. Enter command for Accessory on A2/P14
Mit derselben Funktion kdnnen Sie auch die Anschlusseinstellungen M/I/R/T/A/D/N/E/enter/?: m

andern oder, im Falle einer Doppelfunktion, den Buddy-Anschluss
andern.

Der Befehl M hat eine eigene Hilfefunktion:

Select mode for this accessary
0=Help. Enter value from 0 to 9 (1): O
1 Single steady, 2 Double steady
3 Single flashing, 4 Double flashing

. 5 Single One shot, 6 Double One shot
D-Befehl (DOkumentlerung) 7 Analog PWM, 8 Flickering

Der Befehl D zeigt eine Ubersicht aller Einstellungen 9 Random On/Off

N-Befehl (Note)

Mit dem N-Befehl kénnen Sie Weichen/Servos/Zubehdren eine 4-stellige Verwaltungsbezeichnung zuweisen. Diese hat
keine technische Bedeutung und keinen Einfluss auf die Programmierung.
Sie erhalten eine Warnung, wenn die Nummer bereits einem anderen Servo/Zubehor zugeordnet wurde.

R-Befehl (Reset - Zuriicksetzen) kntet comnanc (k/AD/ELL R/ P

Mit dem R-Befehl kénnen Sie den Port zuriicksetzen. Select port number.

L Enter value from 1 to 16: 1
Der Port kann dann neu konfiguriert werden. DCC 1, Acc.type 1 (S. Steady), , Not Inv.

Enter command for Accessory on Al/Pl
<enter oder X> Befehl M/I/R/T/A/D/N/enter/?: r
Die Eingabe vc?n <enter> oder X speichert die Einstellungen eines Ports D6 you Want to Feset port 17 Y/N [Nl: v
und kehrt zurlck zu Porthilae noubracor
"Allgemeine Befehle", es kann dann ein anderer Port ausgewahlt

werden Port settings are saved!

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

Mit dem E-Befehl werden die Anderungen der Ports sofort gespeichert und der Betriebs-Modus gestartet.
Die Konfiguration des Ports muss dann nicht erst mit <enter> oder X beendet werden

T-Befehl (Test)

Der T-Befehl ist fur alle Zusatzfunktionen identisch.
Durch wiederholte Eingabe von 'T' wird das DCC-Signal

Enter command for Accessory on A2/P14
M/ 4 /E/enter/?:
or 'Enter' to stop testing or 'T' for on/off

simuliert und abwechselnd auf 0 und 1 gesetzt. )CC value:

Damit kann das angeschlossene Zubehor auf seine —— va} Hzs il
. L value:

vorgesehene Funktion getestet werden. )CC value: O

Die Eingabe von < enter> beendet den Test und das
Zubehormeni wird wieder angezeigt.

Der Befehl E kann auch eingegeben werden, um direkt in
den Betriebszustand zu gelangen.

ssory on A2/P14

A-Befehl (Adresse)

Mit dem Befehl A wird die DCC-Adresse eines Ports eingestellt. Sollte diese Adresse bereits einem anderen Port zugeordnet
sein, erhalten Sie eine Warnung. Wenn Sie das bestatigen, kdnnen Sie mit einer Adresse mehrere Servos/Zubehore
gleichzeitig steuern.
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I-Befehl (Inversion)

Mit dem I-Befehl kénnen Sie die Ausgabe eines Ports umkehren, wenn Sie dies wiinschen.
Die folgende Tabelle zeigt, was Inversion pro Modus bedeutet

Mode 1 Single Steady Mode 2 Double Steady
DCC Port DCC Port Buddy
L L L L H
Not Not Inv
Inv H H H H L
L H L H L
Inv. Inv.
H L H L H
Mode 3 Single Flashing Mode 4 Double Flashing
DCC Port on Port off DCC Port on Port off Buddy on Buddy off
L L L L L L L L
Not Not Inv
Inv H H: on time L: off time H H:ontime | L:off time L: off time H: on time
L L: off time H: on time L L: off time | H:ontime H: on time L: off time
Inv. Inv.
H H H H H H H H
Mode 5 Single One Shot Mode 6 Double One Shot
DCC Port (U) Port (D) Port (B) DCC Port Buddy
Not L>H H pulse L H pulse L>H H pulse L
Not Inv
Inv H>L L H pulse H pulse H>L L H pulse
L>H L pulse H pulse L pulse L>H L pulse H pulse
Inv. Inv.
H>L H L pulse L pulse H>L H pulse L pulse
Mode 7 Analog PWM Mode 8 Flickering PWM
DCC Port DCC Port
Not L>H rising L L
Not Inv
Inv H>L falling H flickering
L>H falling L flickering
Inv. Inv.
H>L rising H H
Mode 9 Random on/off Servo
DCC Fixed On Fixed off No Fixed DCC Angle
Not L L L L L Low
Not Inv
Inv H Fix: H/Ra: L Fix: L/Ra: H Ra. H-L H High
L H H H L High
Inv. Inv.
H Fix: L/Ra: H Fix: H/Ra: L Ra H-L H Low
Frog port Frog port
Angle 1-Relay Servo 2-Relay
Not Low L Rotates H
Not Inv
Inv High H Stopped L
Low H Rotates L
Inv. Inv.
High L Stopped H

H = Hoog, High, Hoch, Haute = 5 Volt

L =Laag, Low, Niedrig, Bas = 0 Volt
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Verschiedenes

Inbetriebnahme

Beim Start des Arduino blinkt die Status-LED dreimal kurz auf. Dies zeigt Ihnen an, dass der Arduino gestartet wird. Der
Arduino wird auch neu gestartet, wenn Sie Putty im Konfigurationsstatus starten. Ab MARDEC 3.0 und hdher gibt es keinen
Neustart beim Umschalten zwischen Konfigurations- und Betriebsmodus.

Einrichtung von Servos

Gehen Sie wie folgt vor, um ein neues Servo einzurichten:

verbinden Sie das Servo mit dem Arduino und stellen Sie den Winkel mit dem 9-Befehl auf 90 Grad

montieren Sie nun das Servo unter der Anlage. Bringen Sie die Weichenzungen ungefahr in Mittelstellung zwischen den
Gleisen

verwenden Sie den Befehl C, um die 1. Endlage zu erreichen

verwenden Sie hierbei die Befehle + und -, um den Winkel zu korrigieren

verwenden Sie nun den Befehl C, um die 2.Endlage zu erreichen

passen Sie diese mit + und - ebenfalls an

mit Herzstiick-Polarisierung: Gberprifen Sie die Verbindung zwischen Herzstlick und Schiene. Differiert diese, dann
invertieren Sie das Relais.

Uberpriifen Sie die Displayanzeige Ihrer Zentrale bei dem entsprechenden DCC-Signal. Weicht diese von der realen
Weichenstellung ab, dann invertieren Sie das Servo.

SchlieRen Sie mit <enter>ab, um die Einstellungen zu speichern.

Beenden

Das Bedienfeld (Putty) kann jederzeit geschlossen werden. Es gibt dafir keinen separaten Befehl.

Benutzen Sie also Alt-F4 oder klicken Sie auf das bekannte Kreuz oben rechts im Fenster.

Stellen Sie sicher, dass Sie sich im allgemeinen Befehlsmodus befinden, damit die letzten Anderungen fiir einen Port
gespeichert sind.

Protokollierung

Der gesamte Konfigurationsdialog wird in folgender Datei protokolliert:
Meine Dokumente/Mardec/MARDEC_<Datum>_<Zeit>.log.

Esist zu beachten, dass <Datum>_<Zeit> die Zeit des SchlieRens ist.

Dokumentieren

Wenn Sie die Konfiguration abgeschlossen haben, ist es ratsam, samtliche Einstellungen in einem Dokument festzuhalten.
Dazu gibt es die Verknipfung "Document Mardec" im Ordner MARDEC des Windows-Startmends.
Dadurch wird ein MS Excel-Dokument geoffnet, das Sie ausfillen kénnen. (Benotigt MS Excel auf Threm PC).

Arduino Nano und Mega2560

Um MARDEC auf einen Arduino Nano hochzuladen, miissen Sie die Arduino IDE verwenden. Der Standard-Bootloader ist zu
grol3, so dass nicht gentigend Speicherplatz fir MARDEC zur Verfligung steht, Sie konnen den Bootloader jedoch ersetzen.
Siehe Dokument "fixing the bootloader" auf www.arcomora.com/download/

Danach konnen Sie die Arduino IDE verwenden, um die .INO-Datei hochzuladen.

Um MARDEC auf einen Arduino Mega2560 hochzuladen, verwenden Sie das 'Upload Tool'im Windows-Startment oder auf
dem Desktop.

Fir den Arduino Mega kénnen Sie das DCC-Shield verwenden.

An den MEGA-Ports 11 bis 16 des Shields sind die Pins 54 bis 59 des MEGA angeschlossen.

MARDEC steuert dann die Pins 54 bis 59 auf einem MEGA so, als waren dies die Ports 11 bis 16 auf dem UNO.

So kdnnen Sie die Schraubklemmen 11 bis 16 einfach so verwenden, wie an einem UNO.
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Konfigurieren weiterer Decoder

Nach der Installation der ArCoMoRa Software wird das Decoderprogramm beim ersten Start von MARDEC automatisch auf

den angeschlossenen Arduino geladen.

Fur alle weiteren Arduinos/DCCNext gibt es hierflr ein anderes Verfahren .

Starten Sie die Verknipfung '‘Upload Tool' im Windows Startmen( oder auf dem Desktop.

Bei der Verwendung des Arduino MEGA2560 missen Sie grundsatzlich diese Methode wahlen, weil bei der

Standardinstallation wird immer das Upload zu einem Arduino UNO durchgefiihrt wird.

Dieses 'Upload Tool' sowie eine Anleitung hierfir finden Sie im Windows-Startmen( im Arcomora-Ordner.

Anpassen des Com-Ports

Der Windows Com-Port kann sich beim Wiedereinschalten eines Arduino andern.
Mit dem Tool 'Change COM port' kdnnen Sie den Com Port einfach dndern.
Diese finden Sie auch im Windows-Startmeni im ArCoMoRa Ordner.

Konfigurationsbildschirm fir die Einstellungen (Putty)
Sie konnen das Putty Bedienfeld wie folgt einstellen:

= )

1. Klicken Sie auf die Verkniipfung 'Configure Putty' im Catogory:

Windows-Startmend im Arcomora-Ordner.
2. Die nebenstehende Anzeige erscheint:
. Keyboard
3. Klicken Sie hier auf MARDEC und dann auf Load. -~ Bel
- Features
4. Die Sitzungsprotokollierung ermdglicht es lhnen, die 9"1'\‘Ti;";eamnce
Protokollierungsoptionen anzupassen. .- Behaviour
- Translation
5. Hinweis: Wenn Sie den Dateinamen andern, konnen die ""29:9'3“0”
Konfigurationssitzungen nicht mehr gespeichert werden! a..Csz;;:
- Data
6. Mit Window Appearance/Behaviour/Colours kdnnen Sie .- Praoxy
auch das Aussehen dndern. - Teinet
- Rlogin
7. BeiBedarf kénnen Sie hier auch den COM-Port dndern. E?:g;'l,
8. Andern Sie keine der anderen Einstellungen!
9. Wahlen Sie Session und klicken Sie auf Save, um die —
Abo
Einstellungen erneut zu speichern.

Basic options for your PuTTY session

Specify the destination you wart to connect to
Host Name (or IP address) Port
2

Connection type:
() Raw () Telnet ) Rlogin @ SSH () Seqal

Load, save or delete a stored session

Saved Sessions

Diefault Settings Load
Arsigdec =
e —

Close window on exit:
() Aways () Never @ Only on clean exit

10. Klicken Sie auf Offnen, um die Systemsteuerung wieder zu 6ffnen.
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Relaismodule

Wenn Sie die Relaismodule mit Optokoppler wie auf Seite 7 erwahnt verwenden, ist es wichtig zu wissen, dass diese 'LOW'

aktiv sind.
Das bedeutet, dass das Relais mit Spannung versorgt wird, wenn die Spannung am Arduino-Anschluss 0 Volt betragt.

Es gibt einen Standard-Jumper Uber die Ports Vcc und JDVcc.
Sie haben nun zwei Moglichkeiten:

1) Lassen Sie den Jumper in seiner Position und schlieRen Sie den Vcc/IDVec an eine externe
Stromversorgung an.

Vcc JDVcc

|NO COM NC I

Separate Power
Supply 5V

Jumper

5 —

> c—
Arduino | | j
outputpin | gp Optocoupler IC

2) Entfernen Sie den Jumper und:
- schlieRen Sie Vcc an einen Arduino 5V Ausgang an
- schlieRen Sie JDVcc an eine externe Stromversorgung an

Separate Power
Arduino’s 5V Vec JDVcc Supply 5V

o [ . [Nocomnc]

| - K
p
Low .
Arduino °—v—|4
output pin  *
pace ' LED Optocoupler IC

In diesem Bild sehen Sie, dass das Relais eingeschaltet ist, wenn der Arduino-Anschluss 'LOW" ist.

Lassen Sie auf keinen Fall den Jumper in Position und verbinden Sie Vcc/JDVee mit dem 5V Pin des Arduino. In diesem Fall
belastet auch der Spulenstrom den Arduino und das ist eine schlechte Losung.
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Anschluss eines MOSFET-Verstarkers fir Weichen mit Spulenantrieben

16-18V DC

0 Volt=massa

Hier wird der DCCNext iber das DCC-Shield mit der gleichen Spannung wie die MosFet Verstarker versorgt. (rote und
schwarze Leitung)

Verbinden Sie den GND-Anschluss mit der Masse Ringleitung.

Hinweis: Die verwendeten Arduino-Ports hangen von der aktuellen Konfiguration ab.

Die hier gezeigten Anschlisse sind nur ein Beispiel.

Konfiguration:

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

Select port number.
Enter value from 1 to 16: 4
Port is undefined. First enter DCC address

Set DCC address for port 4
Enter value from 0 to 2000: 4
DCC Address set to 4

Select port type: Accessory(A), Servo(S) or Input(I): A
Port 4 set as Accessory port.

Select mode for this accessory
O=Help. Enter value from 0 to 9: 6
Mode set to Double One shot

Port 5 is assigned as buddy port to accessory on A4/P4
Enter 'On' time in milliseconds

Enter value from 5 to 30000: 250

'On' time set to 250 msec.

Enter command for Accessory on A4/P4

L/H/R/F/I/M/T/A/D/N/enter/?:

Port settings are saved!
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Verbindung von RGB-LED-Streifen mit MOSFET-Verstarkern

RGB Ledstrip
® 0 00 0 00 0 00 0 00 000 0O

il UIN GN |
e — e e I o — = [

0 Volt=massa

12V DC

Hinweis: Die verwendeten DCCNext-Ports hangen von der aktuellen Konfiguration ab.
Die hier gezeigten Anschlisse sind nur ein Beispiel.

Konfiguration:

: DCC 12, Acc.type 7 (PWM), , Not Inv., PWM 5/150, Time R/F(sec) 8007800
: not used

: DCC 12, Acc.type 7 (PWM), , Not Inv., PWM 5/150, Time R/F(sec) 800/800
: DCC 12, Acc.type 7 (PWM), , Not Inv., PWM 5/150, Time R/F(sec) 8007800
: not used

LA P L Pl
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Verbindung einer Weiche mit Doppelrelais und Servo

SMPOW_A¥Y 2 @

TR D
py [ETR2
[ED el

(

[ vl [s2sls.
-V W @D DDA E ¥ C

5V dc

Hinweis: Die verwendeten Arduino-Ports hangen von der aktuellen Konfiguration ab.
Die hier gezeigten Anschlisse sind nur ein Beispiel.

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

Select port number.

Enter value from 1 to 16: 1

DCC 1, Servo Sbl, Angles 55/127, Not Inv., Speed 75, Frog port no, Bounce (L/H): 31/42
Angle set to HIGH: 127

Enter command for Servo on Al/P1
/ / /N/enter/?: F

: value from 0 to 2: 2
Set Frog port. Enter value from 1 to 16: 15
Port 15 set as first frog port
Set second Frog port. Enter value from 1 to 16: 16
Port 16 set as second frog port
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Bahnibergang

LSV GND A +SV GNO
‘ % - 5 e i Y e L T

32203 9393990

N

1

\
L ™\ A VIR IR PR VRN "I P

\

CC

\_
Manua

Toggle\switch

[Tower Pro) Tower Pro
{SGQZR‘I SGI92R FI1
: T

: / FI2
gnd

P! Sb2 It s ]|
+5V

Railway crossing controlled by DCC (single steady on port 10)
or manual with two toggle switches.

A
Tmop S

Port
Port
Port
Port
Port
Port

- 1, Servo Sb2, Angles 53/131, Not Inv., Speed 75, Frog port no, Bounce (L
configured
. 4, Acc.type 4 (D. Flashing), F11, Not Inv., Buddy 5, Time(ms) 30
f for port 4
. 4, Input down, Trigg : . dr/delay: none
. 1, Input up, Trigger: U, Second addr/delay: 4/7. C delay: none

O U L N

Port
Port : DCC 4, Acc.type 4 (D. Flashing), F12, Not Inv., Buddy 9, Time(ms) 300/300
Port 9: B ¢ for port 8

Port 10: 7, Acc.type 1 (5. Steady), , Not Inv.

Port - configured

+SV GNEES
S 6 7 8 9 10 11°12°13°14~15°16

A23N3D9393990 e
% T T T T e e e v o

| = 4‘) FI2 I
\Sb1
+5V gnd

Railway crossing controlled manual with 2 switches. No DCC required

Port
Port
Port
Port
Port

DCC 1, Servo Sb2, Angles 53/131, Not Inv., Speed 75, Frog port no, Bounce

not configured

DCC 4, Acc.type 4 (D. Flashing), F11, Not Inv., Buddy 5, Time(ms) 300

Buddy for port 4

Port DCC 4, Input down, Trigger: D, Second addr/delay: 1/3.0 sec, Third addr/delay: none
Port DCC 1, Input up, Trigger: D, Second addr/delay: 4 0 sec, Third ad

Port : DCC 4, Acc.type 4 (D. Flashing), F12, Not Inv., Buddy 9, Time(ms) 3

Port 9: Buddy for port 8

Port 10: not configured

Port 11: not configured

1:
4:
5:
6:
7:
8
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5V output for testing
or low powet ge.

n as
for

Iso be
ive f

es!
i USa
Can al used
10 1 12 13 14 15 16 alternative power
DCCNext

5 Volt O / Connecting servo’s using Dupont pins

powersupply

1 2 3 4 5V output for testing
or low power usage.
Can also be used as
E| @ |ﬂ E 5 6 74 8 9 10 1 12 13 14 15 16 alternative power for
@ O DCCNext
-

5 Volt
powersupply ag

Connecting servo’s with screw terminal and 5V ring lead
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Version 6 der Versionshinweise

Neu:

- Das 'Nachwippen' der Servos am Ende der Drehung. Das Servo kann bis zu 4 Mal mit Winkeln von 1 bis 9 Grad wippen.
Dies kann fur beide Winkel unterschiedlich sein.

- Die Testoption flr Zubehor wurde gedndert. Anstatt das Zubehdr mehrmals zu aktivieren, kann das Zubehor mit der T-
Taste ausgeschaltet werden. Dies simuliert das DCC-Signal.

- Es kdnnen wieder Buddy und Point Ports ausgewahlt werden.

- Die Mendastruktur fir den Wechsel von Zubehér wurde vereinfacht. Hinzugekommen ist der Befehl E, der eine
Kombination aus <enter> (=speichern) und dem allgemeinen Befehl E (=Betriebsmodus starten) ist.

- Der "Single Shot" kann auch durch einen Down und/oder Up Puls aktiviert werden.

- Die beiden bisherigen Zufallsfunktionen werden zu einer zusammengefassten Zufallsfunktion mit Ein- und Ausschaltzeiten
von 20ms. bis 600 sec. zusammengefihrt.

Es ist auch moglich, eine feste Ein-/Ausschaltzeit festzulegen.

- Ein Eingang hat jetzt auch eine Invertierungsoption.

- Ein einzelner Port kann nun auch mit dem Befehl R zurlickgesetzt werden. Es ist also nicht mehr notwendig, die Adresse
auf 0 zu setzen.

- Zurlick zum Konfigurationszustand kann nun auch mit dem P-Befehl erfolgen.

- Der Schnellkonfigurationsmodus. So kénnen Sie schnell eine Anderung fiir einen Port vornehmen.

Mit 'P' wird die Konfiguration gestartet und die Portnummer sofort abgefragt.

Nach der Anderung kénnen Sie die Anderungen sofort mit 'E' speichern und in den Betriebsmodus zuriickkehren.

Fehlerbehebung
Die Servos konnen auch an den Anschlissen 12 bis 16 verwendet werden.

Neu in Version 7

In dieser Version wurde die DCC_library von Mynabay durch die NMRA-Bibliothek ersetzt.
Mit Dank an Karst Drenth (Drenth Design & Consultancy)

Durch diese Anderung wurde das Problem mit Railcom geldst
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